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Sicherheitstechnische Hinweise

> > >

Dieses Handbuch enthélt Hinweise, die Sie zu Ihrer persénlichen Sicherheit sowie zur Vermeidung von
Sachschaden beachten muissen. Die Hinweise sind durch ein Warndreieck hervorgehoben und je nach
Gefahrdungsgrad wie folgt dargestellt:

Gefahr

bedeutet, dass Tod, schwere Korperverletzung oder erheblicher Sachschaden eintreten werden, wenn
die entsprechenden Vorsichtsmaflinahmen nicht getroffen werden.

Warnung

bedeutet, dass Tod, schwere Korperverletzung oder erheblicher Sachschaden eintreten kénnen, wenn
die entsprechenden Vorsichtsmafinahmen nicht getroffen werden.

Vorsicht

bedeutet, dass eine leichte Korperverletzung oder ein Sachschaden eintreten kénnen, wenn die
entsprechenden VorsichtsmaRnahmen nicht getroffen werden.

Vorsicht

bedeutet, dass ein Sachschaden eintreten kann, wenn die entsprechenden VorsichtsmaRnahmen nicht
getroffen werden

Achtung

bedeutet, dass ein unerwiinschtes Ergebnis oder Zustand eintreten kann, wenn der entsprechende
Hinweis nicht beachtet wird.

Qualifiziertes Personal

Inbetriebsetzung und Betrieb eines Gerates dirfen nur von qualifiziertem Personal vorgenommen
werden. Qualifiziertes Personal im Sinne der sicherheitstechnischen Hinweise dieses Handbuches sind
Personen, die die Berechtigung haben, Gerate, Systeme und Stromkreise gemaf den Standards der
Sicherheitstechnik in Betrieb zu nehmen, zu erden und zu kennzeichnen.

BestimmungsgeméaRer Gebrauch

/N

Warenzeichen

Beachten Sie folgendes:

Warnung

Das Geréat darf nur fur die im Katalog und in der technischen Beschreibung vorgesehenen Einsatzfalle und
nur in Verbindung mit von Siemens empfohlenen bzw. zugelassenen Fremdgeraten und -komponenten
verwendet werden.

Der einwandfreie und sichere Betrieb des Produktes setzt sachgemafen Transport, sachgeméaRe
Lagerung, Aufstellung und Montage sowie sorgféltige Bedienung und Instandhaltung voraus.

SIMATIC®, SIMATIC HMI®, SIMATIC NET®, SIMODRIVE®, SIMOTION®, SINAMICS® und
SINUMERIK® sind Marken der SIEMENS AG.

Die ubrigen Bezeichnungen in dieser Schrift kdnnen Marken sein, deren Benutzung durch Dritte fiir deren
Zwecke die Rechte der Inhaber verletzen kénnen.

Copyright Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Weitergabe und Vervielfaltigung dieser Unterlage, Verwertung und
Mitteilung ihres Inhalts ist nicht gestattet, soweit nicht ausdrucklich
zugestanden. Zuwiderhandlungen verpflichten zu Schadenersatz.
Alle Rechte vorbehalten, insbesondere fiir den Fall der Patent-
erteilung oder GM-Eintragung.

Siemens AG

Automation & Drives

Motion Control Systems

Postfach 3180, D-91050 Erlangen
Bundesrepublik Deutschland

Haftungsausschluss

Wir haben den Inhalt der Druckschrift auf Ubereinstimmung mit der
beschriebenen Hard- und Software geprift. Dennoch kénnen
Abweichungen nicht ausgeschlossen werden, so dass wir flr die
vollstéandige Ubereinstimmung keine Gewéhr ibernehmen. Die
Angaben in diesem Handbuch werden regelmafig uberpruft, und
notwendige Korrekturen sind in den nachfolgenden Auflagen
enthalten. Fur Verbesserungsvorschlage sind wir dankbar.

© Siemens AG 2004
Technische Anderungen bleiben vorbehalten.

Siemens Aktiengesellschaft
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Informationen zur Dokumentation bei SINAMICS
Die Dokumentation fur SINAMICS ist in folgende Ebenen gegliedert:
e Allgemeine Dokumentation/Kataloge
e Anwenderdokumentation
e Hersteller-/Service-Dokumentation

e Elektronische Dokumentation

Tabelle Vorwort-1Nutzungsphasen und die verfiigbaren Dokumente/Tools

Nutzungsphase Dokument/Tool
Orientieren SINAMICS S Vertriebliche Unterlagen
Planen/Projektieren Projektierungstool SIZER
Entscheiden/Bestellen SINAMICS S Katalog
Aufbauen/Montage e SINAMICS S120 Geratehandbuch Control Units und

erganzende Systemkomponenten

¢ SINAMICS S120 Geratehandbuch Leistungsteile
Booksize

¢ SINAMICS S120 Geratehandbuch Leistungsteile
Chassis

¢ SINAMICS S150 Betriebsanleitung

Inbetriebsetzen e Parametrier- und Inbetriebnahmetool STARTER

¢ SINAMICS S120 Getting Started

¢ SINAMICS S120 Inbetriebnahmehandbuch

¢ SINAMICS S120 Inbetriebnahmehandbuch CANopen
¢ SINAMICS S Listenhandbuch

¢ SINAMICS S150 Betriebsanleitung

Nutzen/Betreiben ¢ SINAMICS S120 Inbetriebnahmehandbuch
¢ SINAMICS S Listenhandbuch
¢ SINAMICS S150 Betriebsanleitung

Instandhalten/Service ¢ SINAMICS S120 Inbetriebnahmehandbuch
e SINAMICS S Listenhandbuch
¢ SINAMICS S150 Betriebsanleitung

Die vorliegende Dokumentation ist Bestandteil der fir SINAMICS entwickelten
Technischen Kundendokumentation. Alle Schriften sind einzeln erhaltlich.

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved Vorwort-5
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Néahere Informationen zu den in der Dokumentationsiibersicht aufgefiihrten
Schriften sowie zu weiteren verfliigbaren SINAMICS-Schriften erhalten Sie von
Ihrer zustandigen Siemens-Niederlassung.

Diese Dokumentation enthélt aus Griinden der Ubersichtlichkeit nicht samtliche
Detailinformationen zu allen Typen des Produkts und kann auch nicht jeden
denkbaren Fall der Aufstellung, des Betriebes oder der Instandhaltung bertick-
sichtigen.

Der Inhalt dieser Dokumentation ist nicht Teil einer friiheren oder bestehenden
Vereinbarung, einer Zusage oder eines Rechtsverhaltnisses oder éndert dies ab.
Samtliche Verpflichtungen von Siemens ergeben sich aus dem jeweiligen Kauf-
vertrag, der auch die vollstandige und allein giltige Gewahrleistungsregelung
enthalt. Diese vertraglichen Gewahrleistungsbestimmungen werden durch die
Ausfiihrungen dieser Dokumentation weder erweitert noch beschrankt.

Die vorliegende Dokumentation wendet sich an Maschinenhersteller, Inbetrieb-
nehmer und Servicepersonal, die SINAMICS einsetzen.

Dieses Handbuch vermittelt die flr Inbetriebnahme und Service bendtigten
Informationen zu allen Parametern, Funktionsplanen sowie den Stérungen und
Warnungen.

Dieses Handbuch ist zusatzlich zu den anderen beim Produkt vorhandenen
Handbiichern und Tools zu verwenden.

Zur besseren Orientierung werden lhnen folgende Hilfen angeboten:

1. Inhaltsverzeichnis
— Inhaltsverzeichnis fir das gesamte Handbuch (nach dem Vorwort).
— Inhaltsverzeichnis fur die Funktionsplane (Kapitel 2.1).

2. Abkirzungsverzeichnis

3. Literaturverzeichnis

4. Index (Stichwortverzeichnis)

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved
SINAMICS S Listenhandbuch, Ausgabe 12.2004
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Technical Support

Bei Riuckfragen wenden Sie sich bitte an folgende Hotline:

Tel. +49 (0) 180 5050 - 222
Fax: +49 (0) 180 5050 - 223
Internet: http://www.siemens.de/automation/support-request

Bei Fragen zur Dokumentation (z. B. Anregungen, Korrekturen) senden Sie bitte
ein Fax oder eine email an folgende Adresse:

Fax: +49 (0) 9131 98 - 2176

Faxformular: Siehe Korrekturblatt am Schluss der Dokumentation

email: motioncontrol.docu@erlf.siemens.de
Internetadresse

Standig aktuelle Informationen zu unseren Produkten erhalten Sie im Internet
unter folgender Adresse:

http://www.siemens.com/motioncontrol

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved Vorwort-7
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1.1 Ubersicht zu den Parametern

111 Erklarungen zur Liste der Parameter

Grundsatzlicher Aufbau der Parameterbeschreibungen

Die Daten im folgenden Beispiel sind frei ausgewahlt. Die Beschreibung eines
Parameters besteht maximal aus den unten aufgelisteten Informationen. Einige
Informationen werden optional dargestellt.

Die Liste der Parameter (siehe Kapitel 1.2) hat folgenden Aufbau:

pxxxx[0...n] BICO: Parameterlangname / Parameterkurzname
Antriebsobjekt Anderbar: C1,C2,U, T Zugriffsstufe: 2
(Funktionsmoduf) Datentyp: Integerl6 Datensatz: CDS Funktionsplan: 2080
P-Gruppe: Regelung Einheitengruppe: TIME Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 [Nm] 10.00 [Nm] 2.00 [Nm]
Beschreibung: Text
Werte: 0: Name und Bedeutung von Wert O
1: Name und Bedeutung von Wert 1
2: Name und Bedeutung von Wert 2
usw.
Empfehlung: Text
Index: [0] = Name und Bedeutung von Index 0

[1] = Name und Bedeutung von Index 1
[2] = Name und Bedeutung von Index 2

usw.
Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 Name und Bedeutung von Bit 0 Nein Ja 8010
01 Bame und Bedeutung von Bit 1 Nein Ja -
02 Name und Bedeutung von Bit 2 Nein Ja 8012
usw.
Abhangigkeit: Text

Siehe auch: pxxxx, rxxxx
Siehe auch: Fxxxxx, AXXXXX

Gefahr! Entspricht dem sicherheitstechnischen Hinweis “Gefahr mit Warndreieck”.

Warnung! Entspricht dem sicherheitstechnischen Hinweis “Warnung mit Warndreieck”.

Vorsicht! Entspricht dem sicherheitstechnischen Hinweis “Vorsicht mit Warndreieck”.

Vorsicht: Entspricht dem sicherheitstechnischen Hinweis “Vorsicht ohne Warndreieck”.

Achtung: Entspricht dem sicherheitstechnischen Hinweis “Achtung ohne Warndreieck”.

Hinweis: Informationen, die hilfreich sein kénnen.

———————————————————— EndeBeispiel - - - - - - - - o e
1-12 © Siemens AG 2004 All Rights Reserved
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pxxxx[0...n]

Ubersicht zu den Parametern

Parameternummer

Die Parameternummer setzt sich aus einem vorangestellten “p” oder “r’, der
Parameternummer und optional dem Index zusammen.

Beispiele fur die Darstellung in der Parameterliste:
e p... Einstellparameter (les- und schreibbar)

° .. Beobachtungsparameter (nur lesbar)

e p0918 Einstellparameter 918

e p0099|0...3] Einstellparameter 99 Index 0 bis 3

e pl001[0...n] Einstellparameter 1001 Index 0 bis n (n = konfigurierbar)
e 10944 Beobachtungsparameter 944

Weitere Beispiele fur die Schreibweise in der Dokumentation:
e pl070[1] Einstellparameter 1070 Index 1

e p2098[1].3 Einstellparameter 2098 Index 1 Bit 3
e r0945[2](3) Beobachtungsparameter 945 Index 2 von Antriebsobjekt 3
e p0795.4 Einstellparameter 795 Bit 4

Bei Einstellparametern gilt:

Der Parameterwert bei Werksauslieferung wird unter “Werkseinstellung” mit der
dazugehdrigen Einheit in eckigen Klammern angegeben. Der Wert kann in dem
durch “Min” und “Max” festgelegten Bereich verandert werden.

Wird beim Andern von Einstellparametern eine Beeinflussung von weiteren Para-
meter durchgefihrt, so wird dies als Folgeparametrierung bezeichnet.

Folgeparametrierungen werden z. B. durch folgende Aktionen und Parameter
ausgelost:

e Makros ausfuhren
p0015, p0700, p1000, p1500

e PROFIBUS-Telegramm einstellen (BICO-Verschaltungen)
p0922

e Komponentenlisten einstellen
p0230, p0300, p0301, p0400

e Automatisch berechnen und vorbelegen
p0112, p0340, p0578, p3900

e Werkseinstellungen herstellen
p0970

Bei Beobachtungsparametern gilt:

Die Felder “Min”, “Max” und “Werkseinstellung” werden mit einem Strich “-" und
der dazugehdrigen Einheit in eckigen Klammern angegeben.

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved 1-13
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BICO: Parameterlangname / Parameterkurzname

Vor dem Namen kénnen bei Parametern folgende Abkiirzungen stehen:

e BI: Binektoreingang (englisch: Binector Input)
Dieser Parameter wahlt die Quelle eines digitalen Signals.

e BO: Binektorausgang (englisch: Binector Output)
Dieser Parameter steht als digitales Signal zur weiteren Ver-
schaltung zur Verfigung.

e ClI Konnektoreingang (englisch: Connector Input)
Dieser Parameter wahlt die Quelle eines “analogen” Signals.

e CO: Konnektorausgang (englisch: Connector Output)
Dieser Parameter steht als “analoges” Signal zur weiteren Ver-
schaltung zur Verfugung.

CO/BO: Konnektor-/Binektorausgang (englisch: Connector/Binector
Output)
Dieser Parameter steht als “analoges” Signal und auch als digitale
Signale zur weiteren Verschaltung zur Verfugung.

Antriebsobjekt (Funktionsmodul)

Ein Antriebsobjekt (Drive Object, DO) ist eine eigenstandige in sich geschlossene
Funktionseinheit, die ihre eigenen Parameter und eventuell auch Stérungen und
Warnungen hat. Uber entsprechende Aktivierung der Funktionsmodule kénnen
bei der Inbetriebnahme weitere Funktionen sowie deren Parameter an- oder
abgewahlt werden.

Bei jedem Parameter wird angegeben, in welchem Antriebsobjekt und bei wel-
chem Funktionsmodul dieser Parameter vorhanden ist.

Beispiele:

e pl070 Cl: Hauptsollwert
SERVO (Sollw), VECTOR
Der Parameter ist nur beim Antriebsobjekt SERVO mit Funktionsmodul “Soll-
wertkanal” und beim Antriebsobjekt VECTOR unabhéngig von aktivierten
Funktionsmodulen vorhanden.

e pl055 BI: Tippen Bit 0
SERVO, VECTOR
Der Parameter ist beim Antriebsobjekt SERVO und VECTOR unabhéngig von
aktivierten Funktionsmodulen vorhanden, d. h. dieser Parameter ist auch bei
jedem aktivierten Funktionsmodul dieses Antriebsobjektes vorhanden.

Jeder Parameter kann zu einem, zu mehreren oder zu allen Antriebsobjekten
gehoren.

Unter der Parameternummer kénnen folgende Angaben zu “Antriebsobjekt” und
“Funktionsmodul” stehen:

1-14 © Siemens AG 2004 All Rights Reserved
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Tabelle 1-1

Angaben im Feld “Antriebsobjekt (Funktionsmodul)”

Antriebsobjekt
(Funktionsmodul)

Bedeutung

A_INF

Active-Infeed-Regelung

Geregelte, selbstgefiihrte Ein-/Riickspeiseeinheit zur Erzeugung einer
konstanten Zwischenkreisspannung.

A_INF (Parallel)

Active Infeed mit Funktionsmodul “Parallelschaltung” (r0108.15).

Alle Objekte

Diesen Parameter gibt es bei allen Antriebsobjekten.

B_INF

Basic-Infeed-Regelung

Ungeregelte Einspeiseeinheit (ohne Rickspeisung) zur Gleichrichtung der
Netzspannung flir den Zwischenkreis.

B_INF (Parallel)

Basic Infeed mit Funktionsmodul “Parallelschaltung” (r0108.15).

CuU Control Unit, alle Auspragungen

CU (CAN) Control Unit mit Funktionsmodul “CAN”

CU_S Control Unit SINAMICS S (SINAMICS S120/S150)
SERVO Servoantrieb

SERVO (Sollw)

Servoantrieb mit Funktionsmodul “Sollwertkanal” (r0108.8)

SERVO (Erw Bremse)

Servoantrieb mit Funktionsmodul “Erweiterte Bremsenansteuerung”
(r0108.14)

SERVO (Tech Reg)

Servoantrieb mit Funktionsmodul “Technologieregler” (r0108.16)

SERVO (CAN)

Servoantrieb mit Funktionsmodul “CAN” (r0108.29)

SERVO (Erw Meld)

Vektorantrieb mit Funktionsmodul “Erweiterte Meldungen/Uberwachungen”
(r0108.17)

TB30 Terminal Board 30

TM15 Terminal Module 15 (Nur SIMOTION D4xx)
T™M17 Terminal Module 17 (Nur SIMOTION D4xx)
TM31 Terminal Module 31

TM41 Terminal Module 41

VECTOR Vektorantrieb

VECTOR (n/M)

Vektorantrieb mit Funktionsmodul “Drehzahl-/Drehmomentregelung”
(r0108.2)

VECTOR (Erw Bremse)

Vektorantrieb mit Funktionsmodul “Erweiterte Bremsenansteuerung”
(r0108.14)

VECTOR (Parallel)

Vektorantrieb mit Funktionsmodul “Parallelschaltung” (r0108.15)

VECTOR (Tech Reg)

Vektorantrieb mit Funktionsmodul “Technologieregler” (r0108.16)

VECTOR (Erw Meld)

Vektorantrieb mit Funktionsmodul “Erweiterte Meldungen/Uberwachungen”
(r0108.17)

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved
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Hinweis:

Literatur: /IH1/ SINAMICS S120 Inbetriebnahmehandbuch
im Kapitel “Antriebsobjekte”

Anderbar
Die Angabe “-” bedeutet, eine Anderung des Parameters ist in jedem Zustand
moglich und wird sofort wirksam.
Die Angabe “C1, C2, T, U” bedeutet, eine Anderung des Parameters ist nur in
diesem Zustand des Antriebsgerates méglich und wird erst beim Verlassen des
Zustands wirksam. Es sind ein oder mehrere Zustande maglich.
Es gibt folgende Zustande:
e C1 Inbetriebnahme Gerat C1: Commissioning 1
Die Gerateinbetriebnahme wird durchgefiihrt (p0009 > 0).
Die Impulse kénnen nicht freigegeben werden.
Ein geénderter Parameterwert wird erst nach Verlassen der Geréate-
inbetriebnahme mit p0009 = 0 wirksam.
e C2 Inbetriebnahme Antriebsobjekt C2: Commissioning 2
Die Antriebsinbetriebnahme wird durchgefihrt (p0009 = 0 und
p0010 > 0).
Die Impulse kénnen nicht freigegeben werden.
Ein geanderter Parameterwert wird erst nach Verlassen der
Antriebsinbetriebnahme mit p0010 = 0 wirksam.
e U Betrieb U: Run
Die Impulse sind freigegeben.
o T Betriebsbereit T: Ready to run
Die Impulse sind nicht freigegeben und Zustand “C1” oder “C2” ist
nicht aktiv.
Hinweis:
Der Parameter p0009 ist CU-spezifisch (auf Control Unit vorhanden).
Der Parameter p0010 ist antriebsspezifisch (fur jedes Antriebsobjekt vorhanden).
In r0002 wird der Betriebszustand der einzelnen Antriebsobjekte angezeigt.
1-16 © Siemens AG 2004 All Rights Reserved
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Zugriffsstufe (Nur bei Zugriff mit BOP (Basic Operator Panel))

Gibt an, welche Zugriffsstufe erforderlich ist damit dieser Parameter angezeigt
und geandert werden kann. Die erforderliche Zugriffsstufe kann tiber p0003 ein-
gestellt werden.

Es gibt folgende Zugriffsstufen:
1. Standard

2. Erweitert
3. Experte
4

. Service

Hinweis:

Der Parameter p0003 ist CU-spezifisch (auf Control Unit vorhanden).

Datentyp

Es gibt folgende Datentypen bei den Parameterwerten:
e 18 Integer8 8 Bit Ganzzahl

e 116 Integerl6 16 Bit Ganzzahl

o 132 Integer32 32 Bit Ganzzahl

e U8 Unsigned8 8 Bit ohne Vorzeichen
o Ul6 Unsigned16 16 Bit ohne Vorzeichen
o U32 Unsigned32 32 Bit ohne Vorzeichen

e Float FloatingPoint Gleitkommazahl

Datensatz
Die datensatzabhangigen Parameter sind wie folgt gekennzeichnet:
e CDS (Command Data Set — Befehlsdatensatz)
Beispiel:
p1070[0] = Hauptsollwert [Befehlsdatensatz 0]
p1070[1] = Hauptsollwert [Befehlsdatensatz 1], usw.
e DDS (Drive Data Set — Antriebsdatensatz)
e EDS (Encoder Data Set — Geberdatensatz)
e MDS (Motor Data Set — Motordatensatz)

e PDS (Power Module Data Set — Leistungsteildatensatz)

Hinweis:

Literatur: /TH1/ SINAMICS S120 Inbetriebnahmehandbuch
im Kapitel “Datensatze”

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved 1-17
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Funktionsplan

Der Parameter ist in diesem Funktionsplan aufgefuhrt. Im Plan wird die Struktur
der Funktion und der Zusammmenhang dieses Parameters mit anderen
Parametern dargestellt.

Beispiel:
Funktionsplan: 3060.3 3060: Funktionsplannummer
3: Signalpfad (optional)

P-Gruppe (Nur bei Zugriff iber BOP (Basic Operator Panel))

Gibt an, zu welcher funktionalen Gruppe dieser Parameter gehdrt. Die
gewiinschte Parametergruppe kann tiber p0004 eingestellt werden.

Hinweis:

Der Parameter p0004 ist CU-spezifisch (auf Control Unit vorhanden).

Einheit, Einheitengruppe und Einheitenwahl
Bei Parametern mit einer Einheit gilt:
e Jeder dieser Parameter ist einer Einheitengruppe zugeordnet.

¢ Die entsprechende Einheit wird bei diesen Parametern in eckigen Klammern
angegeben.

¢ |stdie Einheit eines Parameters innerhalb der Einheitengruppe einstellbar, so
werden die dazu erforderlichen Parameter unter “Einheitenwahl” angegeben.

Hinweis:

Literatur: /IH1/ SINAMICS S120 Inbetriebnahmehandbuch
im Kapitel “Einheiten”

Parameterwerte
Min Minimalwert des Parameters [Einheit]

Max Maximalwert des Parameters [Einheit]
Werkseinstellung Wert bei Auslieferung [Einheit]

Bei der Erstinbetriebnahme kann eventuell ein anderer
Wert bei bestimmten Parametern sichtbar sein

(z. B. p1800).

Grund:

Die Einstellung ist bei diesen Parametern abhangig von
der Umgebung in der diese Control Unit lauft

(z. B. abhéngig von Geratetyp, Makro, Leistungsteil).
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Beschreibung

Werte

Empfehlung

Index

Bitfeld

Abhangigkeit

Ubersicht zu den Parametern

Erklarungen zur Funktion eines Parameters.

Auflistung der moglichen Werte eines Parameters.

Angaben zu empfohlenen Einstellungen.

Bei Parametern mit Index wird der Name und die Bedeutung jedes einzelnen
Index angegeben.

Fur die Parameterwerte (Min, Max, Werkseinstellung) gilt bei indizierten Einstell-
parametern:

e Min, Max:
Der Einstellbereich und die Einheit gilt fiir alle Indizes.
o Werkseinstellung:

Bei gleicher Werkseinstellung aller Indizes wird stellvertretend Index 0 mit
Einheit angegeben.

Bei unterschiedlicher Werkseinstellung der Indizes werden alle Indizes
einzeln mit Einheit aufgelistet.

Bei Parametern mit Bitfeldern werden zu jedem Bit folgende Angaben gemacht:
e Bitnummer und Signalname

e Bedeutung bei Signalzustand 0 und 1

e Funktionsplan (optional)

Das Signal ist auf diesem Funktionsplan dargestellt.

Bedingungen, die in Verbindung mit diesem Parameter erflllt werden missen.
Auch spezielle Auswirkungen, die dieser Parameter auf andere oder andere auf
diesen haben.

Siehe auch: Auflistung anderer zusatzlich zu betrachtender Parameter.
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Sicherheitstechnische Hinweise

1-20

Wichtige Informationen, die beachtet werden miissen, um Kdrperverletzung oder

Sachschaden zu verhindern.

Informationen, die beachtet werden miissen, um Probleme zu vermeiden.

Informationen, die fiir den Anwender hilfreich sein kdnnen.

Gefahr! entspricht A Gefahr
Warnung! entspricht A Warnung
Vorsicht! entspricht A Vorsicht
Vorsicht: entspricht Vorsicht
Achtung: entspricht Achtung
Hinweis:

Eine Beschreibung der einzelnen sicherheitstechnischen Hinweise befindet sich
am Anfang dieses Handbuches (siehe unter Sicherheitstechnische Hinweise).
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1.1.2 Nummernbereiche bei Parametern

Die Parameter sind in folgende Nummernbereiche eingeteilt:

Tabelle 1-2 Nummernbereiche bei Parametern

Bereich Beschreibung
von bis
0000 0099 Bedienen und Anzeigen
0100 0199 Inbetriebnahme
0200 0299 Leistungsteil
0300 0399 Motor
0400 0499 Geber
0500 0599 Technologie und Einheiten
0600 0699 Thermischer Motorschutz und Motormodell, Maximalstrom
0700 0799 Befehlsquellen und Klemmen der Control Unit, Messbuchsen
0800 0839 CDS-, DDS-Datensétze (z. B. Umschalten, Kopieren)
0840 0879 Ablaufsteuerung (z. B. Quelle fir EIN/AUS1)
0880 0899 Steuer- und Zustandsworter
0900 0999 PROFIBUS/PROFIdrive
1000 1199 Sollwertkanal
1200 1299 Funktionen (z. B. Motorhaltebremse)
1300 1399 U/f-Steuerung
1400 1799 Regelung
1800 1899 Steuersatz
1900 1999 Leistungsteil- und Motoridentifizierung
2000 2099 Kommunikation (PROFIBUS)
2100 2199 Stérungen und Warnungen, Uberwachungen
2200 2399 Technologieregler
2900 2930 Festwerte (z. B. Prozent, Drehmoment)
3400 3699 Einspeiseregelung (Active Line Module)
3900 3999 Verwaltungsparameter
4000 4199 Terminal Board, Terminal Module (z. B. TB30, TM31)
4200 4399 Terminal Module (z. B. TM15, TM17)
6500 6599 Externe Meldungen
7000 7499 Parallelschaltung von Leistungsteilen
7800 7899 EEPROM Schreib-Lese-Parameter
8600 8799 CAN-Bus
8800 8899 Communication Board
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Tabelle 1-2 Nummernbereiche bei Parametern, Fortsetzung

Bereich Beschreibung
von bis
9400 9499 Parameterkonsistenz und -speicherung
9500 9899 Safety Integrated
9900 9949 Topologie
9950 9999 Diagnose intern
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1.2 Liste der Parameter
Die folgende Liste wird erst zum Fertigstellen einer offiziellen Dokumentationsausgabe nach-
layoutiert und nicht bei Vorabdokumentationen.
Product: SINAMICS S, Version: V02.20.28.00, Label: ARM_MO0475_11, Language: de
rooo2 Regelungsbaugruppe Betriebsanzeige / CU Betr_anzeige
CuU Anderbar: - Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Betriebsanzeige fiir die Regelungsbaugruppe.

Werte: 0: [00] Betrieb
10: [10] Betriebsbereit
20: [20] Hochlauf abwarten
31: [31] Inbetriebnahmesoftware Download aktiv
33: [33] Topologiefehler beheben / quittieren
34: [34] Inbetriebnahmemodus beenden
35: [35] Erstinbetriebnahme durchfiihren
70: [70] Initialisierung
80: [80] Ruicksetzen aktiv
99: [99] Softwarefehler intern
r0002 Einspeisung Betriebsanzeige / INF Betr_anzeige
A_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Werte:

Abhéngigkeit:
Hinweis:

Betriebsanzeige fiir die Einspeisung.

Der Wert gibt Auskunft iiber den aktuellen Betriebszustand sowie tGber die notwendigen Bedingungen, um den
néchsten Betriebszustand zu erreichen.

Je hoher der Zahlenwert, umso mehr Bedingungen sind noch zu erfullen, um den Betriebszustand "Betrieb" zu
erreichen.

0: [00] Betrieb - Alles freigegeben

21: [21] Betriebsbereit - Signal "Betrieb freigeben" auf "1" setzen (p0852)
31: [31] Einschaltbereit - Vorladung lauft (Uberwachungszeit p0857)

32: [32] Einschaltbereit - Signal "EIN/AUS1" mit 0/1-Flanke setzen (p0840)
41: [41] Einschaltsperre - Signal "EIN/AUS1" auf "0" setzen (p0840)

42: [42] Einschaltsperre - Signal "BB/AUS2" auf "1" setzen (p0844, p0845)
44: [44] Einschaltsperre - Klemme EP mit 24 V versorgen (Hardware)

45: [45] Einschaltsperre - Fehlerursache beheben, Stérung quittieren

46: [46] Einschaltsperre - Inbetriebnahmemodus beenden (p0009, p0010)
Siehe auch: r0046

BB: Betriebsbedingung

EP: Enable Pulses (Impulsfreigabe)
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r0002 Antrieb Betriebsanzeige / Antr Betr_anzeige

SERVO, VECTOR  Anderbar: - Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Betriebsanzeige fir den Antrieb.

Der Wert gibt Auskunft Giber den aktuellen Betriebszustand sowie uber die notwendigen Bedingungen, um den
nachsten Betriebszustand zu erreichen.

Je hoher der Zahlenwert, umso mehr Bedingungen sind noch zu erflllen, um den Betriebszustand "Betrieb" zu
erreichen.

Werte: 0: [00] Betrieb - Alles freigegeben
10: [10] Betrieb - Signal "Freigabe Sollwert" auf "1" setzen (p1142)
11: [11] Betrieb - Signal "Drehzahlregler freigeben" auf "1" setzen (p0856)
12: [12] Betrieb - HLG eingefroren, Signal "HLG Start" auf "1" setzen (p1141)
13: [13] Betrieb - Signal "Hochlaufgeber freigeben” auf "1" setzen (p1140)
14: [14] Betrieb - Bremse Offnungszeit abwarten (p1216, Vektor Aufmagn_zeit p0346)
15: [15] Betrieb - Bremse 6ffnen (p1215)
16: [16] Betrieb - Bremsen mit AUS1 Uber Signal "EIN/AUS1" auf "1" aufheben
17: [17] Betrieb - Bremsen mit AUS3 kann nur mit AUS2 unterbrochen werden
18: [18] Betrieb - Bremsen bei Stérung, Fehlerursache beheben, Stérung quittieren
21: [21] Betriebsbereit - Signal "Betrieb freigeben" auf "1" setzen (p0852)
22: [22] Betriebsbereit - Entmagnetisierung lauft (Vektor Entmagn_zeit p0347)
23: [23] Betriebsbereit - Signal "Einspeisung Betrieb" auf "1" setzen (p0864)
31: [31] Einschaltbereit - Signal "EIN/AUS1" mit 0/1-Flanke setzen (p0840)
41: [41] Einschaltsperre - Signal "EIN/AUS1" mit 0/1-Flanke setzen (p0840)
42: [42] Einschaltsperre - Signal "BB/AUS2" auf "1" setzen (p0844, p0845)
43: [43] Einschaltsperre - Signal "BB/AUS3" auf "1" setzen (p0848, p0849)
44: [44] Einschaltsperre - Klemme EP mit 24 V versorgen (Hardware)

45: [45] Einschaltsperre - Fehlerursache beheben, Stérung quittieren

46: [46] Einschaltsperre - Inbetriebnahmemodus beenden (p0009, p0010)
Abhéangigkeit: Siehe auch: r0046
Hinweis: HLG: Hochlaufgeber

BB: Betriebsbedingung
EP: Enable Pulses (Impulsfreigabe)

r0002 TB30 Betriebsanzeige / TB30 Betr_anzeige
TB30 Anderbar: - Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Betriebsanzeige fur das Terminal Board 30 (TB30).
Je hoher der Zahlenwert, umso mehr Bedingungen sind noch zu erflllen, um den Betriebszustand "Betrieb" zu
erreichen.
Werte: 0: [00] Modul im zyklischen Betrieb

40: [40] Modul nicht im zyklischen Betrieb
60: [60] Fehler

70: [70] Initialisierung

80: [80] Ruicksetzen aktiv
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r0002 TM15 Betriebsanzeige / TM15 Betr_anzeige
TM15 Anderbar: - Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Betriebsanzeige fur das Terminal Module 15 (TM15).
Je héher der Zahlenwert, umso mehr Bedingungen sind noch zu erflllen, um den Betriebszustand "Betrieb" zu
erreichen.
Werte: 0: [00] Modul im zyklischen Betrieb

40: [40] Modul nicht im zyklischen Betrieb
50: [50] Warnung

60: [60] Fehler

70: [70] Initialisierung

rooo2 TM17 Betriebsanzeige / TM17 Betr_anzeige
T™M17 Anderbar: - Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Betriebsanzeige fir das Terminal Module 17 (TM17).
Je hoher der Zahlenwert, umso mehr Bedingungen sind noch zu erfiillen, um den Betriebszustand "Betrieb" zu
erreichen.
Werte: 0: [00] Modul im zyklischen Betrieb

40: [40] Modul nicht im zyklischen Betrieb
50: [50] Warnung

60: [60] Fehler

70: [70] Initialisierung

r0002 TM31 Betriebsanzeige / TM31 Betr_anzeige
T™M31 Anderbar: - Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Betriebsanzeige fur das Terminal Module 31 (TM31).
Je héher der Zahlenwert, umso mehr Bedingungen sind noch zu erflllen, um den Betriebszustand "Betrieb" zu
erreichen.
Werte: 0: [00] Modul im zyklischen Betrieb

40: [40] Modul nicht im zyklischen Betrieb
50: [50] Warnung

60: [60] Fehler

70: [70] Initialisierung
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r0002 TM41 Betriebsanzeige / TM41 Betr_anzeige

TM41 Anderbar: - Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Betriebsanzeige fir das Terminal Module 41 (TM41).

Der Wert gibt Auskunft Giber den aktuellen Betriebszustand sowie uber die notwendigen Bedingungen, um den
nachsten Betriebszustand zu erreichen.

Je hoher der Zahlenwert, umso mehr Bedingungen sind noch zu erflllen, um den Betriebszustand "Betrieb" zu

erreichen.
Werte: 0: [00] Betrieb - Alles freigegeben

10: [10] Betrieb - Signal "Freigabe Sollwert" auf "1" setzen (p1142)

12: [12] Betrieb - HLG eingefroren, Signal "HLG Start" auf "1" setzen (p1141)

13: [13] Betrieb - Signal "Hochlaufgeber freigeben" auf "1" setzen (p1140)

18: [18] Betrieb - Bremsen bei Stérung, Fehlerursache beheben, Stérung quittieren

21: [21] Betriebsbereit - Signal "Betrieb freigeben" auf "1" setzen (p0852)

31: [31] Einschaltbereit - Signal "EIN/AUS1" mit 0/1-Flanke setzen (p0840)

41: [41] Einschaltsperre - Signal "EIN/AUS1" mit 1/0-Flanke setzen (p0840)

42: [42] Einschaltsperre - Signal "BB/AUS2" auf "1" setzen (p0844)

43: [43] Einschaltsperre - Signal "BB/AUS3" auf "1" setzen (p0848)

45: [45] Einschaltsperre - Fehlerursache beheben, Stérung quittieren

46: [46] Einschaltsperre - Inbetriebnahmemodus beenden (p0009, p0010)
Hinweis: HLG: Hochlaufgeber

BB: Betriebsbedingung

r0002 Einspeisung Betriebsanzeige / INF Betr_anzeige

B_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Betriebsanzeige fiir die Einspeisung.

Der Wert gibt Auskunft tiber den aktuellen Betriebszustand sowie Uber die notwendigen Bedingungen, um den
néachsten Betriebszustand zu erreichen.
Je héher der Zahlenwert, umso mehr Bedingungen sind noch zu erflllen, um den Betriebszustand "Betrieb" zu
erreichen.
Werte: 0: [00] Betrieb - Alles freigegeben
31: [31] Einschaltbereit - Vorladung lauft (Uberwachungszeit p0857)
32: [32] Einschaltbereit - Signal "EIN/AUS1" mit 0/1-Flanke setzen (p0840)
41: [41] Einschaltsperre - Signal "EIN/AUS1" auf "0" setzen (p0840)
42: [42] Einschaltsperre - Signal "BB/AUS2" auf "1" setzen (p0844, p0845)

45: [45] Einschaltsperre - Fehlerursache beheben, Stérung quittieren
46: [46] Einschaltsperre - Inbetriebnahmemodus beenden (p0009, p0010)
Hinweis: BB: Betriebsbedingung
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p0003 BOP Zugriffsstufe / BOP Zugriffsstufe
CuU Anderbar: C1,U, T Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Alle Gruppen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
1 4 1
Beschreibung: Einstellung der Zugriffsstufe zum Lesen (und Schreiben) von Parametern tber BOP20 und AOP.
Werte: 1: Standard
2: Erweitert
3: Experte
4: Service
Hinweis: In Zugriffsstufe 1 (Standard) befinden sich alle Parameter, die fur die einfachsten Bedienmdglichkeiten notwendig
sind (z. B. p1120 = Hochlaufgeber Hochlaufzeit).
In Zugriffsstufe 2 (Erweitert) sind Parameter eingeordnet, die fur die Bedienung von Grundfunktionen des Gerats
ausreichend sind.
In Zugriffsstufe 3 (Experte) sind Parameter eingeordnet, die bereits ein Expertenwissen voraussetzen (z. B. tber
BICO-Parametrierung).
Parameter der Zugriffsstufe 4 (Service) sind nur nach Eingabe eines entsprechenden Codeschlussels @nderbar.
p0004 BOP Parametermenti / BOP Par_meni
CU Anderbar: C2, T Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Alle Gruppen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0 99 1

Beschreibung:

Werte:

Anzeigefilter fir BOP20 und AOP zur Auswahl von Parametern Uber eine Menufuhrung.

Alle Parameter

Anzeigen, Signale

Leistungsteil

Motor

Geber/Lagegeber

Technologie, Einheiten

Digitale Ein-/Ausgange, Befehle, Ablaufsteuerung
Analoge Ein-/Ausgéange, Klemmenleiste
10: Sollwertkanal/Hochlaufgeber

12: Funktionen

13: U/f-Steuerung

14: Regelung

NN EO

15: Datenséatze

18: Steuersatz, Modulator

19: Motoridentifizierung, Leistungsteiltest
20: Kommunikation

21: Stérungen, Warnungen, Uberwachungen

25: Lageregelung

28: Freie Funktionsbausteine

47: Trace und Funktionsgenerator

50: OEM-Parameter

90: Topologie

95: Safety Integrated

98: Befehlsdatensatz (CDS, Command Data Set)
99: Antriebsdatensatz (DDS, Drive Data Set)
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p0007 Display Hintergrundbeleuchtung Verzdégerungszeit / Display t_Ver

CuU Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0 2 0

Beschreibung: Einstellung der Verzdgerungszeit zum Ausschalten der Hintergrundbeleuchtung.
Wenn keine Tasten betéatigt werden, schaltet sich die Hintergrundbeleuchtung nach Ablauf dieser Zeit automatisch
aus.

Hinweis: p0007 = 0: Hintergrundbeleuchtung ist immer eingeschaltet (Werkseinstellung).

p0009 Gerateinbetriebnahme Parameterfilter / Gerat IBN Par_filt

Cu Anderbar: C1, T Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Alle Gruppen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0 30 1

Beschreibung: Einstellung der Geréate- und Antriebsbasisinbetriebnahme.

Durch entsprechendes Setzen dieses Parameters werden diejenigen Parameter gefiltert, die in den verschiedenen
Stufen der Inbetriebnahme schreibbar sind.

Werte: 0 Bereit

1 Gerate-Konfiguration

2: Festlegung Antriebstyp (in Vorbereitung)

3: Antriebsbasis-Konfiguration

4: Datensatzbasis-Konfiguration

29: Gerate-Download

30: Parameter-Reset

Hinweis: Die Antriebe kdnnen nur au3erhalb der Gerateinbetriebnahme eingeschaltet werden (Freigabe des Wechselrich-
ters). Dazu muss p0009 = 0 (Bereit) und die einzelnen Antriebsobjekte bereits in Betrieb genommen sein (p0010).

p0009 = 1: Gerate-Konfiguration

In der ersten Inbetriebnahme des Gerétes befindet sich das Gerat nach dem Hochlauf im Zustand "Gerate-Konfigu-
ration". Zum Start der internen automatischen Gerate-Erstinbetriebnahme ist p0009 = 0 (Bereit) zu setzen, nach-
dem zuvor die Kennung fur die Isttopologie (r0098) in die Kennung fur die Solltopologie (p0099) Uibertragen wurde.
Dazu genligt es, einen einzigen Indexwert von p0099[x] gleich r0098[x] zu setzen. Bevor die Inbetriebnahme des
Gerates vollzogen wird, ist kein anderer Parameter veranderbar. Nachdem die Erstinbetriebnahme ausgefiihrt
wurde, kénnen in diesem Zustand bei Bedarf andere grundlegende Geratekonfigurationsparameter angepasst wer-
den (z. B. Basistakt in p0110).

p0009 = 3: Antriebsbasis-Konfiguration

In diesem Zustand kénnen, nach der Erstinbetriebnahme des Gerétes, fur die einzelnen Antriebsobjekte grundle-
gende Anpassungen vorgenommen werden (z. B. Abtastraten p0111, p0112, p0115 und Anzahl der Datenséatze
p0120, p0130, p0140, p0170, p0180).

p0009 = 4: Datensatzbasis-Konfiguration

In diesem Zustand kénnen, nach der Erstinbetriebnahme des Gerates, fir die einzelnen Antriebsobjekte Anpassun-
gen beziglich der Zuordnung der Komponenten (p0121, p0131, p0141, p0151, p0161) zu den einzelnen Datensét-
zen und der Zuordnung von Leistungsteil, Motor und Geber zu den Antriebsdatensatzen (p0185, ff) vorgenommen
werden.

p0009 = 29: Gerate-Download

Im Falle eines Downloads uber die Inbetriebnahmesoftware wird das Gerét automatisch in diesen Zustand versetzt.
Nach Beendigung des Downloads wird automatisch pO009 = 0 (Bereit) gesetzt. Ein manuelles Setzen von p0009
auf diesen Wert wird unterbunden.

p0009 = 30: Parameter-Reset

Um das komplette Gerat zuriick in den Zustand "Erstinbetriebnahme" zu versetzen oder die mit p0977 gespeicher-
ten Parameter zu laden, muss als erstes p0009 auf diesen Wert gesetzt werden. AnschlieBend kann p0976 auf den
gewlinschten Wert verandert werden.
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p0010
A_INF, B_INF

Beschreibung:

Werte:

Hinweis:

Einspeisung Inbetriebnahme Parameterfilter / INF IBN Par_filt

Anderbar: C2, T Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Alle Gruppen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0 30 1

Einstellung des Parameterfilters fur die Inbetriebnahme einer Einspeisung.

Durch entsprechendes Setzen dieses Parameters werden diejenigen Parameter herausgefiltert, die in den ver-
schiedenen Stufen der Inbetriebnahme schreibbar sind.

0: Bereit

1: Schnellinbetriebnahme

2: Leistungsteil-Inbetriebnahme

29: Download

30: Parameter-Reset

Der Antrieb kann nur auRerhalb der Antriebsinbetriebnahme eingeschaltet werden (Freigabe des Wechselrichters).
Dazu muss dieser Parameter auf O stehen.

Am Ende der Schnellinbetriebnahme wird mit p3900 ungleich O dieser Parameter automatisch auf 0 zuriickgesetzt.
Vorgehensweise beim "Parameter zuriicksetzen": p0010 = 30 und p0970 = 1 setzen.

p0010
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Antrieb Inbetriebnahme Parameterfilter / Antr IBN Par_filt

Anderbar: C2, T Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Alle Gruppen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0 95 1

Einstellung des Parameterfilters fur die Inbetriebnahme eines Antriebs.

Durch entsprechendes Setzen dieses Parameters werden diejenigen Parameter herausgefiltert, die in den ver-
schiedenen Stufen der Inbetriebnahme schreibbar sind.

Werte: 0 Bereit
1 Schnellinbetriebnahme
2: Leistungsteil-Inbetriebnahme
3: Motor-Inbetriebnahme
4: Geber-Inbetriebnahme
5: Technologische Applikation/Einheiten
15: Datensatze
29: Download
30: Parameter-Reset
95: Safety Integrated Inbetriebnahme

Hinweis: Der Antrieb kann nur auRerhalb der Antriebsinbetriebnahme eingeschaltet werden (Freigabe des Wechselrichters).
Dazu muss dieser Parameter auf O stehen.
Am Ende der Schnellinbetriebnahme wird mit p3900 ungleich 0 dieser Parameter automatisch auf O zurlickgesetzt.
Vorgehensweise beim "Parameter zuriicksetzen": p0010 = 30 und p0970 = 1 setzen.
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p0010
TB30

Beschreibung:

Werte:

Abhéngigkeit:

TB30 Inbetriebnahme Parameterfilter / TB30 IBN Par_filt

Anderbar: C2, T
Datentyp: Integerl6
P-Gruppe: Alle Gruppen
Min

0

Datensatz: -
Einheitengruppe: -
Max

30

Zugriffsstufe: 1
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
0

Einstellung des Parameterfilters fur die Inbetriebnahme eines Terminal Board 30 (TB30).

Durch entsprechendes Setzen dieses Parameters werden diejenigen Parameter herausgefiltert, die in den ver-
schiedenen Stufen der Inbetriebnahme schreibbar sind.

Fir das BOP bewirkt diese Einstellung auch eine Filterung der Lesezugriffe.

0: Bereit
29: Download
30: Parameter-Reset

Siehe auch: p0970

Hinweis: Vorgehensweise beim "Parameter zuriicksetzen": p0010 = 30 und p0970 = 1 setzen.
p0010 TM15 Inbetriebnahme Parameterfilter / TM15 IBN Par_filt
TM15 Anderbar: C2, T Zugriffsstufe: 1

Beschreibung:

Werte:

Abhéangigkeit:

Datentyp: Integerl6
P-Gruppe: Alle Gruppen
Min

0

Datensatz: -
Einheitengruppe: -
Max

30

Funktionsplan: -

Einheitenwahl: -

Werkseinstellung
0

Einstellung des Parameterfilters fir die Inbetriebnahme eines Terminal Modules 15 (TM15).

Durch entsprechendes Setzen dieses Parameters werden diejenigen Parameter herausgefiltert, die in den ver-
schiedenen Stufen der Inbetriebnahme schreibbar sind.

Fir das BOP bewirkt diese Einstellung auch eine Filterung der Lesezugriffe.

0: Bereit
29: Download
30: Parameter-Reset

Siehe auch: p0970

Hinweis: Es sind nur folgende Werte méglich: p0010 = 0, 30
Vorgehensweise beim "Parameter zuriicksetzen": p0010 = 30 und p0970 = 1 setzen.
p0010 TML17 Inbetriebnahme Parameterfilter / TM17 IBN Par_filt
T™M17 Anderbar: C2, T Zugriffsstufe: 1

Beschreibung:

Werte:

Abhéngigkeit:
Hinweis:

1-30

Datentyp: Integerl6
P-Gruppe: Alle Gruppen
Min

0

Datensatz: -
Einheitengruppe: -
Max

30

Funktionsplan: -

Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
0

Einstellung des Parameterfilters fur die Inbetriebnahme eines Terminal Modules 17 (TM17).

Durch entsprechendes Setzen dieses Parameters werden diejenigen Parameter herausgefiltert, die in den ver-
schiedenen Stufen der Inbetriebnahme schreibbar sind.

Fur das BOP bewirkt diese Einstellung auch eine Filterung der Lesezugriffe.

0: Bereit
29: Download
30: Parameter-Reset

Siehe auch: p0970

Es sind nur folgende Werte mdglich: p0010 = 0, 30
Vorgehensweise beim "Parameter zuriicksetzen": p0010 = 30 und p0970 = 1 setzen.
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p0010
TM31

Beschreibung:

Werte:

Abhéngigkeit:

TM31 Inbetriebnahme Parameterfilter / TM31 IBN Par_filt

Anderbar: C2, T
Datentyp: Integerl6
P-Gruppe: Alle Gruppen
Min

0

Datensatz: -
Einheitengruppe: -
Max

30

Zugriffsstufe: 1
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
0

Einstellung des Parameterfilters fur die Inbetriebnahme eines Terminal Modules 31 (TM31).

Durch entsprechendes Setzen dieses Parameters werden diejenigen Parameter herausgefiltert, die in den ver-
schiedenen Stufen der Inbetriebnahme schreibbar sind.

Fir das BOP bewirkt diese Einstellung auch eine Filterung der Lesezugriffe.

0: Bereit
29: Download
30: Parameter-Reset

Siehe auch: p0970

Hinweis: Es sind nur folgende Werte mdglich: p0010 = 0, 30
Vorgehensweise beim "Parameter zuriicksetzen": p0010 = 30 und p0970 = 1 setzen.
p0010 TMA41 Inbetriebnahme Parameterfilter / TM41 IBN Par_filt
TM41 Anderbar: C2, T Zugriffsstufe: 1

Beschreibung:

Werte:

Abhéangigkeit:

Datentyp: Integerl6
P-Gruppe: Alle Gruppen
Min

0

Datensatz: -
Einheitengruppe: -
Max

30

Funktionsplan: -

Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
0

Einstellung des Parameterfilters fir die Inbetriebnahme eines Terminal Modules 41 (TM41).

Durch entsprechendes Setzen dieses Parameters werden diejenigen Parameter herausgefiltert, die in den ver-
schiedenen Stufen der Inbetriebnahme schreibbar sind.

Fir das BOP bewirkt diese Einstellung auch eine Filterung der Lesezugriffe.

0: Bereit
4: Geber-Inbetriebnahme
29: Download

30: Parameter-Reset
Siehe auch: p0970

Hinweis: Vorgehensweise beim "Parameter zuriicksetzen": p0010 = 30 und p0970 = 1 setzen.
p0015 Makro Antriebsgerat / Makro Geréat
cu Anderbar: C1 Zugriffsstufe: 1

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung
0 999999 0

Ausfuhren des entsprechenden ACX-Files auf der CompactFlash Card.
Das ausgewahlte ACX-File muss in folgendem Verzeichnis stehen:

... PMACRO/DEVICE/P15/PMxxxxxx.ACX

Beispiel:

p0015 = 6 --> Das File PM000006.ACX wird ausgefihrt.

Das auszufilhrende ACX-File muss entsprechend der Definition fir ACX-Makros erstellt und in dem vorgesehenen
Verzeichnis auf der CompactFlash Card abgelegt sein.

Siehe auch: p0015, p0700, p1000, p1500
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p0015

A_INF, B_INF,
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Makro Antriebsobjekt / Makro DO
Anderbar: C2
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 1
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

0 999999 0

Ausfuhren des entsprechenden ACX-Files auf der CompactFlash Card.
Das ausgewahlte ACX-File muss in folgendem Verzeichnis stehen:

... IPMACRO/<Antriebsobjekt>/P15/PMxxxxxx.ACX

Beispiel:

p0015 = 6 --> Das File PM000006.ACX wird ausgefiihrt.

Das auszufiihrende ACX-File muss entsprechend der Definition fir ACX-Makros erstellt und in dem vorgesehenen
Verzeichnis auf der CompactFlash Card abgelegt sein.

Siehe auch: p0700, p1000, p1500

roois
cu

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Control Unit Firmwareversion / CU FW_version
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 1
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Firmwareversion der Control Unit.
Siehe auch: r0128, r0148, r0158, r0197, r0198

Hinweis: Beispiel:
Der Wert 1010100 ist als V01.01.01.00 zu interpretieren.
ro0o20 Drehzahlsollwert gegléttet / n_soll glatt

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéangigkeit:
Hinweis:

1-32

Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 5020
Einheitenwahl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: SPEED_ROT
Min Max

- [1/min] - [2/min]

Werkseinstellung

- [1/min]

Anzeige des aktuellen geglatteten Drehzahl-/Geschwindigkeitssollwertes am Eingang des Drehzahl-/Geschwindig-
keitsreglers bzw. der U/f-Kennlinie (nach dem Interpolator).

Siehe auch: r0060

Glattungszeitkonstante: 100 ms

Das Signal ist nicht als Prozessgrof3e geeignet und darf nur als Anzeigegroéf3e verwendet werden.

Der Drehzahlsollwert steht geglattet (r0020) und ungegléattet (r0060) zur Verfligung.
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roo21
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Drehzahlistwert geglattet / n_ist glatt
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2

Funktionsplan: 1580, 4710,
6010

Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: SPEED_ROT
Min Max
- [1/min] - [2/min]

Werkseinstellung
- [1/min]

Anzeige des geglatteten Istwertes der Motordrehzahl/-geschwindigkeit.
Siehe auch: r0063

Hinweis: Glattungszeitkonstante: 100 ms
Das Signal ist nicht als Prozessgrof3e geeignet und darf nur als Anzeigegrof3e verwendet werden.
Der Anzeigewert in r0021 ist der geglattete Wert von r0063.

r0024 Einspeisung Netzfrequenz geglattet / INF Netz_f glatt

A_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:
Abhéangigkeit:
Hinweis:

Datensatz: -

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: FREQUENCY
Min Max

- [Hz] - [Hz]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: 8950, 8960
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

-[HZ]

Anzeige der geglatteten Netzfrequenz.

Siehe auch: r0066

Glattungszeitkonstante: 300 ms

Das Signal ist nicht als Prozessgrof3e geeignet und darf nur als Anzeigegréf3e verwendet werden.

Die Netzfrequenz steht geglattet (r0024) und ungegléattet (r0066) zur Verfligung.

Ein positives Vorzeichen der Frequenz ergibt sich bei korrekter Anschlussreihenfolge der Netzphasen U, V und W.

Ein negatives Vorzeichen der Frequenz ergibt sich bei Vertauschen der 3 Netzphasen und kennzeichnet damit eine
negative Richtung des Drehfelds der 3-phasigen Netzspannung.

roo24
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:
Hinweis:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Antrieb Ausgangsfrequenz gegléattet / Antr Ausg_f glatt
Anderbar: -

Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: 1690, 5300,
5730

Einheitenwahl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: FREQUENCY
Min Max
- [Hz] - [Hz]

Werkseinstellung
-[HZ]

Anzeige der geglatteten Umrichterfrequenz.

Siehe auch: r0066

Glattungszeitkonstante: 100 ms

Das Signal ist nicht als Prozessgrof3e geeignet und darf nur als Anzeigegro3e verwendet werden.
Die Ausgangsfrequenz steht gegléattet (r0024) und ungeglattet (r0066) zur Verfuigung.
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r0025 Einspeisung Eingangsspannung geglattet / INF U_Eing glatt

A_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8950, 8960
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -

VOLTAGE_AC_EFF

Min Max Werkseinstellung
- [Veff] - [Veff] - [Vefi]

Beschreibung: Anzeige des geglatteten Istwertes der Eingangsspannung.
Diese Spannung liegt am Netzanschluss der Einspeisung an.

Abhéngigkeit: Siehe auch: r0072

Hinweis: Glattungszeitkonstante: 300 ms

Das Signal ist nicht als Prozessgrof3e geeignet und darf nur als Anzeigegrof3e verwendet werden.
Die Eingangsspannung steht geglattet (r0025) und ungegléttet (r0072) zur Verfugung.

r0025 Antrieb Ausgangsspannung geglattet / Antr U_Ausg glatt
SERVO, VECTOR  Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 1690, 5730
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -
VOLTAGE_AC_EFF
Min Max Werkseinstellung
- [Vefi] - [Vefi] - [Vefi]
Beschreibung: Anzeige der geglatteten Ausgangsspannung des Leistungsteils.
Abhéngigkeit: Siehe auch: r0072
Hinweis: Glattungszeitkonstante: 100 ms

Das Signal ist nicht als Prozessgrof3e geeignet und darf nur als Anzeigegroe verwendet werden.
Die Ausgangsspannung steht geglattet (r0025) und ungeglattet (r0072) zur Verfigung.

r0026 Zwischenkreisspannung geglattet / Vdc glatt

A_INF, SERVO, Anderbar: - Zugriffsstufe: 2

VECTOR Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 6730, 6731
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: VOLTAGE_DC Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- -V] -

Beschreibung: Anzeige des geglatteten Istwertes der Zwischenkreisspannung.

Abhéangigkeit: Siehe auch: r0070

Hinweis: A_INF: Glattungszeitkonstante = 300 ms

SERVO, VECTOR: Glattungszeitkonstante = 100 ms
Das Signal ist nicht als Prozessgrof3e geeignet und darf nur als Anzeigegréf3e verwendet werden.
Die Zwischenkreispannung steht geglattet (r0026) und ungeglattet (r0070) zur Verfligung.
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r0026 Zwischenkreisspannung geglattet / Vdc glatt

B_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: VOLTAGE_DC Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- V] - V] - V]

Beschreibung: Anzeige des geglatteten Istwertes der Zwischenkreisspannung.

Abhéngigkeit: Siehe auch: r0070

Hinweis: Glattungszeitkonstante: 100 ms (bei Active Line Module: 300 ms)

Das Signal ist nicht als Prozessgrof3e geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Die Zwischenkreispannung steht geglattet (r0026) und ungegléttet (r0070) zur Verfigung.

ro027 Stromistwert Betrag gegléattet / |_ist Betrag glatt
A_INF, SERVO, Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
VECTOR Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 5730, 6714,
8950
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -
CURRENT_AC_EFF
Min Max Werkseinstellung
- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]
Beschreibung: Anzeige des geglatteten Betrages des Stromistwertes.
Abhéngigkeit: Siehe auch: r0068
Hinweis: A_INF, VECTOR: Glattungszeitkonstante = 300 ms

SERVO: Glattungszeitkonstante = 100 ms
Das Signal ist nicht als Prozessgrof3e geeignet und darf nur als Anzeigegrofe verwendet werden.
Der Betrag des Stromistwertes steht gegléattet (r0027) und ungeglattet (r0068) zur Verfiigung.

r0028 Aussteuergrad geglattet / Aussteuergrd glatt
A_INF, SERVO, Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
VECTOR Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 5730, 8940,
8950
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: PERCENT Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- [] - [%] - [8]
Beschreibung: Anzeige des geglatteten Istwertes des Aussteuergrads.
Abhéngigkeit: Siehe auch: r0074
Hinweis: A_INF: Glattungszeitkonstante = 300 ms

SERVO, VECTOR: Glattungszeitkonstante = 100 ms
Das Signal ist nicht als Prozessgrof3e geeignet und darf nur als Anzeigegro3e verwendet werden.
Der Aussteuergrad steht geglattet (r0028) und ungegléattet (r0074) zur Verfugung.
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r0029
A_INF

Beschreibung:

Einspeisung Blindstromistwert geglattet / INF |_blind glatt

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8950

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -
CURRENT_AC_EFF

Min Max Werkseinstellung

- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]

Anzeige des geglatteten Istwertes der Blindstromkomponente.

Hinweis: Glattungszeitkonstante: 300 ms
Das Signal ist nicht als Prozessgrof3e geeignet und darf nur als Anzeigegrof3e verwendet werden.
Der Blindstromistwert steht gegléattet (r0029) und ungeglattet (r0076) zur Verfugung.

r0029 Antrieb Stromistwert feldbildend geglattet / Antr Id_ist glatt

SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 5730

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -
CURRENT_AC_EFF

Min Max Werkseinstellung

- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]

Anzeige des geglatteten feldbildenden Stromistwertes.
Siehe auch: r0076

Hinweis: SERVO: Glattungszeitkonstante = 100 ms
VECTOR: Glattungszeitkonstante = 300 ms
Das Signal ist nicht als Prozessgrof3e geeignet und darf nur als Anzeigegro3e verwendet werden.
Der feldbildende Stromistwert steht gegléattet (r0029) und ungeglattet (r0076) zur Verfugung.

ro030 Wirkstromistwert geglattet / I_wirk glatt

A_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8950
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -

CURRENT_AC_EFF

Min Max Werkseinstellung
- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]

Beschreibung:
Abhéngigkeit:
Hinweis:

1-36

Anzeige des geglatteten Istwertes der Wirkstromkomponente.

Siehe auch: r0078

Glattungszeitkonstante: 300 ms

Das Signal ist nicht als Prozessgrof3e geeignet und darf nur als Anzeigegroe verwendet werden.
Der Wirkstromistwert steht geglattet (r0030) und ungegléttet (r0078) zur Verfigung.
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ro0o30
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:
Hinweis:

Stromistwert momentenbildend gegléttet / Ig_ist glatt

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 5730

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -
CURRENT_AC_EFF

Min Max Werkseinstellung

- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]

Anzeige des geglatteten momentenbildenden Stromistwertes.

Siehe auch: r0078, r0078

SERVO: Glattungszeitkonstante = 100 ms

VECTOR: Glattungszeitkonstante = 300 ms

Das Signal ist nicht als Prozessgrof3e geeignet und darf nur als Anzeigegrof3e verwendet werden.
Bei SERVO gilt:

Der momentenbildende Stromistwert steht gegléattet (r0030 mit 100 ms, r0078[1] mit p0045) und ungeglattet
(r0078[0]) zur Verfligung.

Vei VECTOR gilt:
Der momentenbildende Stromistwert steht geglattet (r0030 mit 300 ms) und ungeglattet (r0078) zur Verfiigung.

roo3i
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Drehmomentistwert gegléattet / M_ist glatt

Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 5730
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: TORQUE Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

- [Nm] - [Nm] - [Nm]

Anzeige des geglatteten Drehmoment-/Kraftistwertes.
Siehe auch: r0080

Hinweis: Glattungszeitkonstante = 100 ms
Das Signal ist nicht als Prozessgrof3e geeignet und darf nur als Anzeigegro3e verwendet werden.
Der Wirkstromistwert steht geglattet (r0031) und ungegléttet (r0080) zur Verfigung.
ro032 Wirkleistung geglattet / Wirkleistung glatt
A_INF, SERVO, Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
VECTOR Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 5730, 6714,
8950
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: POWER_P3 Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
- [kw] - [kw] - [kwW]

Beschreibung:
Abhéngigkeit:
Hinweis:

Anzeige des geglatteten Istwertes der Wirkleistung.

Siehe auch: r0082, r0082

Bedeutung beim Antrieb: Abgegebene Leistung an Motorwelle

Bedeutung bei der Einspeisung: Aufgenommene Netzleistung

Bei A_INF gilt:

Die Wirkleistung steht geglattet (r0032 mit 300 ms) und ungegléttet (r0082) zur Verfigung.

Bei SERVO gilt:

Die Wirkleistung steht geglattet (r0032 mit 100 ms, r0082[1] mit p0045) und ungeglattet (r0082[0]) zur Verfugung.
Bei VECTORUuilt:

Die Wirkleistung steht geglattet (r0032 mit 100 ms) und ungegléttet (r0082) zur Verfligung.
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roo33
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:
Hinweis:

Momentenausnutzung geglattet / M_ausnutzung glatt

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8012
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: PERCENT Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

- [8] - [%] - [8]

Anzeige der geglatteten Momenten-/Kraftausnutzung in Prozent.

Die Momenten-/Kraftausnutzung ergibt sich aus dem angeforderten geglatteten Moment/Kraft bezogen auf die
Momenten-/Kraftgrenze.

Siehe auch: r0081

Glattungszeitkonstante: 100 ms

Das Signal ist nicht als Prozessgrof3e geeignet und darf nur als Anzeigegrof3e verwendet werden.
Die Momentenausnutzung steht gegléattet (r0033) und ungeglattet (r0081) zur Verfugung.
Fur M_soll gesamt (r0079) > M_max Offset (p1532) gilt:

- Angefordertes Moment = M_soll gesamt - M_max Offset

- Aktuelle Momentengrenze = M_max oben wirk (r1538) - M_max Offset

Far M_soll gesamt (r0079) <= M_max Offset (p1532) gilt:

- Angefordertes Moment = M_max Offset - M_soll gesamt

- Aktuelle Momentengrenze = M_max Offset - M_max unten wirk (r1539)

Bei aktueller Momentengrenze = 0 gilt: r0033 = 100 %

Bei aktueller Momentengrenze < 0 gilt: r0033 = 0 %

roo3s
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

CO: Motortemperatur / Motortemperatur
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 8016
Einheitenwahl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe:

TEMPERATURE
Min Max Werkseinstellung
-[°C -[°C] -[°C

Anzeige der aktuellen Temperatur im Motor.

Hinweis: Wenn kein Temperatursensor oder ein PTC Thermistor angeschlossen ist, wird die Temperatur des thermischen
Motormodells angezeigt (r0632).

ro036 Leistungsteil Uberlast 12t / LT Uberlast 12t

A_INF, B_INF, Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

1-38

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8014
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: PERCENT Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung

- [8] - [%] - []

Anzeige der mit Hilfe der 12t-Berechnung bestimmten Uberlast des Leistungsteils.

Fir die 12t-Uberwachung des Leistungsteils ist ein Stromreferenzwert definiert. Er stellt den vom Leistungsteil fiihr-
baren Strom ohne Einfluss der Schaltverluste dar (z. B. den dauerhaft zulassigen Strom der Kondensatoren, Induk-
tivitdten, Sromschienen, usw.).

Wird der 12t-Referenzstrom des Leistungsteils nicht Giberschritten, wird keine Uberlast (0 %) angezeigt.

Im anderen Fall wird der Grad der thermischen Uberlast berechnet, wobei 100 % dem maximal zulassigen Wert
entspricht und zur Abschaltung fiihrt (F30005).

Siehe auch: p0290, p0294
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r0037[0...18]

A_INF, B_INF,
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Index:

Abhéngigkeit:

Leistungsteil Temperaturen / LT Temperaturen
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point Datensatz: -

P-Gruppe: Anzeigen, Signale

TEMPERATURE
Min Max
-[°C] -[°C]

Anzeige der Temperaturen im Leistungsteil.

[0] = Maximum Wechselrichter
[1] = Maximum Sperrschicht
[2] = Maximum Gleichrichter
[3] = Zuluft

[4] = Elektronikbaugruppe im Leistungsteil
[5] = Wechselrichter 1

[6] = Wechselrichter 2

[7] = Wechselrichter 3

[8] = Wechselrichter 4

[9] = Wechselrichter 5

[10] = Wechselrichter 6

[11] = Gleichrichter 1

[12] = Gleichrichter 2

[13] = Sperrschicht 1

[14] = Sperrschicht 2

[15] = Sperrschicht 3

[16] = Sperrschicht 4

[17] = Sperrschicht 5

[18] = Sperrschicht 6

Siehe auch: p0290

Einheitengruppe:

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 8014
Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
-[°C

roo38

A_INF, B_INF,
VECTOR

Beschreibung:

Leistungsfaktor gegléattet / CosPhi glatt
Anderbar: -

Datentyp: Floating Point Datensatz: -
P-Gruppe: Anzeigen, Signale
Min Max

Anzeige des geglatteten Istwertes des Leistungsfaktors.

Einheitengruppe: -

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 8950
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

Hinweis: Glattungszeitkonstante: 100 ms (bei Active Line Module und Vektorantrieb: 300 ms)
Das Signal ist nicht als Prozessgrof3e geeignet und darf nur als AnzeigegrofRe verwendet werden.
Bedeutung beim Motor: Leistungsfaktor des Motors
Bedeutung bei der Einspeisung: Leistungsfaktor am Anschlusspunkt (p3470, p3471)

p0045 Glattungszeitkonstante Anzeigewerte / T_glatt Anzeige

SERVO Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2

Beschreibung:

Datentyp: Floating Point Datensatz: -

P-Gruppe: -
Min Max
0.00 [ms] 50.00 [ms]

Einstellung der Glattungszeitkonstante fur folgende Anzeigewerte:

r0078[1], r0079[1].
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Einheitengruppe: TIME_M3

Funktionsplan: -

Einheitenwahl: -

Werkseinstellung
1.00 [ms]
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r0046
A_INF

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhéangigkeit:
Hinweis:

CO/BO: Einspeisung Fehlende Freigaben / INF Fehl Freig
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned32

P-Gruppe: Anzeigen, Signale

Min

Anzeige fehlender Freigaben, die ein in Betrieb setzen der Einspeiseregelung verhindern.

Bit
00
01
03
08
16
17

Signalname

AUSL1 Freigabe fehlt

AUS2 Freigabe fehlt
Betrieb freigeben fehlt
EP-Klemmen Freigabe fehlt
AUSL1 Freigabe intern fehlt
AUS2 Freigabe intern fehlt

Siehe auch: r0002
Der Wert r0046 = O zeigt an, dass alle Freigaben fur die Einspeisung vorhanden sind.
Bit 00 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Signalquelle in p0840 auf 0-Signal steht.

- Die Einschaltsperre vorliegt.

Bit 01 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:
- Die Signalquelle in p0844 oder p0845 auf 0-Signal steht.
Bit 03 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Signalquelle in p0852 auf 0-Signal steht.

Bit 08 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:
- Die Impulsfreigabe liber Klemme EP am Line Module fehlt (X21.3, X21.4).
Bit 16 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:
- Eine Storreaktion AUS1 anliegt. Die Freigabe erfolgt nur, wenn die Stérung behoben und quittiert wurde und die

Einschaltsperre mit AUS1 = 0 aufgehoben wird.

Bit 17 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:
- Der Inbetriebnahmemodus angewahlt ist (p0009 > 0 oder p0010 > 0) oder eine Stdrreaktion AUS2 anliegt oder die

AUS1-Signalquelle (p0840) verandert wird.

Datensatz: -
Einheitengruppe: -

Zugriffsstufe: 1

Funktionsplan: 2614, 8934
Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung

0-Signal 1-Signal
Nein Ja
Nein Ja
Nein Ja
Nein Ja
Nein Ja
Nein Ja

ro046
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Bitfeld:

1-40

CO/BO: Antrieb Fehlende Freigaben / Antr Fehl Freig
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned32

P-Gruppe: Anzeigen, Signale

Min

Anzeige fehlender Freigaben, die ein in Betrieb setzen der Antriebsregelung verhindern.

Bit
00
01
02
03
05
06
08
09
10
11
12

Signalname

AUSL1 Freigabe fehit

AUS2 Freigabe fehlt

AUS3 Freigabe fehlt
Betrieb freigeben fehlt
HALT?2 Freigabe fehlt
HALT1 Freigabe fehlt
EP-Klemmen Freigabe fehit
Einspeisung Freigabe fehlt
Hochlaufgeber Freigabe fehlt
Hochlaufgeber Start fehlt
Sollwert Freigabe fehlt

Datensatz: -
Einheitengruppe: -

Zugriffsstufe: 1

Funktionsplan: 2614
Einheitenwahl: -

Werkseinstellung

0-Signal 1-Signal
Nein Ja
Nein Ja
Nein Ja
Nein Ja
Nein Ja
Nein Ja
Nein Ja
Nein Ja
Nein Ja
Nein Ja
Nein Ja
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16 AUS1 Freigabe intern fehlt Nein Ja -
17  AUS2 Freigabe intern fehlt Nein Ja -
18 AUS3 Freigabe intern fehlt Nein Ja -
19 Impulsfreigabe intern fehlt Nein Ja -
21 HALT2 Freigabe intern fehlt Nein Ja -
22 HALT1 Freigabe intern fehlt Nein Ja -
27  Entmagnetisierung nicht fertig Nein Ja -
28 Bremse offen fehlt Nein Ja -
30 Funktionsgenerator mit Stromvorgabe Nicht aktiv Aktiv -
31 Tippen Sollwert aktiv Nein Ja -

Abhéangigkeit: Siehe auch: r0002

Hinweis: Der Wert r0046 = 0 zeigt an, dass alle Freigaben fur diesen Antrieb vorhanden sind.

Bit 00 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Signalquelle in p0840 auf 0-Signal steht.

- Die Einschaltsperre vorliegt.

Bit 01 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Signalquelle in p0844 oder p0845 auf 0-Signal steht.

Bit 02 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Signalquelle in p0848 oder p0849 auf 0-Signal steht.

Bit 03 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Signalquelle in p0852 auf 0-Signal steht.

Bit 05, Bit 06: in Vorbereitung

Bit 08 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Impulsfreigabe tber Klemme EP am Motor Module fehlt (X21.3, X21.4).
Bit 09 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Signalquelle in p0864 auf 0-Signal steht.

Bit 10 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Signalquelle in p1140 auf 0-Signal steht.

Bit 11 = 1 (Freigabe fehlt), wenn der Drehzahlsollwert eingefroren ist, weil:
- Die Signalquelle in p1141 auf 0-Signal steht oder

- Der Drehzahlsollwert von Tippen vorgegeben wird und die beiden Signalquellen fiir Tippen Bit 0 (p1055) und Bit 1
(p1056) 1-Signal haben.

Bit 12 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:
- Die Signalquelle in p1142 auf 0-Signal steht.
Bit 16 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Eine Storreaktion AUS1 anliegt. Die Freigabe erfolgt nur, wenn die Stérung behoben und quittiert wurde und die
Einschaltsperre mit AUS1 = 0 aufgehoben wird.

Bit 17 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Der Inbetriebnahmemodus angewabhlt ist (00009 > 0 oder p0010 > 0) oder eine Storreaktion AUS2 anliegt.
Bit 18 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- AUS3 noch nicht abgeschlossen ist oder eine Storreaktion AUS3 vorliegt.

Bit 19 = 1 (Impulsfreigabe intern fehlt), wenn:

- Synchronisation zwischen Basistakt, DRIVE-CLiQ-Takt und Applikationstakt lauft.

Bit 21 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

Die Impulsfreigabe zwar vorhanden ist und der Drehzahlsollwert noch nicht freigegeben ist, weil:
- Die Haltebremse Offnungszeit (p1216) noch nicht abgelaufen ist.

- Der Motor noch nicht aufmagnetisiert ist (Asynchronmotor).

Bit 22: In Vorbereitung

Bit 27 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Entmagnetisierung nicht abgeschlossen ist (nur bei Vektor).

Bit 28 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Haltebremse geschlossen ist oder noch nicht gedffnet hat.

Bit 31 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Der Drehzahlsollwert von Tippen 1 oder 2 vorgegeben wird.
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ro046 CO/BO: Einspeisung Fehlende Freigaben / INF Fehl Freig

B_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige fehlender Freigaben, die ein in Betrieb setzen der Einspeiseregelung verhindern.

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 AUSI Freigabe fehlt Nein Ja -
01 AUS2 Freigabe fehlt Nein Ja -
16 AUSL1 Freigabe intern fehlt Nein Ja -
17 AUS?2 Freigabe intern fehlt Nein Ja -

Abhéngigkeit: Siehe auch: r0002

Hinweis: Der Wert r0046 = 0 zeigt an, dass alle Freigaben flr die Einspeisung vorhanden sind.

Bit 00 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Signalquelle in p0840 auf 0-Signal steht.

- Die Einschaltsperre vorliegt.

Bit 01 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Signalquelle in p0844 oder p0845 auf 0-Signal steht.
Bit 16 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Eine Storreaktion AUS1 anliegt. Die Freigabe erfolgt nur, wenn die Stérung behoben und quittiert wurde und die
Einschaltsperre mit AUS1 = 0 aufgehoben wird.

Bit 17 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Der Inbetriebnahmemodus angewahlt ist (00009 > 0 oder p0010 > 0) oder eine Stdrreaktion AUS2 anliegt oder die
AUS1-Signalquelle (p0840) verandert wird.

roo47 Motordatenidentifikation und Drehzahlregleroptimierung / MotID und n_opt
VECTOR Anderbar: - Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige des aktuellen Status bei der Motordatenidentifikation (Stillstandsmessung) und der Drehzahl-/Geschwin-
digkeitsregleroptimierung (Drehende Messung).
Werte: 0: Keine Messung

120:  Schwingungstest

140: Berechnung Drehzahlreglereinstellung

150: Messung Tragheitsmoment und Drehzahlregleroptimierung
170: Messung Magnetisierungsstrom und Sattigungskennlinie
190: Drehzahlgebertest

200: Drehende Messung angewahlt

210: Rotorlagemessung angewahlt

220: Identifizierung Streuinduktivitat

230: Identifizierung Rotorzeitkonstante

240: Identifizierung Standerinduktivitat

270: Identifizierung Standerwiderstand

290: Identifizierung Ventilverriegelungszeit

300: Stillstandsmessung angewahlt
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rooso

A_INF, B_INF,
SERVO, TM41,
VECTOR

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhéngigkeit:

CO/BO: Befehlsdatensatz CDS wirksam / CDS wirksam
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned8

P-Gruppe: Anzeigen, Signale

Min

Datensatz: -
Einheitengruppe: -
Max

Anzeige des wirksamen Befehlsdatensatzes (Command Data Set, CDS).

Bit
00
01
02
03

Signalname

CDS wirksam Bit 0
CDS wirksam Bit 1
CDS wirksam Bit 2
CDS wirksam Bit 3

0-Signal
Aus
Aus
Aus
Aus

Siehe auch: p0810, p0811, p0812, p0813, r0836

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

1-Signal
Ein
Ein
Ein
Ein

Hinweis: Der Uber die Binektoreingdnge p0810, p0811, p0812 und p0813 angewahlte Befehlsdatensatz wird Uber r0836
angezeigt.

roos1 CO/BO: Antriebsdatensatz DDS wirksam / DDS wirksam

SERVO, TM41, Anderbar: - Zugriffsstufe: 2

VECTOR

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhéangigkeit:

Datentyp: Unsigned8

P-Gruppe: Anzeigen, Signale

Min

Datensatz: -
Einheitengruppe: -
Max

Anzeige des wirksamen Antriebsdatensatzes (Drive Data Set, DDS).

Bit
00
01
02
03
04

Signalname

DDS wirksam Bit 0
DDS wirksam Bit 1
DDS wirksam Bit 2
DDS wirksam Bit 3
DDS wirksam Bit 4

0-Signal
Aus
Aus
Aus
Aus
Aus

Siehe auch: p0820, p0821, p0822, p0823, p0824, r0837

Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

1-Signal
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein

ro056
SERVO

Beschreibung:

Bitfeld:

CO/BO: Regelungs-Zustandswort 1/ Regelungs_ZSW1
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned16

P-Gruppe: Anzeigen, Signale

Min

Anzeige des Regelungs-Zustandswortes 1 (Regelungs-ZSW1) des Antriebs.

Bit
01
04
08
14
15

Signalname

Entmagnetisierung abgeschlossen
Aufmagnetisierung beendet
Feldschwéchung aktiv
Vdc_max-Regler aktiv
Vdc_min-Regler aktiv

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved
SINAMICS S Listenhandbuch, Ausgabe 12.2004

Datensatz: -
Einheitengruppe: -
Max

0-Signal
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 5492
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

1-Signal FP

Ja -

Ja 2701

Ja -

Ja -

Ja -
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ro056
VECTOR

Beschreibung:

CO/BO: Regelungs-Zustandswort 1/ Regelungs_ZSW1

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: 6489, 6492
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Regelungs-Zustandswortes 1 (Regelungs-ZSW1) des Antriebs.

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP

00 Initialisierung beendet Nein Ja -

01 Entmagnetisierung abgeschlossen Nein Ja -

02 Pulsfreigabe vorhanden Nein Ja -

03 Sanftanlauf vorhanden Nein Ja -

04  Aufmagnetisierung beendet Nein Ja -

06 Beschleunigungsspannung aktiv Nein Ja -

07 Frequenz negativ Nein Ja -

08 Feldschwachung aktiv Nein Ja -

09 Spannungsgrenze aktiv Nein Ja -

10 Schlupfbegrenzung aktiv Nein Ja 6310

11 Frequenzgrenze aktiv Nein Ja -

12  Strombegrenzungsregler Spannungsaus- Nein Ja -

gang aktiv
13 Strombegrenzungsregler Frequenzaus- Inaktiv Aktiv -
gang aktiv

14 Vdc_max-Regler aktiv Nein Ja 6220,
6320

15 Vdc_min-Regler aktiv Nein Ja 6220,
6320

ro060 CO: Drehzahlsollwert vor Sollwertfilter / n_soll vor Filter

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:
Hinweis:

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 2701, 5020,
6030

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige des aktuellen Drehzahl-/Geschwindigkeitssollwertes am Eingang des Drehzahl-/Geschwindigkeitsreglers
bzw. der U/f-Kennlinie (nach dem Interpolator).

Siehe auch: r0020
Der Drehzahlsollwert steht geglattet (r0020) und ungegléttet (r0060) zur Verfigung.

rooel
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

1-44

CO: Drehzahlistwert Motorgeber / n_ist Motorgeber

Anderbar: - Zugriffsstufe: 2

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 1580, 4710,
6010

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige der aktuellen durch den Motorgeber erfassten Drehzahl/Geschwindigkeit (ungegléttet).
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rooe62
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

CO: Drehzahlsollwert nach Filter / n_soll nach Filter
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: 1590, 1750,
5020, 5030, 5210, 6030

Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: SPEED_ROT
Min Max

- [1/min] - [2/min]

Werkseinstellung
- [1/min]

Anzeige des aktuellen Drehzahl-/Geschwindigkeitssollwertes nach den Sollwertfiltern.

rooe3
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

CO: Drehzahlistwert geglattet / n_ist glatt
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: 1580, 1590,
4710, 6010, 6040, 8010

Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: SPEED_ROT
Min Max

- [1/min] - [2/min]

Werkseinstellung

- [1/min]

Anzeige des aktuellen geglatteten Drehzahl-/Geschwindigkeitsistwertes fir die Drehzahl-/Geschwindigkeitsrege-
lung.

Siehe auch: r0021

Hinweis: Im geberlosen Betrieb und bei U/f-Steuerung wird dieser Wert berechnet.
Bei Vektorregelung kann der Wert in r0063 nochmals geglattet und in r1445 angezeigt werden.
Der Anzeigewert in r0021 ist der geglattete Wert von r0063.

ro063 CO: Drehzahlistwert geglattet / n_ist glatt

TM41 Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung
- [1/min] - [2/min] - [1/min]

Anzeige des aktuellen geglatteten Drehzahlistwertes.

Hinweis: Beim Terminal Module 41 (TM41) wird dieser Wert zur Verschaltung mit Standardtelegramm 3 verwendet und ist
immer Null.
roo64 CO: Drehzahlregler Regeldifferenz / n_reg Regeldiff

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 5040, 6040
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige der aktuellen Regeldifferenz des Drehzahl-/Geschwindigkeitsreglers.

Hinweis: Bei Servoregelung und aktiven Referenzmodell wird die Regeldifferenz zum P-Anteil des Drehzahl-/Geschwindig-
keitsreglers angezeigt.
ro065 Schlupffrequenz / f_Schlupf

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 6310, 6730
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: FREQUENCY  Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung

-[HZ] - [Hz] -[HZ]

Anzeige der Schlupffrequenz bei Asynchronmotoren.
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r0066
A_INF

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Einspeisung Netzfrequenz / INF f_Netz

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8950, 8964
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: FREQUENCY  Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung

-[HZ] - [HZ] -[HZ]

Anzeige der Netzfrequenz.
Siehe auch: r0024

Hinweis: Die Netzfrequenz steht geglattet (r0024) und ungegléttet (r0066) zur Verfigung.
Ein positives Vorzeichen der Frequenz ergibt sich bei korrekter Anschlussreihenfolge der Netzphasen U, V und W.
Ein negatives Vorzeichen der Frequenz ergibt sich bei Vertauschen der 3 Netzphasen und kennzeichnet damit eine
negative Richtung des Drehfelds der 3-phasigen Netzspannung.

ro066 CO: Antrieb Ausgangsfrequenz / Antr f_Ausgang

SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 1690, 5300,
5730, 6310, 6730, 6731

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: FREQUENCY  Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung

-[HZ] - [Hz] -[HZ]

Anzeige der Ausgangsfrequenz des Motor Modules.
Siehe auch: r0024

Hinweis: Die Ausgangsfrequenz steht gegléattet (r0024) und ungeglattet (r0066) zur Verfugung.

r0067[0...1] Einspeisung Strombetrag zuldssig / INF |_betrag zul

A_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -

CURRENT_AC_EFF

Min Max Werkseinstellung
- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]

Beschreibung:
Index:

Abhéangigkeit:

Anzeige des aktuell zuldssigen netzseitigen Strombetrags.

[0] = Motorischer Betrieb

[1] = Generatorischer Betrieb

Der zulassige Strom ist das Minimum aus dem Maximalstrom des Umrichters sowie den parametrierten Stromgren-
zen.

Siehe auch: p3530, p3531

rooe7
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:
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Antrieb Ausgangsstrom maximal / Antr I_Ausg max

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 5722, 6300,
6640, 6724
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -
CURRENT_AC_EFF
Min Max Werkseinstellung
- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]

Anzeige des maximalen Ausgangsstromes des Motor Modules.

Der maximale Ausgangsstrom wird durch die parametrierte Stromgrenze sowie den thermischen Motor- und
Umrichterschutz beeinflusst.

Siehe auch: p0290, p0640
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rooe8

A_INF, SERVO,
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

CO: Stromistwert Betrag / |_ist Betrag
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: 5730, 6714,
8014, 8950

Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe:

CURRENT_AC_EFF
Min Max
- [Aeff] - [Aeff]
Anzeige des Betrages des Stromistwertes.
Siehe auch: r0027

Werkseinstellung

- [Aefi]

Hinweis: Der berechnete Effektivwert gilt nur fir sinusférmige Strome.

Bei Gleichstrom wird ein um sqrt(2) zu kleiner Wert angezeigt.

Strombetrag = sqrt(Ig"2 + [d"2)

Der Betrag des Stromistwertes steht geglattet (r0027) und ungeglattet (r0068) zur Verfiigung.
r0069|0...6] Phasenstrom Istwert /|_Phase Istwert
A_INF, SERVO, Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
VECTOR

Beschreibung:
Index:

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 1630, 5730,

6714, 6731, 8950

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -

CURRENT_AC_PP

Min Max Werkseinstellung
-[A -[A -[A

Anzeige der gemessenen Istwerte der Phasenstrome als Spitzenwert.

[0] = Phase U

[1] = Phase V

[2] = Phase W

[3] = Phase U Offset
[4] = Phase V Offset
[5] = Phase W Offset
[6] = Summe U, V, W

Hinweis: Im Index 3 ... 5 werden die Offsetstrome der 3 Phasen angezeigt, die zur Korrektur der Phasenstréme addiert wer-
den.
Im Index 6 wird die Summe der 3 korrigierten Phasenstréme angezeigt.

roo70 CO: Zwischenkreisspannung Istwert / Vdc_ist

A_INF, B_INF, Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:
Hinweis:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 1774, 5730,

6731, 8940, 8950, 8964
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: VOLTAGE_DC Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
-V - V] -V
Anzeige des gemessenen Istwertes der Zwischenkreisspannung.
Siehe auch: r0026, r0026
Die Zwischenkreispannung steht geglattet (r0026) und ungegléttet (r0070) zur Verfigung.
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roo71
VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Ausgangsspannung maximal / U_Ausgang max

Anderbar: -
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Anzeigen, Signale

Min
- [Veff]

Anzeige der maximalen Ausgangsspannung.

Datensatz: -

Einheitengruppe:

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 6300, 6724
Einheitenwabhl: -

VOLTAGE_AC_EFF

Max

- [Veff]

Werkseinstellung

- [veff]

Die maximale Ausgangsspannung hangt von der aktuellen Zwischenkreisspannung (r0070) und vom maximalen

Modulationsgrad (p1803) ab.

Hinweis: Mit steigender (motorischer) Motorbelastung sinkt die maximale Ausgangsspannung aufgrund reduzierter Zwi-
schenkreisspannung.

roo72 CO: Einspeisung Eingangsspannung / INF U_Eingang

A_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Anzeigen, Signale
Min

- [Vefi]

Datensatz: -

Einheitengruppe:

Funktionsplan: 8950
Einheitenwahl: -

VOLTAGE_AC_EFF

Max

- [Veff]

Anzeige der aktuellen Leistungsteileingangsspannung.

Siehe auch: r0025

Werkseinstellung

- [Veff]

Hinweis: Der Wert ist abhéngig vom Umrichterblindstrom.
Die Eingangsspannung steht geglattet (r0025) und ungegléttet (r0072) zur Verfiigung.
roo72 CO: Antrieb Ausgangsspannung / Antr U_Ausgang

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

P-Gruppe: Anzeigen, Signale

Min
- [Veff]

Anzeige der Leistungsteilausgangsspannung.
Siehe auch: r0025

Datensatz: -

Einheitengruppe:

Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: 1630, 5730,
6730, 6731

Einheitenwahl: -

VOLTAGE_AC_EFF

Max

- [Veff]

Werkseinstellung

- [veff]

Hinweis: Die Ausgangsspannung steht geglattet (r0025) und ungeglattet (r0072) zur Verfigung.
roo73 Modulationsgrad maximal / Modulat_grd max
VECTOR Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Abhéangigkeit:
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Datentyp: Floating Point

P-Gruppe: Modulation

Min

- [%]

Anzeige des maximalen Modulationsgrades.
Siehe auch: p1803

Datensatz: -

Einheitengruppe: PERCENT

Max
- [%]

Funktionsplan: 6724
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

- [0]

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

SINAMICS S Listenhandbuch, Ausgabe 12.2004



Inhalt Zurlck zur Startseite

Parameter

Liste der Parameter

roo74

A_INF, SERVO,
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

CO: Aussteuergrad / Aussteuergrad
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: 5730, 6730,
6731, 8940, 8950

Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: PERCENT
Min Max Werkseinstellung
- [%] - [%] - [%]

Anzeige des aktuellen Aussteuergrades.

Siehe auch: r0028

Hinweis: Bei Raumzeigermodulation entsprechen 100 % der maximalen Ausgangsspannung ohne Ubersteuerung.
Werte (iber 100 % zeigen eine Ubersteuerung an, Werte unter 100 % sind ohne Ubersteuerung.
Die Phasenspannung (verkettet, effektiv) wird wie folgt berechnet: (p0074 * p0070) / (sqrt(2)*100 %).
Der Aussteuergrad steht geglattet (r0028) und ungegléattet (r0074) zur Verfugung.

roo75 Blindstrom Sollwert / 1d_soll

A_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8946

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -

CURRENT_AC_EFF
Min Max

- [Aeff] - [Aeff]

Anzeige des Sollwertes fur den Blindstrom.

Werkseinstellung

- [Reff]

Hinweis: Der Blindstrombedarf eines Netzfilters kann durch die geregelte Ein-/Ruckspeisung gedeckt werden. Die Grolze
des Blindstroms wird durch die Kapazitat des Netzfilters (p0221) bestimmt, die bei der Wahl eines NetZzfilters
(p0220) automatisch parametriert wird. Fir p0221 = 0 erzeugt der Regler keinen Blindstrom fir einen NetZzfilter.
Der Sollwert r0075 beinhaltet den vom aktuellen Betriebspunkt abhéngigen Blindstrom fiir ein Netzfilter.
roo75 Stromsollwert feldbildend / Id_soll

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: 1630, 5714,
5722

Einheitenwahl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe:

CURRENT_AC_EFF
Min Max

- [Aeff] - [Aeff]

Anzeige des feldbildenden Stromsollwertes (Id_soll).

Werkseinstellung

- [Reff]

Hinweis: Bei U/f-Steuerung ist dieser Wert ohne Bedeutung.
ro076 Blindstromistwert / |_Blind_ist
A_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 1774, 6714,

8946, 8950

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -

CURRENT_AC_EFF

Min Max Werkseinstellung
- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]
Beschreibung: Anzeige des Istwertes fiir den Blindstrom.
Abhéangigkeit: Siehe auch: r0029
Hinweis: Der Blindstromistwert steht geglattet (r0029) und ungegléttet (r0076) zur Verfigung.
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roo7e
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Stromistwert feldbildend / Id_ist
Anderbar: -

Datentyp: Floating Point Datensatz: -

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe:

CURRENT_AC_EFF
Min Max
- [Aeff] - [Aeff]
Anzeige des feldbildenden Stromistwertes (Id_ist).
Siehe auch: r0029

Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: 1630, 1774,
5714, 5730, 6731

Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung

- [Aefi]

Hinweis: Bei U/f-Steuerung ist dieser Wert ohne Bedeutung.

Der feldbildende Stromistwert steht geglattet (r0029) und ungeglattet (r0076) zur Verfigung.
roo77 CO: Wirkstrom Sollwert / Ig_soll
A_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datentyp: Floating Point Datensatz: -

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe:
CURRENT_AC_EFF
Max

- [Aeff]

Min
- [Aeff]

Anzeige des Sollwertes fir den Wirkstrom.

Funktionsplan: 1774, 8940,
8946

Einheitenwahl: -

Werkseinstellung

- [Aeff]

roo77
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

CO: Stromsollwert momentenbildend / 1g_soll
Anderbar: -

Datentyp: Floating Point Datensatz: -

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe:

CURRENT_AC_EFF
Min Max

- [Aeff] - [Aeff]

Anzeige des momenten-/kraftbildenden Stromsollwertes.

Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: 1630, 1774,
5714, 6710, 6714, 6719

Einheitenwahl: -

Werkseinstellung

- [Reff]

Hinweis: Bei U/f-Steuerung ist dieser Wert ohne Bedeutung.
roo78 CO: Wirkstromistwert / Ig_ist
A_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:
Abhéangigkeit:
Hinweis:
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Datentyp: Floating Point Datensatz: -

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe:
CURRENT_AC_EFF

Max

- [Aeff]

Min

- [Aeff]

Anzeige des Istwertes fiir den Wirkstrom.
Siehe auch: r0030

Funktionsplan: 8946, 8950,
1774

Einheitenwahl: -

Werkseinstellung

- [Aeff]

Der Wirkstromistwert steht geglattet (r0030) und ungeglattet (r0078) zur Verfligung.
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r0078[0...1]
SERVO

Beschreibung:

Index:

Abhéngigkeit:

CO: Stromistwert momentenbildend / 1g_ist
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: 1630, 1774,
5714, 5730

Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe:
CURRENT_AC_EFF
Min Max Werkseinstellung
- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]

Anzeige des momenten-/kraftbildenden Stromistwertes (Iq_ist).

[0] = Ungeglattet

[1] = Gegléattet mit p0045

Siehe auch: r0030, p0045

Hinweis: Bei U/f-Steuerung sind diese Werte ohne Bedeutung.
Der momentenbildende Stromistwert steht geglattet (r0030 mit 100 ms, r0078[1] mit p0045) und ungeglattet
(r0078[0]) zur Verfugung.

roo78 CO: Stromistwert momentenbildend / Ig_ist

VECTOR Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 6310, 6714

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: Einheitenwahl: -
CURRENT_AC_EFF

Min Max Werkseinstellung

- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]

Anzeige des momentenbildenden Stromistwertes (Ig_ist).
Siehe auch: r0030

Hinweis: Bei U/f-Steuerung ist dieser Wert ohne Bedeutung.

Der momentenbildende Stromistwert steht gegléattet (r0030 mit 300 ms) und ungeglattet (r0078) zur Verfugung.
r0079[0...1] CO: Drehmomentsollwert gesamt / M_soll gesamt
SERVO Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 1630, 1710,

5610
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: TORQUE Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
- [Nm] - [Nm] - [Nm]
Anzeige des Drehmoment-/Kraftsollwertes am Ausgang des Drehzahl-/Geschwindigkeitsreglers (vor der Taktinter-
polation).

Index: [0] = Ungeglattet
[1] = Geglattet mit p0045
roo79 CO: Drehmomentsollwert gesamt / M_soll gesamt
VECTOR Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 1710, 6030,

6060, 6710
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: TORQUE Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
- [Nm] - [Nm] - [Nm]
Anzeige des Drehmoment-/Kraftsollwertes am Ausgang des Drehzahl-/Geschwindigkeitsreglers (vor der Taktinter-
polation).
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ro080 CO: Drehmomentistwert / M_ist

SERVO, VECTOR  Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 5730, 6714
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: TORQUE Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
- [Nm] - [Nm] - [Nm]

Beschreibung: Anzeige des aktuellen Drehmoment-/Kraftistwertes.

Abhéngigkeit: Siehe auch: r0031

Hinweis: Der Wirkstromistwert steht geglattet (r0031) und ungegléattet (r0080) zur Verfigung.

roosi CO: Momentenausnutzung / M_ausnutzung

SERVO, VECTOR  Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8012
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: PERCENT Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
- [%] - [%] - [%]

Beschreibung: Anzeige der Momenten-/Kraftausnutzung in Prozent.

Die Momenten-/Kraftausnutzung ergibt sich aus dem angeforderten geglatteten Moment/Kraft bezogen auf die
Momenten-/Kraftgrenze.

Abhéngigkeit: Siehe auch: r0033

Hinweis: Die Momentenausnutzung steht gegléattet (r0033) und ungeglattet (r0081) zur Verfugung.

roos2 CO: Wirkleistungsistwert / P_ist

A_INF, VECTOR Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 6714, 8050,

8950

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: POWER_P3 Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
- [kw] - [kw] - [kw]

Beschreibung: Anzeige der momentanen Wirkleistung.

Abhéangigkeit: Siehe auch: r0032

Hinweis: Bei A_INF gilt:

Die Wirkleistung steht geglattet (r0032 mit 300 ms) und ungegléttet (r0082) zur Verfigung.
Bei VECTOR gilt:
Die Wirkleistung steht geglattet (r0032 mit 100 ms) und ungeglattet (r0082) zur Verfligung.

r0082[0...2] CO: Wirkleistung Istwert / P_ist

SERVO Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: POWER_P3 Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
- [kwW] - [kw] - [kwW]

Beschreibung: Anzeige der momentanen Wirkleistung.

Index: [0] = Ungeglattet

[1] = Geglattet mit p0045
[2] = Aufgenommene Leistung
Abhéngigkeit: Siehe auch: r0032
Hinweis: Die Wirkleistung steht geglattet (r0032 mit 100 ms, r0082[1] mit p0045) und ungeglattet (r0082[0]) zur Verfuigung.
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roo83 CO: Flusssollwert / Flusssollwert
SERVO, VECTOR  Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 5722
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -
FLUX_RELATIVE
Min Max Werkseinstellung
- [%] - [%] - [%]
Beschreibung: Anzeige des Flusssollwertes.
roos4 CO: Flussistwert / Flussistwert
SERVO, VECTOR  Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 5722, 6730,
6731
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: Einheitenwahl: -
FLUX_RELATIVE
Min Max Werkseinstellung
- [%] - [] - [%]
Beschreibung: Anzeige des Flussistwertes.
roo87 Leistungsfaktor Istwert / CosPhi Istwert
VECTOR Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige des aktuellen Wirkleistungsfaktors.
r0088 Zwischenkreisspannung Sollwert / Vdc Sollwert
A_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8940, 8964
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: VOLTAGE_DC Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- V] - V] - V]
Beschreibung: Anzeige des Sollwertes der Zwischenkreisspannung.
r0089[0...2] Phasenspannung Istwert / U_Phase Istwert
SERVO, VECTOR  Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 6719
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -
VOLTAGE_AC_PP
Min Max Werkseinstellung
- V] - V] - V]
Beschreibung: Anzeige der aktuellen Phasenspannung.
Index: [0] = Phase U
[1] = Phase V
[2] = Phase W
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roo93
SERVO

Beschreibung:

CO: Rotorlagewinkel elektrisch normiert / Rotorlage el. norm
Anderbar: -

Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Anzeigen, Signale

Min
-]

Datensatz: -

Einheitengruppe: ANGLE

Max

-1

Anzeige des normierten elektrischen Rotorlagewinkels.

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

-1

Hinweis: Dieser Winkel kann zur Geberjustage bei Synchronmotoren verwendet werden.
ro094 CO: Transformationswinkel / Transformat_winkel
A_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Hinweis:

Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Anzeigen, Signale

Min
-[°]

Anzeige des Transformationswinkels.

Datensatz: -

Einheitengruppe: ANGLE

Max

-1

Der Transformationswinkel entspricht dem Netzwinkel.

Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

-1

ro094

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Transformationswinkel / Transformat_winkel

Anderbar: -

Datentyp: Floating Point

P-Gruppe: Anzeigen, Signale

Min
-[°]

Anzeige des Transformationswinkels.

Datensatz: -

Einheitengruppe: ANGLE

Max

-1

Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: 1580, 4710,
6714, 6730

Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

-1

Hinweis: Der Transformationswinkel entspricht dem elektrischen Kommutierungswinkel.
p0097 Auswahl Antriebsobjekte Typ / Auswahl DO Typ
cu Anderbar: C1 Zugriffsstufe: 1

Beschreibung:

Werte:

Abhéangigkeit:

Hinweis:

1-54

Datentyp: Integerl6

P-Gruppe: Topologie

Min
0

Datensatz: -

Einheitengruppe: -

Max
12

Ausfihren einer automatischen Geratekonfiguration.
Dabei werden p0099, p0107 und p0108 entsprechend eingestellt.

0:
1
2:
3:
12:

Siehe auch: r0098, p0099

Keine Auswahl

Antriebsobjekttyp SERVO
Antriebsobjekttyp VECTOR
Antriebsobjekttyp VECTORMV

Antriebsobjekttyp VECTOR Parallelschaltung

Siehe auch: A01330
Mit p0097 = 0 wird p0099 automatisch auf Werkseinstellung gesetzt.

Die Einstellung p0097 = 1 ist nicht mdoglich fur Chassis-Leistungsteile sowie fir SINAMICS G oder SINAMICS GM.
Die Einstellung p0097 = 12 ist nicht mdglich fir Booksize-Leistungsteile.

Funktionsplan: -

Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
0
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r0098[0...5]
CuU

Beschreibung:

Index:

Abhéngigkeit:
Hinweis:

Geréate-Isttopologie / Gerate_Isttopo
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 1
Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Topologie Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der automatisch erkannten Geréate-Isttopologie in kodierter Form.

[0] = DRIVE-CLiQ-Buchse X100
[1] = DRIVE-CLiQ-Buchse X101
[2] = DRIVE-CLiQ-Buchse X102
[3] = DRIVE-CLiQ-Buchse X103
[4] = DRIVE-CLiQ-Buchse X104
[5] = DRIVE-CLiQ-Buchse X105

Siehe auch: p0097, p0099

Kodierung der Topologie: abcd efgh hex

a = Zahl der Active Line Modules

b = Zahl der Motor Modules

¢ = Zahl der Motoren

d = Zahl der Motorgeber (oder der Netzspannungserfassungen bei Active Line Modules)

e = Zahl zusétzlicher Geber (oder der Netzspannungserfassungen bei Active Line Modules)

f = Zahl der Terminal Modules

g = Zahl der Terminal Boards

h = Reserviert

Wird in allen Indizes der Wert 0 angezeigt, so wurden keine Komponenten tber DRIVE-CLIQ erkannt.
Tritt an einer Stelle der Kodierung (abcd efgh hex) ein Wert F hex auf, so ist ein Uberlauf aufgetreten.

p0099]0...5]
CuU

Beschreibung:

Index:

Abhéangigkeit:

Gerate-Solltopologie / Gerate_Solltopo
Anderbar: C1
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 1
Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Topologie Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max

0000 hex FFFF FFFF hex

Werkseinstellung
0000 hex

Einstellung der Geréate-Solltopologie in kodierter Form (siehe r0098). Die Einstellung wird bei der Inbetriebnahme
vorgenommen.

[0] = DRIVE-CLIiQ-Buchse X100

[1] = DRIVE-CLIiQ-Buchse X101

[2] = DRIVE-CLiQ-Buchse X102

[3] = DRIVE-CLIiQ-Buchse X103

[4] = DRIVE-CLIiQ-Buchse X104

[5] = DRIVE-CLiQ-Buchse X105

Der Parameter kann nur bei p0097 = 0 geschrieben werden.

Soll eine automatische Geratekonfiguration ausgefiihrt werden, muss zur Bestétigung ein Index der Geréte-Sollto-
pologie auf den Wert der Geréte-Isttopologie in r0098 gesetzt werden. Es muss ein Index der Geréate-Isttopologie
mit einem Wert ungleich 0 gewahlt werden.

Siehe auch: p0097, r0098

Siehe auch: A01330

Hinweis: Der Parameter kann nur auf die Werte 0, den Wert der aktuellen Gerate-Isttopologie, den Wert der aktuellen
Geréate-Solltopologie und FFFFFFFF hex gesetzt werden.
Wird in allen Indizes der Wert 0 angezeigt, so wurde noch keine Inbetriebnahme durchgefihrt.
Der Wert FFFFFFFF hex zeigt an, dass die Topologie nicht durch die automatische Geratekonfiguration erzeugt
wurde, sondern eine Inbetriebnahme durch die Inbetriebnahmesoftware erfolgte (z. B. mittels Parameter-Down-
load).
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p0100

SERVO, TM41,
VECTOR

Beschreibung:

Werte:

Abhéngigkeit:

Hinweis:

Motornorm IEC/NEMA / Motornorm IEC/NEMA
Anderbar: C2
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 1
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

0 1 0

Festlegung, ob die Leistungseinstellungen von Motor und Umrichter (z. B. Motor-Bemessungsleistung - p0307) in
[kwW] oder [hp] ausgedriickt werden.

Die Motor-Bemessungsfrequenz (p0310) wird je nach Auswahl auf 50 Hz oder 60 Hz eingestellt.
Fur IEC-Antriebe gilt: Der Leistungsfaktor (p0308) ist zu parametrieren.
Fur NEMA-Antriebe gilt: Der Wirkungsgrad (p0309) ist zu parametrieren.

0: IEC-Motor [50 Hz / kW]
1: NEMA-Motor [60 Hz / hp]

Bei Anderung von p0100 werden alle Motor-Bemessungsparameter zuriickgesetzt.

Siehe auch: r0206, p0210, p0300, p0304, p0305, p0307, p0308, p0309, p0310, p0311, p0312, p0314, p0320,
p0322, p0323, p0335, r0336, r0337, p0338, p1800

Der Parameter ist nur bei Vektorregelung énderbar (p0107).
Der Parameterwert wird durch Werkseinstellung einstellen (p0010 = 30, p0970) nicht zurlickgesetzt.

p0101[0...15]
CuU

Beschreibung:

Antriebsobjekte Nummern / DO Nummern
Anderbar: C1
Datentyp: Unsigned16

Zugriffsstufe: 2
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Topologie Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

0 62 0

Der Parameter beinhaltet die Objektnummer, Uber die jedes Antriebsobjekt angesprochen werden kann.

In jeden Index wird die Nummer eines vorhandenen Antriebsobjektes eingetragen.

Die Nummern werden einmalig automatisch vergeben und kdnnen nicht mehr geéndert werden, solange das
Objekt nicht geléscht wird.

In der Inbetriebnahmesoftware kann diese Objektnummer nicht tGber die Expertenliste eingegeben werden, son-
dern wird automatisch beim Einfligen eines Objekts zugewiesen.

Hinweis: Wert = 0: Es ist kein Antriebsobjekt festgelegt.
r0102 Antriebsobjekte Anzahl / DO Anzahl
CuU Anderbar: - Zugriffsstufe: 2

Beschreibung:
Hinweis:

1-56

Datentyp: Unsigned16 Datensatz: -
P-Gruppe: Topologie Einheitengruppe: -

Min Max

Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

Anzeige der Gesamtzahl der vorhandenen Antriebsobjekte.
Die Nummern der Antriebsobjekte stehen in p0101.
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p0103[0...15]
CuU

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Applikationsspezifische Sicht / Appl_spez Sicht

Anderbar: C1 Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0 999 0

In jeden Index wird die applikationsspezifische Sicht eines vorhandenen Antriebsobjektes eingetragen.
Siehe auch: r0103, r0107, p0107
Siehe auch: F01051

Hinweis: Die applikationsspezifischen Sichten werden in Dateien auf der CompactFlash Card mit folgender Struktur festge-
legt:
PDxxxyyy.ACX
xxx: Applikationsspezifische Sicht, eingestellt iiber p0103
yyy: Typ des Antriebsobjektes (p0107)
Beispiel:
PD052011.ACX
-->"011" steht fUr das Antriebsobjekt vom Typ SERVO
-->"052" ist die Uber p0103 eingestellte Sicht fur dieses Antriebsobjekt
r0103 Applikationsspezifische Sicht / Appl_spez Sicht
A_INF, B_INF, Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
SERVO, VECTOR Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Regelung Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Anzeige der applikationsspezifischen Sicht des einzelnen Antriebsobjektes.
Siehe auch: p0103, r0107, p0107
Siehe auch: F01051
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p0107][0...15] Antriebsobjekte Typ / DO Typ

CuU Anderbar: C1 Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0 254 0

Beschreibung: In jeden Index wird der Typ eines vorhandenen Antriebsobjektes eingetragen.

Werte: 0: Kein Typ
1: SINAMICS S
2: SINAMICS G
3: SINAMICS |
4: SINAMICS CX32
5: SINAMICSGM
10: ACTIVE LINE MODULE
11: SERVO

12: VECTOR

13: VECTORMV

20: SMART LINE MODULE

30: BASIC LINE MODULE

100: TB30 (Terminal Board)

200: TM31 (Terminal Module)

201: TM41 (Terminal Module)

202: TM17 High Feature (Terminal Module)
203: TM15 (Terminal Module)

254:  CU-LINK

Abhangigkeit: Siehe auch: r0103, p0103, r0107
Siehe auch: F01051

Vorsicht! Wird der Parameter geéndert und die Geréate-Inbetriebnahme verlassen, so wird die gesamte Software neu einge-
richtet, und alle bisherigen Antriebs-Parametrierungen gehen verloren.

Hinweis: Die Nummer (p0101) und der zugehdorige Typ eines Antriebsobjektes stehen im gleichen Index.

Eine Anderung des Typs eines Antriebsobjektes kann nur bei SINAMICS S zwischen SERVO und VECTOR erfol-
gen. Beim Andern des Parameters und Verlassen der Geréteinbetriebnahme (p0009 von 2 auf 0) werden die
Antriebsparameter neu eingerichtet.

r0107 Antriebsobjekte Typ / DO Typ
A_INF, B_INF, Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
SERVO, TB30, Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: -
TM15, TM17, TM31, ) . . . N .
TM41, VECTOR P-Gruppe: Regelung Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige des Typs des einzelnen Antriebsobjektes.
Werte: 10: ACTIVE LINE MODULE
11: SERVO

12: VECTOR
13: VECTORMV
20: SMART LINE MODULE
30: BASIC LINE MODULE
100: TB30 (Terminal Board)
200: TM31 (Terminal Module)
201: TM41 (Terminal Module)
202: TM17 High Feature (Terminal Module)
203: TM15 (Terminal Module)
254:  CU-LINK

Abhangigkeit: Siehe auch: r0103, p0103, p0107

Siehe auch: F01051

1-58 © Siemens AG 2004 All Rights Reserved
SINAMICS S Listenhandbuch, Ausgabe 12.2004



Inhalt

Zurlck zur Startseite

Parameter

Liste der Parameter

p0108[0...15]
CcuU_S

Beschreibung:
Bitfeld:

Antriebsobjekte Funktionsmodul / DO Funktionsmodul

Anderbar: C1
Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: -

Min

0000 bin

Datensatz: -
Einheitengruppe: -
Max

1111111111111111 1111 1111
1111 1111 bin

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
0000 bin

In jeden Index wird das Funktionsmodul eines vorhandenen Antriebsobjektes eingetragen.

Bit Signalname
29 CAN
30 COMMUNICATION BOARD

0-Signal 1-Signal FP
Nicht aktiviert Aktiviert -
Nicht aktiviert Aktiviert -

Hinweis: Ein "Funktionsmodul" ist eine Funktionserweiterung eines Antriebsobjektes, das bei der Inbetriebnahme aktiviert
werden kann.

r0108 Antriebsobjekte Funktionsmodul / DO Funktionsmodul

A_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 2

Beschreibung:
Bitfeld:

Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Regelung
Min

Datensatz: -
Einheitengruppe: -
Max

Anzeige des aktivierten Funktionsmoduls des jeweiligen Antriebsobjektes.

Bit Signalname
15 Parallelschaltung

0-Signal
Nicht aktiviert

Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

1-Signal FP
Aktiviert -

Hinweis: Ein "Funktionsmodul" ist eine Funktionserweiterung eines Antriebsobjektes, das bei der Inbetriebnahme aktiviert
werden kann.

r0108 Antriebsobjekte Funktionsmodul / DO Funktionsmodul

SERVO Anderbar: - Zugriffsstufe: 2

Beschreibung:
Bitfeld:

Hinweis:

Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Regelung
Min

Datensatz: -
Einheitengruppe: -
Max

Anzeige des aktivierten Funktionsmoduls des jeweiligen Antriebsobjektes.

Bit Signalname

08 Sollwertkanal

14  Erweiterte Bremsensteuerung
16  Technologieregler

17  Erweiterte Meldungen/Uberwachungen

29 CAN

Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

0-Signal 1-Signal FP
Nicht aktiviert Aktiviert -
Nicht aktiviert Aktiviert -
Nicht aktiviert Aktiviert -
Nicht aktiviert Aktiviert -
Nicht aktiviert Aktiviert -

Ein "Funktionsmodul” ist eine Funktionserweiterung eines Antriebsobjektes, das bei der Inbetriebnahme aktiviert

werden kann.
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r0108
VECTOR

Beschreibung:

Antriebsobjekte Funktionsmodul / DO Funktionsmodul
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 2
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Regelung Einheitenwabhl: -

Min

Einheitengruppe: -

Max Werkseinstellung

Anzeige des aktivierten Funktionsmoduls des jeweiligen Antriebsobjektes.

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
02 Drehzahl-/Drehmomentregelung Nicht aktiviert Aktiviert -
14  Erweiterte Bremsensteuerung Nicht aktiviert Aktiviert -
15 Parallelschaltung Nicht aktiviert Aktiviert -
16 Technologieregler Nicht aktiviert Aktiviert -
17  Erweiterte Meldungen/Uberwachungen Nicht aktiviert Aktiviert -
Hinweis: Ein "Funktionsmodul" ist eine Funktionserweiterung eines Antriebsobjektes, das bei der Inbetriebnahme aktiviert
werden kann.
r0108 Antriebsobjekte Funktionsmodul / DO Funktionsmodul
B_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 2

Beschreibung:

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Regelung Einheitenwahl: -

Min

Einheitengruppe: -

Max Werkseinstellung

Anzeige des aktivierten Funktionsmoduls des jeweiligen Antriebsobjektes.

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
15 Parallelschaltung Nicht aktiviert Aktiviert -
Hinweis: Ein "Funktionsmodul” ist eine Funktionserweiterung eines Antriebsobjektes, das bei der Inbetriebnahme aktiviert
werden kann.
p0110[0...2] DRIVE-CLIiQ Basisabtastzeiten / DLQ Basistakt
CU Anderbar: C1 Zugriffsstufe: 4

Beschreibung:

Index:

Hinweis:

1-60

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Regelung Einheitengruppe: TIME_M6 Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung
31.25 [us] 10000.00 [ps] [0] 125.00 [us]

[1] 250.00 [us]
[2] 250.00 [ps]

Einstellung der Basistakte.

Der Basistakt des Gerates ist identisch mit dem Stromreglertakt eines DRIVE-CLIQ-Kommunikationsstranges. Alle
Stromreglertakte desselben Kommunikationsstranges (z. B. Stromreglertakte der Antriebe) missen identisch mit
dem gewahlten Basistaktes sein.

Die Auswahl des Basistaktes fiir die einzelnen Antriebe erfolgt in p0111.

[0] = Basistakt 0
[1] = Basistakt 1
[2] = Basistakt 2

Der Basistakt kann in Stufen von 1.25 ps verstellt werden.

Die Werte der Basistakte richten sich nach der Anzahl der Antriebe.

Die Werkseinstellungen sollten beibehalten werden.

Nach Parameteréanderungen ist zu speichern und ein POWER ON durchzufiihren.
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p0111
A_INF, B_INF,
SERVO, TM15,

TM17, TM31, TM41,
VECTOR

Beschreibung:
Werte:

Abhéngigkeit:

DRIVE-CLIQ Basisabtastzeit Auswahl / DLQ Basistakt Ausw
Anderbar: C1
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 4

Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Regelung Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung
0 2 0

Auswahl des Basistaktes fiir diesen Antrieb.

0: Basistakt 0

1: Basistakt 1

2: Basistakt 2

Siehe auch: p0110

Hinweis: Alle Uber die gleiche DRIVE-CLiIQ-Buchse der Control Unit kommunizierenden Antriebe miissen denselben Basis-
takt haben.
Nach Parameteréanderungen ist zu speichern und ein POWER ON durchzufiihren.

p0112 Abtastzeiten Voreinstellung p0115/t_Abtast fir p0115

A_INF, B_INF, Anderbar: C1 Zugriffsstufe: 4

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Werte:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Regelung Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

0 5 3

Einheitengruppe: -

Vorbelegung der Abtastzeiten in p0115.

Die Takte fur Stromregler / Drehzahlregler / Flussregler / Sollwertkanal werden wie folgt vorbelegt:
SINAMICS S, Servoantrieb:

p0112 = 2: 125/ 250/ 250 / 4000 ps

p0112 = 3:125/125/ 125/ 4000 ps

p0112 =4:62.5/62.5/62.5/ 1000 ps

SINAMICS S, Active Infeed:

p0112 =1:400/-/-/1600 ps

p0112 =2:250/-/-/2000 ps

p0112 =3:125/-/-/2000 ps

p0112 =4:125/-/-/ 1000 ps

p0112 =5:125/-/-/500 ps

SINAMICS S, Basic Infeed:

p0112 =1:2000/-/-/2000 ps

p0112 =2:2000/-/-/2000 ps

p0112 = 3: 2000/ - / - / 2000 ps

p0112 = 4: 1000/ -/-/1000 ps

p0112 =5:500/-/-/500 pus

SINAMICS S/G, Vektorantrieb:

p0112 =1: 400/ 1600 / 1600 / 1600 ps (fir Nennpulsfrequenz 1.25 kHz)
p0112 = 2: 250/ 1000 / 2000 / 1000 ps

p0112 = 3: 250/ 1000 / 1000 / 1000 ps (fur Nennpulsfrequenz 2 kHz)
p0112 = 4: 250/ 500 / 1000 / 500 ps

p0112 = 5: 250/ 250 / 1000 / 250 ps

: Experte

xLow

Low

Standard

High

xHigh

aRrwhREO
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Abhéngigkeit:

Die Auswabhl eines Parameterwertes von p0112 wird verboten, wenn der zugehdrige Stromreglertakt nicht identisch
zum Basistakt ist.

Siehe auch: p0110, p0111

Hinweis: Mit der Auswahl O (Expertenmodus) wird eine Verstellbarkeit der einzelnen Abtastzeiten in p0115 freigegeben.
Nach Parameteranderungen ist abzuspeichern und ein POWER ON durchzufiihren.

p0115[0...6] Abtastzeiten fur interne Regelkreise / t_Abtast int Reg

A_INF, B_INF, Anderbar: C1 Zugriffsstufe: 4

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Index:

Abhéngigkeit:

Hinweis:

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Regelung Einheitengruppe: TIME_M6 Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung
0.00 [ps] 16000.00 [us] [0] 125.00 [ps]

[1] 125.00 [us]
[2] 125.00 [us]
[3] 4000.00 [ps]
[4] 0.00 [ps]

[5] 0.00 [us]

[6] 4000.00 [us]

Einstellung der Abtastzeiten fur die Regelkreise.

Die Vorbelegung erfolgt ber p0112 und kann nur im Expertenmodus (p0112 = 0) einzeln verandert werden.

[0] = Stromregler

[1] = Drehzahlregler

[2] = Flussregler

[3] = Sollwertkanal

[4] = Lageregler (i. V.)

[5] = Positionieren (i. V.)

[6] = Technologieregler

Die Abtastzeiten kénnen nur dann getrennt verstellt werden, wenn p0112 = 0 (Expertenmodus) vorliegt. Die Strom-
reglerabtastzeiten missen identisch mit dem gewahlten Basistakt (p0111 und p0110) eingestellt sein.

Uberlagerte Regelungen kénnen nur in ganzzahligen Verhaltnissen zur unterlagerten Regelung gerechnet werden
(z. B. p0115[1] = N * p0115[0]; mit N = ganzzabhlig).

Siehe auch: p0110, p0111, p0112

Wenn ein Regelkreis nicht existiert (z. B. Positionieren) wird der Parameterwert mit O belegt.

Fur aktivierbare Funktionsmodule (z. B. Technologieregler) werden die Parameterwerte vorbelegt.

Beim Active Line Module (ALM) arbeiten Strom- und Zwischenkreisspannungsregler mit der gleichen Abtastzeit.
Beim Basic Line Module (BLM) arbeitet die Messung der Zwischenkreisspannung im Stromreglertakt.

Nach Parameteréanderungen ist zu speichern und ein POWER ON durchzufiihren.

p0117
CuU

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

1-62

Stromregler Rechentotzeit Modus /|_reg t_tot Modus
Anderbar: U, T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 4
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Regelung Einheitenwabhl: -
Min
0

Einheitengruppe: -
Max
6

Werkseinstellung
6

Einstellung des Modus fiir die Rechentotzeit des Stromreglers.

0: Versetztes Takten, minimale Rechentotzeit je Antrieb, automatische Einstellung

1: Zeitgleiches Takten, Totzeit richtet sich nach der Totzeit des spatesten Antriebs, automatische Einstellung
2: Manuelle Einstellung der Rechentotzeit, fruihe Transfers

3: Manuelle Einstellung der Rechentotzeit, spate Transfers

4-6: Wie 0-2, jedoch werden fur Vektoren keine friihen Transfers eingestellt

Siehe auch: p0118

Siehe auch: A02100
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Hinweis: Zu p0117 =0:
Das Wirksamwerden der Sollwerte fur die einzelnen Regelungen wird automatisch und individuell ermittelt. Fiir jede
Regelung wird eine andere Rechentotzeit eingestellt (p0118). Die Bestromung bei den einzelnen Regelungen ist
zeitlich versetzt (bessere EMV-Vertraglichkeit).
Zu p0117 = 1:
Das Wirksamwerden der Sollwerte fur die einzelnen Regelungen wird automatisch bezogen auf die spateste Rege-
lung ermittelt. Fur jede Regelung wird die gleiche Rechentotzeit eingestellt (00118). Die Bestromung bei den einzel-
nen Regelungen ist zeitlich nicht versetzt.
Zu p0117 = 2:
Manuelle Einstellung der Rechentotzeit. Der Wert in p0118 muss vom Anwender optimiert werden.
Zu p0117 = 3:
Nur fur siemensinterne Verwendung.
Zu p0117 =4 -6:
Verhalten wie bei p0117 = 0 - 2, jedoch werden fur Vektoren nicht die friihesten Zeiten ermittelt.
Der geénderte Rechentotzeit Modus wird erst nach dem néachsten Einschalten des Geréts wirksam.
p0118 Stromregler Rechentotzeit /| _reg t_tot
A_INF, B_INF, Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 4

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Datensatz: -

P-Gruppe: Regelung Einheitengruppe: TIME_M6
Min Max

0.00 [ps] 2000.00 [ps]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

0.00 [ps]

Dieser Parameter wird in Abh&éngigkeit von der Stromreglerabtastzeit (p0115[0]) voreingestellt und muss im Nor-
malfall nicht veréndert werden.

Siehe auch: p0117

Siehe auch: A02100

Hinweis: Bei p0118 <= 0.005 us wird der Stromreglerausgang um einen ganzen Stromreglertakt (p0115[0]) verzdgert.
Nach dem Andern von p0118 empfiehlt sich die Anpassung des Stromreglers (p1715).

p0120 Leistungsteildatenséatze (PDS) Anzahl / PDS Anzahl

A_INF, B_INF, Anderbar: C1 Zugriffsstufe: 2

SERVO, TM41, Datentyp: Unsigned8 Datensatz: - Funktionsplan: -

VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

P-Gruppe: Datensatze Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

1 8 1
Einstellung der Anzahl der Leistungsteildatensatze (Power Data Set, PDS).

Der Wert entspricht der Anzahl der zusammengeschalteten Leistungsteile bei Parallelschaltung.
Siehe auch: r0107

Hinweis: Dieser Parameter ist nur bei den Antriebsobjekten A_INFEED und VECTOR mit Parallelschaltung von Bedeutung.
p0121J0...n] Leistungsteil Komponentennummer / LT Kompo_nr
A_INF, B_INF, Anderbar: C1 Zugriffsstufe: 4

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:
Hinweis:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Datensatz: PDS
P-Gruppe: Datensatze Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 199 0

Datentyp: Unsigned8 Funktionsplan: -

Einheitenwahl: -

Mit diesem Parameter wird der Leistungsteildatensatz einem Leistungsteil zugewiesen.

Diese eindeutige Komponentennummer wird bei der Topologieparametrierung vergeben.

In diesen Parameter kénnen nur Komponentennummern eingetragen werden, die einem Leistungsteil entsprechen.
Siehe auch: r0107

Der Parameterindex ist bei Parallelschaltungen jeweils einem Leistungsteil zugeordnet.
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p0124[0...15] Erkennung Hauptkomponente tiber LED / Erkennung LED

CuU Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned8 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Beschreibung: Erkennen der Hauptkomponente des tber den Index angewéhlten Antriebsobjektes.

p0124[0...n] Leistungsteil Erkennung tber LED /LT Erkennung LED

A_INF, B_INF, Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2
SERVO, VECTOR Datentyp: Unsigned8 Datensatz: PDS Funktionsplan: -
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 1 0
Beschreibung: Erkennung des zu diesem Antrieb und Datensatz zugeordneten Leistungsteils.
Hinweis: Wahrend p0124 = 1 blinkt die LED READY am entsprechenden Leistungsteil griin/orange oder rot/orange mit 2 Hz.

Der Parameterindex ist bei Parallelschaltungen jeweils einem Leistungsteil zugeordnet.

r0127[0...n] Leistungsteil Version EPROM-Daten / LT EPROM Version

A_INF, B_INF, Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

SERVO, VECTOR Datentyp: Unsigned32 Datensatz: PDS Funktionsplan: -
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige der Version der EPROM-Daten des Leistungsteils.

Abhéngigkeit: Siehe auch: r0147, r0157

Hinweis: Der Parameterindex ist bei Parallelschaltungen jeweils einem Leistungsteil zugeordnet.

r0128[0...n] Leistungsteil Firmwareversion /LT FW_version

A_INF, B_INF, Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

SERVO, VECTOR Datentyp: Unsigned32 Datensatz: PDS Funktionsplan: -
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige der Firmwareversion des Leistungsteils.

Abhéangigkeit: Siehe auch: r0018, r0148, r0158, r0197, r0198

Hinweis: Beispiel:

Der Wert 1010100 ist als V01.01.01.00 zu interpretieren.
Der Parameterindex ist bei Parallelschaltungen jeweils einem Leistungsteil zugeordnet.

p0130 Motordatensatze (MDS) Anzahl / MDS Anzahl

SERVO, VECTOR  Anderbar: C1 Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned8 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Datensatze Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
1 1 1

Beschreibung: Einstellung der Anzahl der Motordatensatze (Motor Data Set, MDS).

Abhéangigkeit: Der Parameter hat nur Einfluss bei Servo- und Vektorantrieben (siehe p0107).
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p0131[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Motor Komponentennummer / Mot Kompo_nr
Anderbar: C1
Datentyp: Unsigned8

Zugriffsstufe: 4
Datensatz: MDS
P-Gruppe: Datensatze Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 199 0

Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -

Mit diesem Parameter wird der Motordatensatz einem Motor zugewiesen.

Diese eindeutige Komponentennummer wird bei der Topologieparametrierung vergeben.

In diesen Parameter kdnnen nur Komponentennummern eingetragen werden, die einem Motor entsprechen.
Der Parameter hat nur Einfluss bei Servo- und Vektorantrieben (siehe p0107).

p0140
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Geberdatensatze (EDS) Anzahl / EDS Anzahl
Anderbar: C1
Datentyp: Unsigned8

Zugriffsstufe: 4
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Datensatze Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

1 3 1

Einstellung der Anzahl der Geberdatensétze (Encoder Data Set, EDS).
Der Parameter hat nur Einfluss bei Servo- und Vektorantrieben (siehe p0107).

p0141[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Geberschnittstelle (Sensor Module) Komponentennummer / Geber_ss Kompo_nr
Anderbar: C1
Datentyp: Unsigned8

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: 4704, 8570
Einheitenwahl: -

Datensatz: EDS
P-Gruppe: Datensatze Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 199 0

Mit diesem Parameter wird der Geberdatensatz einer Geberauswertung (z. B. SMC) zugewiesen.
Diese eindeutige Komponentennummer wird bei der Topologieparametrierung vergeben.

In diesen Parameter kdnnen nur Komponentennummern eingetragen werden, die einer Geberauswertung entspre-
chen.

Der Parameter hat nur Einfluss bei Servo- und Vektorantrieben (siehe p0107).

Hinweis: Sind Geberauswertung und Geber integriert (Motor mit DRIVE-CLIQ), so sind deren Komponentennummern iden-
tisch.
Bei einem SMC werden fur das SMC (p0141) und den (eigentlichen) Geber (p0142) unterschiedliche Komponen-
tennummern vergeben.

p0142[0...n] Geber Komponentennummer / Geber Kompo_nr

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:
Hinweis:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Anderbar: C1
Datentyp: Unsigned8

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: 4704
Einheitenwahl: -

Datensatz: EDS
P-Gruppe: Datensatze Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 199 0

Mit diesem Parameter wird der Geberdatensatz einem Geber zugewiesen.

Diese Zuweisung geschieht Uiber die eindeutige Komponentennummer, die von der Topologieparametrierung ver-
geben wurde.

In diesen Parameter kdnnen nur Komponentennummern eingetragen werden, die einem Geber entsprechen.
Der Parameter hat nur Einfluss bei Servo- und Vektorantrieben (siehe p0107).

Sind Geberauswertung und Geber integriert (Motor mit DRIVE-CLIQ), so sind deren Komponentennummern iden-
tisch.

Bei einem SMC werden fur das SMC (p0141) und den (eigentlichen) Geber (p0142) unterschiedliche Komponen-
tennummern vergeben.
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p0144J0...n]
A_INF

Beschreibung:

Voltage Sensing Module Erkennung tber LED / VSM Erkennung LED

Anderbar: U, T
Datentyp: Unsigned8
P-Gruppe: Geber
Min

0

Datensatz: VSMDS
Einheitengruppe: -
Max

1

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
0

Erkennung des zu dieser Einspeisung zugeordneten Voltage Sensing Modules (VSM).

p0144J0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Sensor Module Erkennung tber LED / SM Erkennung LED

Anderbar: U, T
Datentyp: Unsigned8
P-Gruppe: Geber
Min

0

Erkennung des zu diesem Antrieb und Datensatz zugeordneten Sensor Modules.

Datensatz: EDS
Einheitengruppe: -
Max

1

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0

Hinweis: Wahrend p0144 = 1 blinkt die LED READY am entsprechenden Sensor Module griin/orange oder rot/orange mit 2
Hz.

r0147[0...n] Voltage Sensing Module Version EPROM-Daten / VSM EEP_version

A_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Geber
Min

Datensatz: VSMDS
Einheitengruppe: -
Max

Anzeige der Version der EPROM-Daten des Voltage Sensing Modules (VSM).

Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

r0147[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Sensor Module Version EPROM-Daten / SM Eep_version

Anderbar: -
Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Geber

Min

Datensatz: EDS
Einheitengruppe: -
Max

Anzeige der Version der EPROM-Daten des Sensor Modules.

Siehe auch: r0127, r0157

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

r0148[0...n]
A_INF

Beschreibung:
Abhéngigkeit:
Hinweis:

1-66

Voltage Sensing Module Firmwareversion / VSM FW_version

Anderbar: -
Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Geber

Min

Anzeige der Firmwareversion des Voltage-Sensing-Modules (VSM).

Datensatz: VSMDS
Einheitengruppe: -
Max

Siehe auch: r0018, r0128, r0158, r0197, r0198

Beispiel:

Der Wert 1010100 ist als V01.01.01.00 zu interpretieren.

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
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r0148[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Sensor Module Firmwareversion / SM FW_version

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: EDS Funktionsplan: -
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Firmwareversion des Sensor Modules.
Siehe auch: r0018, r0128, r0158, r0197, r0198

Hinweis: Beispiel:
Der Wert 1010100 ist als V01.01.01.00 zu interpretieren.
p0151 Terminal Module Komponentennummer / TM Kompo_nr

TM15, TM17, TM31,
TM41

Beschreibung:

Anderbar: C1 Zugriffsstufe: 4

Datentyp: Unsigned8 Datensatz: - Funktionsplan: 9550, 9552
P-Gruppe: Datensatze Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung

0 199 0

Einstellung der Komponentennummer fir das Terminal Module.
Diese eindeutige Komponentennummer wird von der Topologieparametrierung vergeben.

In diesen Parameter kdnnen nur Komponentennummern eingetragen werden, die einem Terminal Module entspre-
chen.

p0154

TM15, TM17, TM31,
TM41

Beschreibung:

Terminal Module Erkennung tber LED / TM Erkennung LED

Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned8 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Klemmen Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Erkennung des zu diesem Antrieb und Datensatz zugeordneten Terminal Modules.

Hinweis: Wahrend p0154 = 1 blinkt die LED READY am entsprechenden Terminal Module griin/orange oder rot/orange mit 2
Hz.
r0157 Terminal Module Version EPROM-Daten / TM Eep_version

TM15, TM17, TM31,
TM41

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Klemmen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Version der EPROM-Daten des Terminal Modules.
Siehe auch: r0127, r0147
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ro1s8

TM15, TM17, TM31,
TM41

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Terminal Module Firmwareversion / TM FW_version

Anderbar: -
Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Klemmen
Min

Datensatz: -
Einheitengruppe: -
Max

Anzeige der Firmwareversion des Terminal Modules.
Siehe auch: r0018, r0128, r0148, r0197, r0198

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

Hinweis: Beispiel:
Der Wert 1010100 ist als V01.01.01.00 zu interpretieren.
p0161 Option Board Komponentennummer / OptBoard Kompo_nr
TB30 Anderbar: C1 Zugriffsstufe: 4

Beschreibung:

Datentyp: Unsigned8
P-Gruppe: Datensatze
Min

0

Datensatz: -
Einheitengruppe: -
Max

199

Funktionsplan: 9100
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

0

Einstellung der Komponentennummer fiir das Option Board (z. B. Terminal Board 30).
Diese eindeutige Komponentennummer wird bei der Topologieparametrierung vergeben.
In diesen Parameter kdnnen nur Komponentennummern eingetragen werden, die einem Option Board entspre-

chen.

p0170

A_INF, B_INF,
SERVO, TM41,
VECTOR

Beschreibung:

Befehlsdatenséatze (CDS) Anzahl / CDS Anzahl

Anderbar: C1
Datentyp: Unsigned8
P-Gruppe: Befehle
Min

1

Datensatz: -
Einheitengruppe: -
Max

2

Einstellung der Anzahl der Befehlsdatensatze (Command Data Set, CDS).

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
1

Hinweis: Uber diese Datensatzumschaltung kénnen Befehlsparameter (BICO-Parameter) umgeschaltet werden.
p0180 Antriebsdatenséatze (DDS) Anzahl / DDS Anzahl

SERVO, TM41, Anderbar: C1 Zugriffsstufe: 2
VECTOR

Beschreibung:
Hinweis:

1-68

Datentyp: Unsigned8
P-Gruppe: Datensatze
Min

1

Einstellung der Anzahl der Antriebsdatenséatze (Drive Data Set, DDS).

Datensatz: -
Einheitengruppe: -
Max

32

Funktionsplan: 8565
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

1

Uber diese Datenssatzumschaltung kénnen Steuerungs- und Regelungsparameter umgeschaltet werden.
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p0186]0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Motordatensatz (MDS) Nummer / MDS Nummer
Anderbar: C1
Datentyp: Unsigned8

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: DDS
P-Gruppe: Datensatze Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 99 0

Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -

Mit dem Parameter wird jedem Antriebsdatensatz (= Index) der zugehorige Motordatensatz (Motor Data Set, MDS)
zugeordnet.

Der Parameterwert entspricht somit der Nummer des zugeordneten Motordatensatzes.
Der Parameter hat nur Einfluss bei Servo- und Vektorantrieben (siehe p0107).

Hinweis: Fur Servo- und Vektorantriebe:
Die Datensatz-Basisinbetriebnahme kann nur verlassen werden, wenn alle Antriebsdatensétze einem existieren-
den Motorparameterdatensatz zugewiesen wurden.
Wert 99 bedeutet, diesem Antriebsdatensatz ist kein Geber zugewiesen (nicht projektiert).

p0187[0...n] Geber 1 Geberdatensatz Nummer / Geb 1 EDS Nummer

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Hinweis:

Anderbar: C1
Datentyp: Unsigned8

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 1580, 8570
Einheitenwabhl: -

Datensatz: DDS
P-Gruppe: Datensétze Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung

0 99 99

Mit dem Parameter wird jedem Antriebsdatensatz (= Index) der zugehorige Geberdatensatz (Encoder Data Set,
EDS) fur Geber 1 zugeordnet.

Der Parameterwert entspricht somit der Nummer des zugeordneten Geberdatensatzes.

Beispiel:

Dem Geber 1 im Antriebsdatensatz 2 soll der Geberdatensatz 0 zugeordnet werden.

-->p0187[2] =0

Wert 99 bedeutet, diesem Antriebsdatensatz ist kein Geber zugewiesen (nicht projektiert).

Bei allen Indizes muss der gleiche Wert eingetragen werden.

p0188J0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Hinweis:
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Geber 2 Geberdatensatz Nummer / Geb 2 EDS Nummer
Anderbar: C1
Datentyp: Unsigned8

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 1580, 8570
Einheitenwabhl: -

Datensatz: DDS
P-Gruppe: Datensétze Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung

0 99 99

Mit dem Parameter wird jedem Antriebsdatensatz (= Index) der zugehorige Geberdatensatz (Encoder Data Set,
EDS) fur Geber 2 zugeordnet.

Der Parameterwert entspricht somit der Nummer des zugeordneten Geberdatensatzes.

Wert 99 bedeutet, diesem Antriebsdatensatz ist kein Geber zugewiesen (nicht projektiert).

Bei allen Indizes muss der gleiche Wert eingetragen werden.
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p0189[0...n]

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Geber 3 Geberdatensatz Nummer / Geb 3 EDS Nummer
Anderbar: C1
Datentyp: Unsigned8

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 1580, 8570
Einheitenwabhl: -

Datensatz: DDS
P-Gruppe: Datensatze Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 99 99

Mit dem Parameter wird jedem Antriebsdatensatz (= Index) der zugehorige Geberdatensatz (Encoder Data Set,
EDS) fur Geber 3 zugeordnet.

Der Parameterwert entspricht somit der Nummer des zugeordneten Geberdatensatzes.

Hinweis: Wert 99 bedeutet, diesem Antriebsdatensatz ist kein Geber zugewiesen (nicht projektiert).
Bei allen Indizes muss der gleiche Wert eingetragen werden.
ro192 Leistungsteil Eigenschaften / LT Eigenschaften
A_INF, B_INF, Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Bitfeld:

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der vom Leistungsteil unterstitzten Eigenschaften.

Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 Flankenmodulation moglich Nein Ja -
01 Freie Telegrammauswahl mdglich Nein Ja -
02 Smart-Mode bei Active Line Module moglich Nein Ja -
03 Safety Integrated bei VECTOR moglich Nein Ja -
07 SERVO: Pulsfrequenzumschaltung DDS- Nein Ja -

abhéngig

r0194[0...n]
A_INF

Beschreibung:

VSM Eigenschaften / VSM Eigenschaften
Anderbar: -

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: VSMDS
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: -
Min Max

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

Anzeige der vom Voltage Sensing Module unterstltzten Eigenschaften.

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 Reserviert Nein Ja -

r0197 Lader 1 Version / Lader 1 Version

CuU Anderbar: - Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: -

Beschreibung:
Abhéngigkeit:
Hinweis:

1-70

P-Gruppe: Regelung Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Version von Lader 1 (First Level Loader).
Siehe auch: r0018, r0128, r0148, r0158, r0198

Beispiel:

Der Wert 1010100 ist als V01.01.01.00 zu interpretieren.

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved
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r0198
cu

Beschreibung:
Abhéngigkeit:
Hinweis:

Lader 2 Version / Lader 2 Version
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Regelung Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Version von Lader 2 (Second Level Loader).
Siehe auch: r0018, r0128, r0148, r0158, r0197

Beispiel:

Der Wert 1010100 ist als V01.01.01.00 zu interpretieren.

p0199][0...23]
Alle Objekte

Beschreibung:

Antriebsobjekte Name / DO Name
Anderbar: U, T
Datentyp: Unsigned16

Zugriffsstufe: 2
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

0 255 0

Frei vergebbarer Name fiir ein Antriebsobjekt.

In der Inbetriebnahmesoftware kann dieser Name nicht tiber die Expertenliste eingegeben werden, sondern wird im
Konfigurationsassistenten angegeben. Der Objektname kann nachtraglich Gber Standard-Windows-Mechanismen
im Projektnavigator verandert werden.

r0200][0...n]

A_INF, B_INF,
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Leistungsteil Codenummer aktuell / LT Codenr aktuell
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned16

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: PDS
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: -
Min Max

Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

Anzeige der eindeutigen Codenummer des Leistungsteils.

Hinweis: r0200 = 0: Kein Leistungsteil gefunden

Der Parameterindex ist bei Parallelschaltungen jeweils einem Leistungsteil zugeordnet.
p0201J0...n] Leistungsteil Codenummer / LT Codenummer
A_INF, B_INF, Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 3

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Hinweis:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Datentyp: Unsigned16 Datensatz: PDS
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 65535 0

Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -

Einstellung der aktuellen Codenummer aus r0200 zur Bestatigung des verwendeten Leistungsteils.
Bei der Erstinbetriebnahme wird die Codenummer automatisch von r0200 in p0201 ubertragen.
Der Parameter dient zur Erkennung der Erstinbetriebnahme eines Antriebs.

Nur wenn aktuelle und bestatigte Codenummer identisch sind (p0201 = r0200), kann die Leistungsteil-Inbetrieb-
nahme verlassen werden (p0010 = 2).

Der Parameterindex ist bei Parallelschaltungen jeweils einem Leistungsteil zugeordnet.
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r0203[0...n] Leistungsteil Aktueller Typ / LT Aktueller Typ
A_INF, B_INF, Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
SERVO, VECTOR Datentyp: Integerl6 Datensatz: PDS Funktionsplan: -
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige des gefundenen Leistungsteiltyps.
Werte: 2: MICROMASTER 440
3: MICROMASTER 411
4: MICROMASTER 410
5: MICROMASTER 436
6: MICROMASTER 440 PX
7: MICROMASTER 430

100: SINAMICS S
150: SINAMICS G
200: SINAMICS GM

Hinweis: Der Parameterindex ist bei Parallelschaltungen jeweils einem Leistungsteil zugeordnet.
r0204[0...n] Leistungsteil Eigenschaften / LT Eigenschaften
A_INF, B_INF, Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
SERVO, VECTOR Datentyp: Unsigned32 Datensatz: PDS Funktionsplan: -
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige der Hardwareeigenschaften des Leistungsteils.
Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 DC/AC-Gerat AC/AC-Gerat DC/AC-Gerat -
01 RFI-Filter vorhanden Nein Ja -
02 Active Line Module vorhanden Nein Ja -
04 Basic Line Module mit Thyristorbriicke vor-  Nein Ja -
handen
05 Basic Line Module mit Diodenbriicke vor- Nein Ja -
handen
12  Sichere Bremsenansteuerung (SBC) unter- Ja Nein -
stutzt
Hinweis: Der Parameterindex ist bei Parallelschaltungen jeweils einem Leistungsteil zugeordnet.
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p0205
VECTOR

Beschreibung:

Leistungsteil Anwendung /LT Anwendung
Anderbar: C2
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

0 7 6

Die Uberlasten der Lastspiele gelten unter der Voraussetzung, dass vor und nach der Uberlast der Umrichter mit
seinem Grundlaststrom betrieben wird, hierbei liegt eine Lastspieldauer von 300 s zugrunde.

Fir Chassis-Geréte gilt:

Dem Grundlaststrom fiir leichte Uberlast liegt das Lastspiel 110 % fiir 60 s bzw. 150 % fiir 10 s zugrunde.
Dem Grundlaststrom fiir hohe Uberlast liegt das Lastspiel 150 % fiir 60 s bzw. 160 % fiir 10 s zugrunde.
Fir Booksize-Gerate gilt:

Es ist nur die Einstellung p0205 = 0 wéahlbar. In diesem Fall liegt dem Grundlaststrom ein Lastspiel von 150 % fur
60 s bzw. 176 % fir 30 s vor.

Werte: 0: Lastspiel mit hoher Uberlast fir Vektorantriebe
1: Lastspiel mit leichter Uberlast fiir Vektorantriebe
6: S1-Lastspiel fur Servoantriebe (Vorschubantrieb)

7: S6-Lastspiel fiir Servoantriebe (Spindelantrieb)

Hinweis: Bei Anderung des Parameters werden alle Motorparameter und die Regelungsart entsprechend der gewahlten
Anwendung vorbelegt. Auf die Berechnung der thermischen Uberlast hat der Parameter keinen Einfluss.
p0205 kann nur auf die Einstellungen verandert werden, die im Leistungsteil-EEPROM gespeichert sind.

Der Parameterwert wird durch die Werkseinstellung (siehe p0010 = 30, p0970) nicht zurlickgesetzt.
r0206[0...4] Leistungsteil Bemessungsleistung / LT P_bemessung

A_INF, B_INF, Anderbar: - Zugriffsstufe: 2

SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Index:

Abhéangigkeit:

Datensatz: -
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: POWER_P3

Min Max

- [kw] - [kw]

Anzeige der Bemessungsleistung des Leistungsteils fur verschiedene Lastspiele.
[0] = Typenschild

[1] = Lastspiel mit hoher Uberlast

[2] = Lastspiel mit leichter Uberlast

[3] = S1-Lastspiel

[4] = S6-Lastspiel

Der Wert wird in [kW] oder [hp] angezeigt.

Siehe auch: p0100, p0205

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: -
Einheitenwahl: p0100
Werkseinstellung

- [kw]

r0207[0...4]

A_INF, B_INF,
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Index:

Abhéangigkeit:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Leistungsteil Bemessungsstrom /LT |_bemessung
Anderbar: -

Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Umrichter

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 8014
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -
Einheitengruppe:
CURRENT_AC_EFF

Min Max

- [Aeff] - [Aeff]

Anzeige des Bemessungsstroms des Leistungsteils fiir verschiedene Lastspiele.
0] = Typenschild

Lastspiel mit hoher Uberlast

Lastspiel mit leichter Uberlast

3] = S1-Lastspiel

4] = S6-Lastspiel

Siehe auch: p0205

Werkseinstellung

- [Aeff]
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ro208

A_INF, B_INF,
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Leistungsteil Netznennspannung /LT U_nenn
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -

VOLTAGE_AC_EFF
Min Max
- [Veff] - [Veff]
Anzeige der Netznennspannung des Leistungsteils.
r0208 = 400: 380 - 480 V +/-10 %
r0208 = 500: 500 - 600 V +/-10 %
r0208 = 690: 660 - 690 V +/-10 %
Bei Basic Line Modules gilt:
r0208 = 690: 500 - 690 V +/-10 %

Werkseinstellung

- [veff]

r0209[0...4]

A_INF, B_INF,
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Index:

Abhéangigkeit:

Leistungsteil Maximalstrom / LT |_max
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 8950
Einheitenwahl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe:

CURRENT_AC_EFF

Min Max Werkseinstellung
- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]

Anzeige des maximalen Ausgangsstromes des Leistungsteils.

[0] = Katalog

[1] = Lastspiel mit hoher Uberlast
[2] = Lastspiel mit leichter Uberlast
[3] = S1-Lastspiel

[4] = S6-Lastspiel

Siehe auch: p0205

p0210
A_INF

Beschreibung:

Abhéangigkeit:
Warnung!

Achtung:

1-74

Gerate-Anschlussspannung / Anschlussspannung
Anderbar: C2
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 1
Funktionsplan: 8960
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe:

VOLTAGE_AC_EFF
Min Max
100 [Veff] 1000 [Veff]

Werkseinstellung
400 [Veff]

Einstellung der Gerate-Anschlussspannung.

Der Wert entspricht dem Effektivwert der verketteten Netznennspannung.

Siehe auch: p3400

Dauerhafter geregelter Betrieb der Einspeisung bei hohen Zwischenkreisspannungen (p3510 > 660 V) kann abhan-
gig von der Applikation zu einer Beschadigung angeschlossener Motoren fiihren, die nicht fur diese hohen Span-
nungen spezifiziert sind.

Vor dem pulsenden Betrieb einer aktiven Einspeisung bei Netzspannungen p0210 > 415 V ist sicher zu stellen,
dass alle am Zwischenkreis angeschlossenen Komponenten mit Zwischenkreisspannungen uber 660 V dauerhaft
betrieben werden kdénnen.

Die Freigabe des geregelten Betriebs von Booksize-Leistungsteilen fir p0210 > 415 V ist méglich, falls die maxi-
male stationare Zwischenkreisspannung (p0280) wie folgt erhéht wird: p0280 >= 1.5 * p0210 und p0280 > 660 V.
Der Sollwert der Zwischenkreisspannung p3510 wird in diesem Fall nicht automatisch angepasst. Es wird p3510 =
1.5 * p0210 empfohlen. Der spannungsgeregelte Betrieb wird mit p3400.0 = 0 und p3400.3 = 1 aktiviert.

Fir p0210 > 415 V wird bei Booksize-Leistungsteilen mit Anschlussspannung 3AC 380 ... 480 V automatisch der
Smart Mode aktiviert (p3400.0 = 1). Der Smart Mode kann in diesem Fall nicht deaktiviert werden, da im span-
nungsgeregelten Betrieb die maximale stationére Zwischenkreisspannung (p0280) Uberschritten wiirde.
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Hinweis: Fir die Vorbelegung des Sollwertes fir die Zwischenkreisspannung (p3510) gilt grundséatzlich:
p3510 = 1.5 * p0210.
Bei Booksize-Leistungsteilen mit Anschlussspannung 3AC 380 ... 480 V gilt:
380 V <= p0210 <= 400 V --> Vorbelegung Sollwert fur Zwischenkreisspannung: p3510 = 600 V
401 V <= p0210 <= 480 V --> Vorbelegung Sollwert fir Zwischenkreisspannung: p3510 = 625 V

p0210 Gerate-Anschlussspannung / Anschlussspannung

SERVO, VECTOR  Anderbar: C2, T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: VOLTAGE_DC Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
1[V] 1200 [V] 600 [V]

Beschreibung: Einstellung der Gerate-Anschlussspannung.

AC/AC-Geréte: Der Effektivwert der verketteten Netzspannung ist einzugeben.

DC/AC-Gerate: Die Nenngleichspannung der Anschlussschiene ist einzugeben.
Abhéangigkeit: Fir VECTOR (p0107) gilt:

p1254 (Automatische Erkennung der Vdc-Einschaltebenen) = 0 setzen.

Die Eingriffsschwellen des Vdc_max-Reglers werden dann direkt tber p0210 ermittelt.

Vorsicht: Ist die Netzspannung hoher als der eingegebene Wert, wird der VVdc-Regler unter Umstanden automatisch deakti-
viert, um eine Beschleunigung des Motors zu verhindern. In diesem Fall wird eine entsprechende Warnung ausge-
geben.

Hinweis: Fir VECTOR (p0107) gilt:

Ist die Netzspannung grofer als der parametrierte Wert, kann es zu einer automatischen Deaktivierung des Zwi-
schenkreisspannungsreglers kommen, um eine Beschleunigung des Antriebs zu verhindern.

Einstellbereiche fir p0210 in Abh&ngigkeit von der Nennspannung des Leistungsteils:

U_nenn =400 V:
- p0210 = 380 ... 480 V (AC/AC), 510 ... 650 V (DC/AC)
U_nenn =500 V:
- p0210 =500 ... 575 V (AC/AC), 675 ... 810 V (DC/AC)
U_nenn =690 V:

- p0210 = 660 ... 690 V (AC/AC), 890 ... 1035 V (DC/AC)

Die Vorlade-Einschaltschwelle fiir die Zwischenkreisspannung (Vdc) berechnet sich aus p0210:
Vdc_vor = p0210 * 0.82 * 1.35 (AC/AC)

Vdc_vor = p0210 * 0.82 (DC/AC)

Die Unterspannungsschwellen fir die Zwischenkreisspannung (Vdc) berechnen sich aus p0210 und in Abhangig-
keit von der Nennspannung des Leistungsteils:

U_nenn =400 V:

- U_min = p0210 * 0.78 (AC/AC), p0210 * 0.66 (DC/AC)
U_nenn =500 V:

- U_min = p0210 * 0.76 (AC/AC)

U_nenn =690 V:

- U_min = p0210 * 0.74 (AC/AC), p0210 * 0.63 (DC/AC)
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p0210
B_INF

Beschreibung:

Gerate-Anschlussspannung / Anschlussspannung
Anderbar: C2
Datentyp: Floating Point

P-Gruppe: Umrichter

Min

100 [Veff]

Einstellung der Gerate-Anschlussspannung.

Datensatz: -

Einheitengruppe:
VOLTAGE_AC_EFF

Max
1000 [Veff]

Der Wert entspricht dem Effektivwert der verketteten Netznennspannung.

Zugriffsstufe: 1
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
400 [Veff]

p0211
A_INF

Beschreibung:

Netznennfrequenz / Netznennfrequenz
Anderbar: C2
Datentyp: Floating Point

P-Gruppe: Umrichter

Min
10 [Hz]

Datensatz: -

Einheitengruppe: FREQUENCY
Max

100 [HZ]

Einstellung der Netznennfrequenz flr die Einspeisung.

Zugriffsstufe: 1
Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
50 [Hz]

p0220
A_INF

Beschreibung:

Werte:

1-76

Einspeisung Netzfiltertyp / INF Netzfiltertyp
Anderbar: C2
Datentyp: Integerl6

P-Gruppe: Umrichter

Min
0

Datensatz: -
Einheitengruppe: -
Max

19

Einstellung des NetZzfiltertyps beim Active Line Module (ALM).

Bei Booksize-Geraten werden anhand des Filtertyps die Parameter p0221 und p0222 vorbelegt. Die Drosselpara-
meter p0223 und p0224 werden anhand der Bemessungsleistung des Umrichters vorbelegt.

Bei Einbaugeraten werden anhand des Filtertyps die Parameter p0221 bis p0224 (einschlie3lich Drosselparameter)

Netzfilter Einbaugerat H 400 V 315 kW 400 kW 450 kW

vorbelegt.

0: Kein Netzfilter

1: Netzfilter Booksize 400 V 16 kW

2: Netzfilter Booksize 400 V 36 kW

3: Netzfilter Booksize 400 V 55 kW

4: Netzfilter Booksize 400 V 80 kW

5: Netzfilter Booksize 400 V 120 kW

10: Netzfilter Einbaugerat F 400 V 110 kW 132 kW
11: Netzfilter Einbaugerat G 400 V 160 kW 200 kW
12: NetZzfilter Einbaugerat G 400 V 250 kW

13:

14: Netzfilter Einbaugeréat J 400 V 560 kW 800 kw
15: Netzfilter Einbaugeréat F 690 V 132 kW

16: Netzfilter Einbaugerat G 690 V 315 kW

17: Netzfilter Einbaugerat H 690 V 450 kW 560 kW
18: Netzfilter Einbaugerat J 690 V 710 kW

19:

Netzfilter Einbaugerat J 690 V 1000 kW 1100 kW

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 8964
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

0
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p0221
A_INF

Beschreibung:

Einspeisung Filterkapazitat / INF C_Filter
Anderbar: C2
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 8950
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: CAPACITY_M6 Einheitenwahl: -
Min Max

0.00 [puF] 100000.00 [uF]

Datensatz: -

Werkseinstellung
0.00 [uF]

Einstellung der Filterkapazitat des Netzfilters (im Dreieck geschaltet).

Hinweis: Bei Verwendung eines Siemens NetZzfilters (p0220) wird der Parameter automatisch mit dem richtigen Wert vorbe-
legt.
Der Wert entspricht bei Parallelschaltung der Kapazitat fur ein Leistungsteil.

p0222 Einspeisung Filterwiderstand / INF R_Filter

A_INF Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8950
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: RESISTANCE Einheitenwahl: -
Min Max

0.00000 [Ohm] 100.00000 [Ohm]

Werkseinstellung
0.00000 [Ohm]

Einstellung des Filterwiderstands in Reihe zur Filterkapazitat.

Hinweis: Bei Verwendung eines Siemens NetZfilters (p0220) wird der Parameter automatisch mit dem richtigen Wert vorbe-
legt.
Der Wert entspricht bei Parallelschaltung dem Widerstand fiir ein Leistungsteil.

p0223 Einspeisung Induktivitat zwischen Filter und Leistungsteil / INF L Filter/LT

A_INF Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8950

P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -

INDUCTANCE_M3
Min Max
0.001 [mH] 1000.000 [mH]

Werkseinstellung
2.100 [mH]

Einstellung der Induktivitat zwischen Filter und Leistungsteil.

Hinweis: Bei Verwendung eines Siemens NetZzfilters (p0220) wird der Parameter automatisch mit dem richtigen Wert vorbe-
legt.
Der Wert entspricht bei Parallelschaltung der Induktivitat fur ein Leistungsteil.

p0224 Einspeisung Widerstand zwischen Filter und Leistungsteil / INF R Filter/LT

A_INF Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datensatz: - Funktionsplan: 8950
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: RESISTANCE Einheitenwahl: -
Min Max

0.00000 [Ohm] 100.00000 [Ohm]

Datentyp: Floating Point

Werkseinstellung
0.00100 [Ohm]

Einstellung des Widerstandes zwischen Filter und Leistungsteil.

Hinweis: Bei Verwendung eines Siemens NetZzfilters (p0220) wird der Parameter automatisch mit dem richtigen Wert vorbe-
legt.
Der Wert entspricht bei Parallelschaltung dem Widerstand fir ein Leistungsteil.
© Siemens AG 2004 All Rights Reserved 1-77

SINAMICS S Listenhandbuch, Ausgabe 12.2004



Parameter

Inhalt

Liste der Parameter

p0225
A_INF

Beschreibung:

Einspeisung Induktivitat zwischen Netz und Filter / INF L Netz/Filter
Anderbar: C2
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 8950
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe:

INDUCTANCE_M3
Max
1000.000 [mH]

Min
0.001 [mH]

Werkseinstellung
0.001 [mH]

Einstellung der Induktivitat zwischen Netz und Filter.

Hinweis: Bei Verwendung eines Siemens Netzfilters (p0220) wird der Parameter automatisch mit dem richtigen Wert vorbe-
legt.
Der Wert muss entsprechend vergrof3ert werden, wenn eine weitere Induktivitét (Drossel oder Transformator) vor
dem Filter installiert wird.

p0226 Einspeisung Widerstand zwischen Netz und Filter / INF R Netz/Filter

A_INF Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8950
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: RESISTANCE Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 [Ohm] 100.00 [Ohm] 0.00 [Ohm]

Einstellung des Widerstandes zwischen Netz und Filter.

Hinweis: Bei Verwendung eines Siemens Netzfilters (p0220) wird der Parameter automatisch mit dem richtigen Wert vorbe-
legt.
Der Wert muss entsprechend vergréRert werden, wenn ein weiterer Widerstand vor dem Filter installiert wird.
p0227 Einspeisung Zwischenkreiskapazitat gesamt / INF C gesamt
A_INF Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8950
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: CAPACITY_M3 Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.001 [mF] 1000.000 [mF] 0.700 [mF]

Einstellung der gesamten Zwischenkreiskapazitat.

Hinweis: Die gesamte Zwischenkreiskapazitat eines Zwischenkreisverbundes setzt sich aus der Summe der Teilkapazitaten
aller Motor-/Einspeisemodule und den zusétzlichen Zwischenkreiskondensatoren zusammen.

p0230 Antrieb Filtertyp motorseitig / Antr Filtertyp

VECTOR Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 1

Beschreibung:
Werte:

1-78

Datentyp: Integerl6 Datensatz: -

P-Gruppe: Umrichter

Funktionsplan: -

Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung
0 4 0
Einstellung des Typs des motorseitigen Filters.

Kein Filter

Motordrossel

du/dt-Filter

Sinusfilter Siemens
Sinusfilter Fremdhersteller

Rwbhro
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Mit p0230 werden folgende Parameter beeinflusst:

p0230 = 1:

--> p0233 (Leistungsteil Motordrossel) = Filterinduktivitéat

p0230 = 3:

--> p0233 (Leistungsteil Motordrossel) = Filterinduktivitéat

--> p0234 (Leistungsteil Sinusfilter Kapazitat) = Filterkapazitét

--> p0290 (Leistungsteil Uberlastreaktion) = Sperren Pulsfrequenzreduktion
--> p1082 (Maximaldrehzahl) = Fmax Filter / Polpaarzahl

--> p1800 (Pulsfrequenz) >= Nominale Pulsfrequenz des Filters

--> p1802 (Modulator Modi) = Raumzeigermodulation ohne Ubersteuerung
p0230 = 4:

--> p0290 (Leistungsteil Uberlastreaktion) = Sperren Pulsfrequenzreduktion
--> p1802 (Modulator Modi) = Raumzeigermodulation ohne Ubersteuerung
Die folgenden Parameter miissen vom Anwender nach dem Datenblatt des Sinusfilters eingestellt und auf Zulas-
sigkeit gepruft werden:

--> p0233 (Leistungsteil Motordrossel) = Filterinduktivitat

--> p0234 (Leistungsteil Sinusfilter Kapazitat) = Filterkapazitat

--> p1082 (Maximaldrehzahl) = Fmax Filter / Polpaarzahl

--> p1800 (Pulsfrequenz) >= Nominale Pulsfrequenz des Filters

Siehe auch: p0233, p0234, p0290, p1082, p1800, p1802

Hinweis: Ist ein Filtertyp nicht auswahlbar, so ist dieser Filtertyp fur das Motor Module nicht zugelassen.
p0230 = 2:
Chassis-Leistungsteile mit du/dt-Filter sind nur mit einer maximalen Pulsfrequenz von p1800 = 2.5 kHz zu betrei-
ben. Dadurch ist die Ausgangsfrequenz auf 200 Hz eingeschrankt.
p0230 = 3:
Sinusfilter mit einer Nennpulsfrequenz von 1.25 oder 2.5 kHz sind nur mit einer Stromreglerabtastrate p0115[0] =
400 ps zu betreiben, Sinusfilter mit Nennpulsfrequenz 2 oder 4 kHz mit p0115[0] = 250 ps.
Ist die Stromreglerabtastrate nicht entsprechend eingestellt, kann das Sinusfilter nicht ausgewahlt werden.
p0233 Leistungsteil Motordrossel / LT Motordrossel
VECTOR Anderbar: C2,U, T Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -
INDUCTANCE_M3
Min Max Werkseinstellung
0.000 [mH] 1000.000 [mH] 0.000 [mH]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Eingabe der Induktivitat eines am Ausgang des Leistungsteils angeschlossenen Filters.
Der Parameter wird bei Auswahl eines Filters tiber p0230 automatisch vorbelegt.
Siehe auch: p0230

p0234
VECTOR

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Hinweis:

Leistungsteil Sinusfilter Kapazitat / LT Sinusfilter C

Anderbar: C2,U, T Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: CAPACITY_M6 Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [pF] 1000.000 [uF] 0.000 [uF]

Eingabe der Kapazitat eines am Ausgang des Leistungsteils angeschlossenen Sinusfilters.

Der Parameter wird bei Auswabhl eines Filters Giber (p0230) automatisch vorbelegt.

Siehe auch: p0230

Der Parameterwert beinhaltet die Summe aller in Reihe geschalteten Kapazitaten einer Phase (Leiter-Erde).
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p0251[0...n] Leistungsteil Lifter Betriebsstundenzahler / LT Luft t_Betr

A_INF, B_INF, Anderbar: T Zugriffsstufe: 4

SERVO, VECTOR Datentyp: Unsigned32 Datensatz: PDS Funktionsplan: -
P-Gruppe: Modulation Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0 4294967295 0

Beschreibung: Anzeige der aufgelaufenen Betriebsstunden des Lifters im Leistungsteil.

Die Anzahl der aufgelaufenen Stunden in diesem Parameter kann nur auf 0 zurlickgesetzt werden (z. B. nach
einem Luftertausch).

Abhéngigkeit: Siehe auch: p0252

p0252 Leistungsteil Lifter Betriebsdauer maximal / LT Lift t_Betr max

A_INF, B_INF, Anderbar: T Zugriffsstufe: 4

SERVO, VECTOR Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Modulation Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0 50000 40000

Beschreibung: Einstellung der maximalen Betriebsdauer des Lifters im Leistungsteil.

Die Vorwarnung erfolgt 500 Stunden vor diesem eingestellten Wert.
Mit p0252 = 0 wird die Uberwachung deaktiviert.

Abhéngigkeit: Siehe auch: p0251
p0280 Zwischenkreisspannung maximal stationér / Vdc_max stat
A_INF Anderbar: C2, T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8940, 8964
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: VOLTAGE_DC Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
270 [V] 1500 [V] 660 [V]
Beschreibung: Einstellung der maximalen stationaren Zwischenkreisspannung. Erreicht der Sollwert der Zwischenkreisspannung

die Schwelle, so wird die Warnung A06800 ausgegeben.
Der prozentuale Sollwert fiir die Zwischenkreisspannung in p3510 wird auf den Wert in p0280 begrenzt.
Eine Anhebung der Spannung kann tiber den Aussteuerreserveregler erfolgen. Die Aussteuerreserve (p3480) kann
zu klein werden, falls p0210 (Gerate-Anschlussspannung) falsch parametriert ist, eine Netziiberspannung vorliegt
oder ein hoher Blindstrom gefordert ist.

Abhéangigkeit: Siehe auch: A06800

Warnung! Vor einer Anhebung der Spannungsgrenze fir den pulsenden Betrieb einer geregelten Einspeisung an Netzspan-
nungen p0210 > 415 V ist zu prifen, ob die am Zwischenkreis angeschlossenen Motoren fir die héheren Motor-
spannungen spezifiziert sind.

Vorsicht! Alle am Zwischenkreis betriebenen Motoren miissen fiir die hier eingestellte maximale Zwischenkreisspannung
ausgelegt sein.
Hinweis: Eine kurzzeitige, dynamische Erhéhung der Zwischenkreisspannung fuhrt nicht zu einer Warnung.
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p0281 Netziiberspannung Warnschwelle / U_netz Warnschw o.
A_INF Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8960
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: PERCENT Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
100 [%] 200 [%] 110 [%]
Beschreibung: Einstellung der Warnschwelle fir Netzliberspannung.
Die Einstellung erfolgt in Prozent der Gerate-Anschlussspannung (p0210).
Abhéngigkeit: Siehe auch: p0211, p0221, p0222, p0223, p0224, p0225, p0226
Hinweis: Wenn keine Synchronisierspannungen erfasst werden, wird die Netzspannung mit einem Modell geschétzt. Es ist

daher auf eine korrekte Angabe der Geréatedaten zu achten.

p0282 Netzunterspannung Warnschwelle / U_netz Warnschw u.
A_INF Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8960
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: PERCENT Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
10 [%] 100 [%)] 85 [%]
Beschreibung: Einstellung der Warnschwelle fir Netzunterspannung.
Die Einstellung erfolgt in Prozent der Gerate-Anschlussspannung (p0210).
Abhéangigkeit: Siehe auch: p0222, p0224, p0225, p0226, p3421, p3422
Siehe auch: A06105
Hinweis: Wenn keine Synchronisierspannungen erfasst werden, wird die Netzspannung mit einem Modell geschétzt. Es ist

daher auf eine korrekte Angabe der Geréatedaten zu achten.

p0283 Netzunterspannung Abschaltschwelle / U_netz Absch_schw

A_INF Anderbar: C2, T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8960
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: PERCENT Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
10 [%] 100 [%)] 75 [%]

Beschreibung: Einstellung der Abschaltschwelle fiir Netzunterspannung.
Die Einstellung erfolgt in Prozent der Geréate-Anschlussspannung (p0210).

Abhéangigkeit: Siehe auch: p0282

Siehe auch: F06100

p0284 Netzfrequenziberschreitung Warnschwelle / f_netz Warnschw o.

A_INF Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8964
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: PERCENT Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
100.0 [%)] 300.0 [%] 110.0 [%)]

Beschreibung: Einstellung der Warnschwelle fur zu hohe Netzfrequenz.

Abhéngigkeit: Die Einstellung erfolgt in Prozent der Netznennfrequenz.

Siehe auch: p0211
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p0285
A_INF

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Netzfrequenzunterschreitung Warnschwelle / f_netz Warnschw u.

Anderbar: T Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8964
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: PERCENT Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0.0 [%] 100.0 [%] 90.0 [%]

Einstellung der Warnschwelle fir zu niedrige Netzfrequenz.
Die Einstellung erfolgt in Prozent der Netznennfrequenz.
Siehe auch: p0211

p0287[0...1]

A_INF, SERVO,
VECTOR

Beschreibung:

Erdschlussiberwachung Schwellen / Erdschluss Schwell

Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: - Einheitengruppe: PERCENT Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.0 [%] 100.0 [%)] [0] 6.0 [%]

[1] 16.0 [%]

Einstellung der Abschaltschwelle fiir die Erdschlussiberwachung.
Die Einstellung erfolgt in Prozent des Leistungsteil-Maximalstroms (r0209).

Index: [0] = Schwelle bei Pulssperre
[1] = Schwelle bei Pulsfreigabe

Hinweis: Die Erdschlussuiberwachung wird deaktiviert, indem zunéchst der Index 1 und anschlieBend der Index 0 auf den
Wert 0 gesetzt werden.

r0289 Leistungsteil Ausgangsstrom maximal /LT |_Ausg max

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

1-82

Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -

CURRENT_AC_EFF
Min Max Werkseinstellung
- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]

Anzeige des aktuellen maximalen Ausgangsstromes des Leistungsteils unter Beriicksichtigung von Deratingfakto-
ren.
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p0290
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Werte:

Abhéngigkeit:

Leistungsteil Uberlastreaktion / LT Uberlastreakt

Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: 8014
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung

0 3 0

Einstellung der Reaktion auf eine thermische Uberlastung des Leistungsteils.
Folgende GréRen kénnen eine Reaktion auf thermische Uberlast bewirken:

- Kuhlkérpertemperatur (r0037.0)

- Chip-Temperatur (r0037.1)

- Leistungsteil Uberlast 12T (r0036)

Mdgliche MaRnahmen zur Vermeidung einer thermischen Uberlastung:

- Reduzierung des Ausgangsstroms (Drehzahl-/Geschwindigkeit- oder Drehmoment-/Kraftregelung) oder der Aus-
gangsfrequenz (U/f-Steuerung).

- Reduzierung der Pulsfrequenz (nur bei Vektorregelung).
Eine Reduktion, falls parametriert, erfolgt immer erst nach dem Auftreten einer entsprechenden Warnung.

0: Ausgangsstrom oder Ausgangsfrequenz reduzieren

1: Keine Reduktion, Abschalten bei Erreichen der Uberlastschwelle

2: Ausgangsstrom oder Ausgangs- und Pulsfrequenz reduzieren (nicht durch [2t)
3: Pulsfrequenz reduzieren (nicht durch 12t)

Ist als Ausgangsfilter ein Sinusfilter parametriert (p0230 = 3, 4), so sind nur noch Reaktionen ohne Pulsfrequenzre-
duktion anwahlbar (p0290 = 0, 1).

Wenn Stoérung oder Warnung vorliegt, werden r2135.13 bzw. r2135.15 gesetzt.
Siehe auch: r0036, r0037, r0108, p0230, r2135
Siehe auch: A05000, A05001, A07805

Vorsicht: Wird die thermische Uberlastung des Leistungsteils durch die ergrifiene MaRnahme nicht ausreichend reduziert, so
erfolgt immer eine Abschaltung. Dadurch wird das Leistungsteil unabhéngig von der Einstellung dieses Parameters
geschutzt.

Hinweis: Die Einstellung p0290 = 0, 2 ist nur sinnvoll, wenn sich die Last mit abnehmender Drehzahl verringert (z. B. bei
Anwendungen mit variablem Drehmoment wie bei Pumpen oder Liftern).

Die I12t-Uberlasterkennung des Leistungsteils hat keinen Einfluss auf die Reaktionen bei p0290 = 2, 3.

p0294 Leistungsteil Warnung bei 12t-Uberlast / LT 12t Warnschw

A_INF, B_INF, Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3

SERVO, VECTOR Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8014
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: PERCENT Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung
10.0 [%] 100.0 [%] 95.0 [%]
Beschreibung: Einstellung der Warnschwelle fiir 12t-Uberlast des Leistungsteils.
Antrieb:
Bei Uberschreitung des Schwellwertes erfolgt eine Uberlastwarnung sowie die in p0290 eingestellte Reaktion.
Einspeisung:

Abhéangigkeit:

Hinweis:

Bei Uberschreitung des Schwellwertes erfolgt lediglich eine Uberlastwarnung.

Siehe auch: r0036, p0290

Siehe auch: A07805

Die 12t-Stérschwelle betrégt 100 %. Bei Uberschreitung dieser Schwelle wird Stérung F30005 ausgelost.
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p0295 Lufternachlaufzeit / Lifternachlaufzeit

A_INF, B_INF, Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 1

SERVO, VECTOR Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: TIME Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0 [s] 600 [s] 0[s]

Beschreibung: Einstellung der Nachlaufzeit des Lifters nach Ausschalten des Leistungsteils.

r0296 Zwischenkreisspannung Unterspannungsschwelle / Vdc U_unter_schw

A_INF, B_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: VOLTAGE_DC Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- V] -[V] - V]

Beschreibung: Unterschreitet die Zwischenkreisspannung die hier angegebene Schwelle, erfolgt eine Abschaltung wegen Zwi-

schenkreisunterspannung.

r0297 Zwischenkreisspannung Uberspannungsschwelle / Vdc U_iiber_schw
A_INF, B_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Umrichter Einheitengruppe: VOLTAGE_DC Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- - V] -
Beschreibung: Uberschreitet die Zwischenkreisspannung die hier angegebene Schwelle, erfolgt eine Abschaltung wegen Zwi-

schenkreistuberspannung.

p0300[0...n] Motortyp Auswahl / Motortyp Auswahl

SERVO, VECTOR  Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Integerl6 Datensatz: MDS Funktionsplan: 6310
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 10000 0
Beschreibung: Auswahl des Motortyps oder Startbefehl zum Einlesen der Motorparameter von der integrierten Geberauswertung

mit p0300 = 10000.

Die erste Ziffer des Parameterwertes (bei p0300 < 10000) beschreibt immer den generellen Motortyp und ent-
spricht dem zu einer Motorliste gehdrigen Fremdmotor:

1 = Asynchronmotor rotatorisch

2 = Synchronmotor rotatorisch (nur fur Servoantrieb)
3 = Asynchronmotor linear (reserviert)

4 = Synchronmotor linear (reserviert)

7 = SIEMOSYN Motor (nur fur Vektorantrieb)

8 = Reluktanzmotor (nur fur Vektorantrieb)

Die Eingabe der Typinformation wird zur Filterung von motorspezifischen Parametern und zur Optimierung des
Betriebsverhaltens benétigt. Beispielsweise wird bei Synchronmotoren kein Leistungsfaktor (p0308) verwendet
bzw. angezeigt (im BOP/AOP).
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Werte: 0 Kein Motor gewahit
1: Asynchronmotor (rotatorisch)
2: Synchronmotor (rotatorisch, permanenterregt)
7 SIEMOSYN-Motor
8: Reluktanzmotor
11: 1LA1 Standard-Asynchronmotor
15: 1LA5 Standard-Asynchronmotor
16: 1LA6 Standard-Asynchronmotor
17: 1LA7 Standard-Asynchronmotor
18: 1LA8 Standard-Asynchronmotor
102:  1PH2 Asynchronmotor
104:  1PH4 Asynchronmotor
107:  1PH7 Asynchronmotor
134: 1PM4 Asynchronmotor
136: 1PM6 Asynchronmotor
206: 1FT6 Synchronmotor
236: 1FK6 Synchronmotor
237:  1FK7 Synchronmotor
10000: Motor mit DRIVE-CLIQ
Abhéangigkeit: Bei Anderung des Motortyps wird die Codenummer in p0301 ggf. auf O zuriickgesetzt.
Siehe auch: p0301
Hinweis: Mit p0300 = 10000 werden die Motorparameter automatisch geladen, wenn der Motor Uber eine integrierte Geber-
auswertung verfugt. Die Eingabe ist wirkungslos, wenn keine integrierte Gebererfassung vorhanden ist.
Wird kein Motortyp ausgewahlt (p0300 = 0), kann die Antriebsinbetriebnahme nicht verlassen werden.
Ein Motortyp mit einem Wert Uber p0300 >= 100 beschreibt Motoren, flr die eine Motorparameterliste vorhanden
ist.
Motortypen mit einem Wert unter p0300 < 100 entsprechen der Auswahl eines Fremdmotors. Bei entsprechender
Auswahl werden somit die Motorparameter mit den Einstellungen fiir einen Fremdmotor vorbelegt.
Wird ein Listenmotor gewahlt (p0300 >= 100) und eine zugehodrige Motorcodenummer (p0301), so sind die Para-
meter, die dieser Liste angehotren nicht &nderbar (Schreibschutz). Der Schreibschutz wird aufgehoben, wenn der
Motortyp p0300 auf den zu p0301 passenden Fremdmotor verstellt wird (z. B. p0300 = 2 fir p0301 = 2xxxXx).
Dies gilt auch fur die Parameter der integrierten Gebererfassung. In diesem Fall ist p0300 nur auf den Wert p0300
= 10000 (Einlesen der Motorparameter) oder auf den zugehdrigen Fremdmotortyp (erste Ziffer der Motorcodenum-
mer) einstellbar, um den Schreibschutz aufheben zu kénnen.
p0301[0...n] Motorcodenummer Auswahl / Motorcodenr Wahl
SERVO, VECTOR  Anderbar: C2,U Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: MDS Funktionsplan: -
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 65535 0
Beschreibung: Der Parameter dient zur Auswahl eines Motors aus einer Motorparameterliste.
Bei Anderung der Codenummer (auRRer auf den Wert 0) werden alle Motorparameter aus den intern vorliegenden
Parameterlisten vorbelegt.
Abhéngigkeit: Es sind nur Codenummern von Motoren einstellbar, die dem in p0300 gewéahlten Motortyp entsprechen.
Siehe auch: p0300
Hinweis: Die Motorcodenummer kann nur verandert werden, wenn zuvor der passende Listenmotor in p0300 ausgewahlt
wurde.

Verfugt der Motor Uber eine integrierte Geberauswertung, so kann p0301 nicht geadndert werden. p0301 wird in die-
sem Fall automatisch auf die Codenummer der eingelesenen Motorparameter (r0302) geschrieben, wenn p0300 =
10000 gesetzt wird.

Bei Auswahl eines Listenmotors (p0300 >= 100) kann die Antriebsinbetriebnahme nur verlassen werden, wenn
eine Codenummer ausgewahlt wird.
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r0302[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Hinweis:

Motorcodenummer von integrierter Geberauswertung / Motorcode int Geb
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned16

Zugriffsstufe: 2
Datensatz: MDS
Einheitengruppe: -
Min Max

Funktionsplan: -
P-Gruppe: Motor Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

Anzeige der Motorcodenummer, der in der integrierten Geberauswertung gespeicherten Motordaten.

Die Antriebsinbetriebnahme kann nur verlassen werden, wenn die eingelesene Codenummer (r0302) mit der
gespeicherten Codenummer (p0301) ubereinstimmt. Sind die Nummern unterschiedlich, ist der Motordatensatz
mittels p0300 = 10000 neu zu laden.

Die Motordaten werden immer vom ersten Geber erwartet, der den Antriebsdatensatzen zugeordnet ist (siehe
p0187 = Geber 1-Datensatznummer).

p0304[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Hinweis:

Motor-Bemessungsspannung / Mot U_bemessung
Anderbar: C2
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 1
Funktionsplan: 6300, 6724
Einheitenwabhl: -

Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
VOLTAGE_AC_EFF

Min Max
0 [Veff] 20000 [Veff]

P-Gruppe: Motor

Werkseinstellung
0 [Veff]

Einstellung der Motor-Bemessungsspannung (Typenschild).

Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt. Bei Synchronmotoren (p0300 =
2xx) ist die Eingabe des Parameter optional.

Fur Servoantriebe qilt:
Der Parameter ist bei Synchronmotoren regelungstechnisch nicht von Bedeutung.
Fir Vectorantriebe gilt:

Wird bei Synchronmotoren innerhalb der Inbetriebnahme die Bemessungsspannung eingegeben, so kann die
Sténderstreuinduktivitat (p0356, p0357) genauer berechnet werden (siehe p0340 und p03900).

p0305[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Achtung:

Hinweis:
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Motor-Bemessungsstrom / Mot |_bemessung
Anderbar: C2
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 1
Funktionsplan: 6300
Einheitenwabhl: -

Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
CURRENT_AC_EFF

Min Max
0.00 [Aeff] 10000.00 [Aeff]

P-Gruppe: Motor

Werkseinstellung
0.00 [Aeff]

Einstellung des Motor-Bemessungsstroms (Typenschild).
Fur Vektorantriebe (siehe p0107):

Uberschreitet der Motor-Bemessungsstrom den zweifachen Umrichter-Maximalstrom (r0209), so wird der Maximal-
strom wegen Uberproportional ansteigender Stromoberwelligkeiten reduziert (r0067).

Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.
Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.
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p0307[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Hinweis:

Motor-Bemessungsleistung / Mot P_bemessung

Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Floating Point Datensatz: MDS Funktionsplan: -
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: POWER_P3 Einheitenwahl: p0100
Min Max Werkseinstellung
0.00 [kW] 10000.00 [kW] 0.00 [kW]

Einstellung der Motor-Bemessungsleistung (Typenschild).

IEC-Antriebe (p0100 = 0): Einheit kW

NEMA-Antriebe (p0100 = 1): Einheit hp

Siehe auch: p0100

Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.

p0308J0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Motor-Bemessungsleistungsfaktor / Mot CosPhi_bemess

Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Floating Point Datensatz: MDS Funktionsplan: -
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 1.000 0.000

Einstellung des Motor-Bemessungsleistungsfaktors CosPhi (Typenschild).

Bei einem Parameterwert von 0.000 wird der Leistungsfaktor intern berechnet und in r0332 angezeigt.
Der Parameter ist nur bei IEC-Motoren (p0100 = 0) vorhanden.

Siehe auch: p0100, p0309, r0332

Hinweis: Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.
Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.

p0309[0...n] Motor-Bemessungswirkungsgrad / Mot eta_bemess

VECTOR Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Floating Point Datensatz: MDS Funktionsplan: -
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: PERCENT Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0.0 [%] 99.9 [%)] 0.0 [%]

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Hinweis:

Einstellung des Motor-Bemessungswirkungsgrades (Typenschild).

Bei einem Parameterwert von 0.0 wird der Leistungsfaktor intern berechnet und in r0332 angezeigt.
Der Parameter ist nur bei NEMA-Motoren (p0100 = 1) vorhanden.

Siehe auch: p0100, p0308, r0332

Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.

Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.
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p0310[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Motor-Bemessungsfrequenz / Mot f_bemessung
Anderbar: C2
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 1
Funktionsplan: 6300
Einheitenwabhl: -

Datensatz: MDS
Einheitengruppe: FREQUENCY
Max

3000.00 [Hz]

P-Gruppe: Motor
Min
0.00 [Hz]

Werkseinstellung
0.00 [Hz]

Einstellung der Motor-Bemessungsfrequenz (Typenschild).

Die Anzahl der Polpaare (r0313) wird bei Anderung des Parameters automatisch neu berechnet (zusammen mit
p0311), falls p0314 = 0 ist.

Nur fur Vektorantriebe (siehe p0107):
Die Bemessungsfrequenz wird auf Werte zwischen 1.00 Hz und 650.00 Hz eingeschrénkt.
Siehe auch: p0311, r0313, p0314

Hinweis: Bei Asynchronmotoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.
Bei Synchronmotoren wird der Parameter nicht bendétigt und deshalb mit Null vorbelegt. Bei p0310 = 0 kann die
Polpaarzahl nicht berechnet werden und muss in p0314 eingegeben werden.

p0311[0...n] Motor-Bemessungsdrehzahl / Mot n_bemessung

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Anderbar: C2
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 1
Datensatz: MDS
Einheitengruppe: SPEED_ROT
Max
210000.0 [1/min]

Funktionsplan: -
P-Gruppe: Motor Einheitenwabhl: -
Min

0.0 [1/min]

Werkseinstellung
0.0 [1/min]

Einstellung der Motor-Bemessungsdrehzahl/-geschwindigkeit (Typenschild).
Fir Vektorantriebe (siehe p0107):
Bei p0311 = 0 wird der Motor-Bemessungsschlupf von Asynchronmotoren intern berechnet und in r0330 angezeigt.

Die korrekte Eingabe der Motor-Bemessungsdrehzahl ist vor allem fiir die Vektorregelung und die Schlupfkompen-
sation bei U/f-Steuerung notwendig.

Bei rotatorischen Motoren gilt:

Beim Andern von p0311 und bei p0314 = 0 wird die Polpaarzahl (r0313) automatisch neu berechnet.
Bei linearen Motoren gilt:

Die Polpaarweite wird in p0315 eingestellt.

Siehe auch: p0310, r0313, p0314

Hinweis: Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.
p0312[0...n] Motor-Bemessungsdrehmoment / Mot M_bemessung
SERVO Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:
Hinweis:
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Datensatz: MDS
Einheitengruppe: TORQUE
Max

100000.00 [Nm]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: -

P-Gruppe: Motor Einheitenwabhl: -
Min
0.00 [Nm]

Werkseinstellung
0.00 [Nm]

Einstellung des Motor-Bemessungsdrehmoments/-kraft (Typenschild).
Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved
SINAMICS S Listenhandbuch, Ausgabe 12.2004

Zurlck zur Startseite



Inhalt Zurlck zur Startseite

Parameter

Liste der Parameter

r0313[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Motor-Polpaarzahl aktuell (oder berechnet) / Mot Polpaarz akt
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned8

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 5300
Einheitenwabhl: -

Datensatz: MDS
Einheitengruppe: -
Min Max

P-Gruppe: Motor
Werkseinstellung

Anzeige der Anzahl der Motor-Polpaare. Der Wert wird flr interne Berechnungen verwendet.
Werte:

r0313 = 1: 2-poliger Motor

r0313 = 2: 4-poliger Motor

usw.

Bei p0314 > 0 wird der eingegebene Wert in r0313 angezeigt.

Bei p0314 = 0 wird die Polpaarzahl (r0313) automatisch aus Bemessungsfrequenz (p0310) und Bemessungsdreh-
zahl (p0311) berechnet.

Siehe auch: p0310, p0311, p0314

Hinweis: Die Polpaarzahl wird bei der automatischen Berechnung auf den Wert 2 gesetzt, wenn Bemessungsdrehzahl oder
Bemessungsfrequenz Null sind.
p0314[0...n] Motor-Polpaarzahl / Mot Polpaarzahl

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Anderbar: C2
Datentyp: Unsigned8

Zugriffsstufe: 1
Datensatz: MDS
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 127 0

Funktionsplan: -

P-Gruppe: Motor Einheitenwabhl: -

Einstellung der Motor-Polpaarzahl.
Werte:

p0314 = 1: 2-poliger Motor

p0314 = 2: 4-poliger Motor

usw.

Bei p0314 = 0 wird die Polpaarzahl aus Bemessungsfrequenz (p0310) und Bemessungsdrehzahl (p0311) automa-
tisch berechnet und in r0313 angezeigt.

Achtung: Bei Asynchronmotoren ist die Eingabe des Wertes nur notwendig, wenn Bemessungsdaten eines Generators ein-
gegeben werden und sich dadurch ein negativer Bemessungsschlupf ergibt. In diesem Fall wird die Polpaarzahl in
r0313 um 1 zu niedrig errechnet und muss manuell korrigiert werden.

p0315[0...n] Motor-Polpaarweite / Mot Polpaarweite

SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Hinweis:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Anderbar: C2
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 1
Datensatz: MDS
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: LENGTH_M3
Min Max
1.00 [mm] 1000.00 [mm]

Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
30.00 [mm]

Einstellung der Polpaarweite des Linearmotors.
Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.
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p0316]0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Motor-Drehmomentkonstante / Mot kT
Anderbar: C2,U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 1
Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
TORQUE_PER_CURR

Min Max
0.00 [Nm/A] 100.00 [Nm/A]

Funktionsplan: -
P-Gruppe: Motor Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
0.00 [Nm/A]

Einstellung der Drehmoment-/Kraftkonstante des Synchronmotors.

p0316 = 0: Die Drehmoment-/Kraftkonstante wird aus Motordaten berechnet.
p0316 > 0: Der eingestellte Wert wird als Drehmoment-/Kraftkonstante verwendet.
Siehe auch: r0334

Hinweis: Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.
Bei Asynchronmotoren (p0300 = 1xx) wird der Parameter nicht verwendet.
p0317[0...n] Motor-Spannungskonstante / Mot kKE
SERVO Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
VOLTAGE_AC_EFF

Min Max
0.0 [Veff] 10000.0 [Veff]
Einstellung der Spannungskonstante bei Synchronmotoren.

Einheit bei rotatorischen Synchronmotoren: Veff/(1000 1/min), Verkettet
Einheit bei linearen Synchronmotoren: Veff s/m, Strang

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: -

P-Gruppe: Motor Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung

0.0 [Veff]

Hinweis: Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.
Bei Asynchronmotoren (p0300 = 1xx) wird der Parameter nicht verwendet.
p0318[0...n] Motor-Stillstandsstrom / Mot |_still
SERVO Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
CURRENT_AC_EFF

Min Max
0.00 [Aeff] 10000.00 [Aeff]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: -

P-Gruppe: Motor Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
0.00 [Aeff]

Einstellung des Stillstandsstromes bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx).

Hinweis: Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.
Bei Asynchronmotoren (p0300 = 1xx) wird der Parameter nicht verwendet.
Dieser Parameterwert wird regelungstechnisch nicht ausgewertet.
p0319[0...n] Motor-Stillstandsdrehmoment / Mot M_still
SERVO Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:
Hinweis:
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Datensatz: MDS

P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: TORQUE
Min Max

0.0 [Nm] 100000.0 [Nm]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

0.0 [Nm]

Einstellung des Stillstandsdrehmomentes/-kraft bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx, 4xx).
Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.

Bei Asynchronmotoren (p0300 = 1xx) wird der Parameter nicht verwendet.

Dieser Parameterwert wird regelungstechnisch nicht ausgewertet.
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p0320[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Hinweis:

Motor-Bemessungsmagnetisierungsstrom/-kurzschlussstrom / Mot |_mag_bemess
Anderbar: C2,U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 5722
Einheitenwabhl: -

Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
CURRENT_AC_EFF

Min Max
0.000 [Aeff] 5000.000 [Aeff]

P-Gruppe: Motor

Werkseinstellung
0.000 [Aeff]

Asynchronmotoren:

Einstellung des Motor-Bemessungsmagnetisierungsstroms.

Bei p0320 = 0.000 wird der Magnetisierungsstrom intern berechnet und in r0331 angezeigt.
Synchronmotoren:

Einstellung des Motor-Bemessungskurzschlussstroms.

Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.

p0322[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:
Hinweis:

Motor-Maximaldrehzahl / Mot n_max
Anderbar: C2
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Datensatz: MDS
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: SPEED_ROT
Min Max
0.0 [1/min] 210000.0 [1/min]

Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
0.0 [1/min]
Einstellung der maximalen Motordrehzahl/-geschwindigkeit.

Siehe auch: p1082

Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.

p0323][0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Hinweis:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Motor-Maximalstrom / Mot |_max
Anderbar: C2

Datentyp: Floating Point

P-Gruppe: Motor

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 5722
Einheitenwahl: -

Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
CURRENT_AC_EFF

Min Max
0.00 [Aeff] 20000.00 [Aeff]

Werkseinstellung
0.00 [Aeff]

Einstellung des maximal erlaubten Motorstroms (z. B. Entmagnetisierungsstrom bei Synchronmotor).
Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.

Bei Asynchronmotoren hat der Parameter keine Auswirkung, wenn p0323 = 0 gesetzt wird.

Bei Synchronmotoren muss immer ein Wert fir den maximalen Motorstrom eingegeben werden.
p0323 ist ein Motordatum. Die vom Anwender wéhlbare Stromgrenze wird in p0640 eingegeben.
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p0325[0...n]
SERVO

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Rotorlageidentifikation Strom 1. Phase / RLA-ID | 1. Phase
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
CURRENT_AC_EFF

Min Max
0.000 [Aeff] 10000.000 [Aeff]

Funktionsplan: -
P-Gruppe: Motor Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
0.000 [Aeff]

Einstellung des Stroms fiir die 1. Phase des zweistufigen Verfahrens zur Rotorlageidentifikation.
Der Strom der 2. Phase wird in p0329 eingestellt.

Ein zweistufige Verfahren wird mit p1980 = 4, 5 ausgewahlt.

Siehe auch: p0329, p1980, p1981, p1982, p1983, r1984, r1985, r1987, p1990

Siehe auch: F07995

Achtung: Beim Andern des Motorcodes (p0301) wird p0325 eventuell nicht vorbelegt.
Die Vorbelegung von p0325 kann tGber p0340 = 3 vorgenommen werden.
Hinweis: Der Wert wird automatisch bei folgenden Ereignissen vorbelegt:
- Bei p0325 = 0 und automatischer Berechnung der Regelungsparameter (p0340 =1, 2, 3).
- Bei der Schnellinbetriebnahme (p3900 = 1, 2, 3).
p0326[0...n] Kippmomentkorrekturfaktor / Mot M_kippkorrfakt
SERVO Anderbar: C2,U, T Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datensatz: MDS

P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: PERCENT
Min Max

5 [%] 300 [%]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: -

Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
60 [%]

Einstellung des Korrekturfaktors fiir das Kippmoment bei einer Zwischenkreisspannung von 600 V.

Zurlck zur Startseite

Hinweis: Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.
p0327[0...n] PE-Spindel Lastwinkel optimal / Mot Lastwinkel opt
SERVO Anderbar: C2,U, T Zugriffsstufe: 3

Datensatz: MDS
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: ANGLE
Min Max

0.0[] 135.0 []

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: 5722
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

90.0 []

Beschreibung: Einstellung des optimalen Lastwinkels bei Synchronmotoren mit Reluktanzmoment (z. B. 1FE ...-Motoren).

Bei Asychronmotoren hat dieser Parameter keine Bedeutung.

Hinweis: Bei Synchronmotoren ohne Reluktanzmoment muss ein Winkel von 90 Grad eingestellt werden.
Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.
p0328J0...n] PE-Spindel Reluktanzmomentkonstante / Mot kT_Reluktanz

SERVO, VECTOR  Anderbar: C2, U, T

Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
INDUCTANCE_MS3

Min Max
0.00 [mH] 1000.00 [mH]

Funktionsplan: -
P-Gruppe: Motor Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
0.00 [mH]

Beschreibung: Einstellung der Reluktanzmomentkonstante bei Synchronmotoren mit Reluktanzmoment (z. B. 1FE ...-Motoren).
Bei Asychronmotoren hat dieser Parameter keine Bedeutung.
Bei Synchronmotoren ohne Reluktanzmoment muss der Wert O eingestellt werden.

Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.

Hinweis:
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p0329[0...n]
SERVO

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Hinweis:

Rotorlageidentifikation Strom / Mot Rotorlageid |

Anderbar: C2, U, T
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Motor

Min
0.00 [Aeff]

Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
CURRENT_AC_EFF

Max
10000.00 [Aeff]

Einstellung des Stroms fiir die Rotorlageidentifikation.

Bei einem zweistufigen Verfahren wird hier der Strom fur die 2. Phase eingestellt.

Siehe auch: p0325, p1980, p1981, p1982, p1983, r1984, r1985, r1987, p1990

Siehe auch: FO7995

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
0.00 [Aeff]

Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.

r0330[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Hinweis:

Motor-Bemessungsschlupf / Mot Schlupf_bemess

Anderbar: -

Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Motor

Min

-[HZ]

Anzeige des Motor-Bemessungsschlupfs.

Datensatz: MDS
Einheitengruppe: FREQUENCY
Max

- [HZ]

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
- [H7]

Der Bemessungsschlupf wird aus Bemessungsfrequenz, Bemessungsdrehzahl und Polpaarzahl berechnet.

Siehe auch: p0310, p0311, r0313

Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.

r0331[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Motor-Magnetisierungsstrom/-kurzschlussstrom (aktuell) / Mot I_mag_nenn akt

Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

P-Gruppe: Motor

Min
- [Aeff]

Asynchronmotor:

Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
CURRENT_AC_EFF

Max

- [Aeff]

Anzeige des Bemessungsmagnetisierungsstroms aus p0320.
Bei p0320 = 0 wird der intern berechnete Magnetisierungsstrom angezeigt.

Synchronmotor:

Anzeige des Bemessungskurzschlussstroms aus p0320.
Wird p0320 nicht eingegeben, so wird der Parameter aus den Typenschildparametern berechnet.
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Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: 5722, 6722,
6724

Einheitenwahl: -

Werkseinstellung

- [Reff]
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r0332[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:
Hinweis:

Motor-Bemessungsleistungsfaktor / Mot CosPhi_bemess
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: MDS
Einheitengruppe: -

Funktionsplan: -
P-Gruppe: Motor Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Bemessungsleistungsfaktors bei Asynchronmotoren.

Fir IEC-Motoren gilt (p0100 = 0):

Bei p0308 = 0 wird der intern berechnete Leistungsfaktor angezeigt.

Bei p0308 > 0 wird dieser Wert angezeigt.

Fir NEMA-Motoren gilt (p0100 = 1):

Bei p0309 = 0 wird der intern berechnete Leistungsfaktor angezeigt.

Bei p0309 > 0 wird dieser Wert in den Leistungsfaktor umgerechnet und angezeigt.

Wird p0308 nicht eingegeben, so wird der Parameter aus den Typenschildparametern berechnet.
Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.

r0333[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Motor-Bemessungsdrehmoment / Mot M_bemessung
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: MDS
Einheitengruppe: TORQUE
Max
- [Nm]

Funktionsplan: -
P-Gruppe: Motor Einheitenwabhl: -
Min

- [Nm]

Werkseinstellung
- [Nm]

Anzeige des Motor-Bemessungsdrehmoments/-kraft.

Hinweis: Bei Asynchron- und Reluktanzmotoren wird r0333 aus p0307 und p0311 berechnet.
Bei Synchronmotoren wird r0333 aus p0305, p0316, p0327 und p0328 berechnet. Das Ergebnis kann von der Ein-
gabe in p0312 abweichen. Wenn p0316 = 0 ist, wird r0333 = p0312 angezeigt.

r0334[0...n] Motor-Drehmomentkonstante aktuell / Mot kT akt

SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéangigkeit:
Hinweis:
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Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
TORQUE_PER_CURR

Max
- [Nm/A]

Funktionsplan: -

P-Gruppe: Motor Einheitenwabhl: -

Min
- [Nm/A]

Werkseinstellung
- [Nm/A]

Anzeige der verwendeten Drehmoment-/Kraftkonstante des Synchronmotors.
Siehe auch: p0316
Bei Asynchronmotoren (p0300 = 1xx) wird der Parameter nicht verwendet.

Bei Synchronmotoren wird der Parameter r0334 = p0316 angezeigt. Wenn p0316 = 0 ist, wird r0334 aus p0305 und
p0312 berechnet.
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p0335[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Motorkuhlart / Motorkiihlart
Anderbar: C2, T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 1
Datensatz: MDS
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 6 0

Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -

Einstellung des verwendeten Motorkihlsystems.

Werte: 0: Selbstkiihlung
1: Zwangskuhlung
2: Wasserkihlung
4: Selbstkihlung und interner Lifter
5: Zwangskuhlung und interner Lifter
6: Wasserkuhlung und interner Lifter
Hinweis: Der Parameter hat Einfluss auf das thermische 3-Massen-Modell des Motors.
Motoren der Reihe 1LA1 und 1LA8 zeichnen sich durch einen internen Rotorlifter aus.
Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.
r0336[0...n] Motor-Bemessungsfrequenz (aktuell) / Mot f_bemes akt

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: MDS
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: FREQUENCY
Min Max
-[HZ] - [HZ]

Funktionsplan: -

Einheitenwahl: -

Werkseinstellung
-[HZ]

Anzeige der Bemessungsfrequenz des Motors.

Bei p0310 > 0 wird dieser Wert angezeigt.
Siehe auch: p0311, p0314

Hinweis: Bei p0310 = 0 oder bei Synchronmotoren wird die Motor-Bemessungsfrequenz r0336 aus Bemessungsdrehzahl
und Polpaarzahl berechnet.
Bei p0310 > 0 wird dieser Wert angezeigt (nicht bei Synchronmotoren).

r0337[0...n] Motor-Bemessungs-EMK / Mot EMK_bemes

SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Hinweis:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
VOLTAGE_AC_EFF

Min Max

- [Veff] - [Veff]
Anzeige der Bemessungs-EMK des Motors.

EMK: Elektromagnetische Kraft

Funktionsplan: -

P-Gruppe: Motor Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung

- [veff]
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p0338J0...n]
SERVO

Beschreibung:

Hinweis:

Motor-Grenzstrom / Mot |_grenz
Anderbar: C2
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
CURRENT_AC_EFF

Max
10000.00 [Aeff]

Funktionsplan: -

P-Gruppe: Motor Einheitenwabhl: -

Min
0.00 [Aeff]

Werkseinstellung
0.00 [Aeff]
Einstellung des Motor-Grenzstroms bei Synchronmotoren (fiir Zwischenkreisspannung 600 V).

Mit diesem Strom wird bei Bemessungsdrehzahl das maximale Drehmoment erzielt (Spannungsgrenzkennlinie).
Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.

r0339[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Motor-Bemessungsspannung / Mot V_bemes
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
VOLTAGE_AC_EFF

Max

- [Veff]

Funktionsplan: -

P-Gruppe: Motor Einheitenwabhl: -

Min
- [Veff]

Anzeige der Motorbemessungsspannung

Werkseinstellung

- [Veff]

Hinweis: Bei Asynchronmotoren (p0300 = 1xx) wird der Parameter auf p0304 gesetzt.
Bei Synchronmotoren wird der Parameter r0339 = p0304 angezeigt. Wenn p0304 = 0 ist, wird r0339 aus p0305 und
p0316 berechnet.

p0340 Automatische Berechnung Regelungsparameter / Auto Par berechn

A_INF Anderbar: T Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:
Werte:

Achtung:

Hinweis:
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Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Regelung Einheitenwabhl: -
Min
0

Einheitengruppe: -
Max
2

Werkseinstellung
0

Einstellung zum Zuriicksetzen und automatischen Berechnen von Filter- und Regelungsparametern.

0: Keine Berechnung
1 Vollstandige Neuberechnung der Regelungsparameter mit Inbetriebnahmedaten
2: Zuriicksetzen der Regelungsparameter

Mit p0340 werden folgende Parameter beeinflusst:

p0340 = 1:

--> Alle bei p0340 = 2 beeinflussten Parameter

> p3421 = p0223 + p0225

--> p3422 = p0227

p0340 = 2:

--> p3560, p3562, p3564, p3603, p3615 und p3617 werden auf Werkseinstellung zuriickgesetzt.
Bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme tber p3900 > 0 wird automatisch p0340 = 1 aufgerufen.
Am Ende der Berechnungen wird automatisch p0340 = 0 gesetzt.
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p0340[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Werte:

Achtung:

Automatische Berechnung Motor-/Regelungsparameter / Auto Par berechn

Anderbar: C2, T Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Integerl6 Datensatz: DDS Funktionsplan: -
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0 5 0

Einstellung zum automatischen Berechnen von Motorparametern sowie von U/f-Steuerungs- und Regelungspara-
metern aus Typenschilddaten.

Keine Berechnung

Vollstéandige Berechnung

Berechnung Ersatzschaltbildparameter

Berechnung Regelungsparameter

Berechnung Reglerparameter

: Berechnung technologischer Begrenzungen und Schwellwerte

Mit p0340 werden folgende Parameter beeinflusst:

Die mit (*) gekennzeichneten Parameter werden beim Listenmotor (p0300 > 100) nicht tiberschrieben.
SERVO:

p0340 = 1:

--> Alle bei p0340 = 2, 3, 4, 5 beeinflussten Parameter

--> p0341 (*)

-->p0342, p0344, p0640, p1082, p2000, p2001, p2002, p2003

p0340 = 2:

-->p0350 (*), p0354 (*), p0356 (*), p0358 (*), p0360 (*)

--> p0625 (passend zu p0350)

p0340 = 3:

--> Alle bei p0340 = 4, 5 beeinflussten Parameter

--> p0325 (wird nur bei p0325 = 0 berechnet)

-->p0348 (*) (wird nur bei p0348 = 0 berechnet)

-->p0441, p0442, p0443, p0444, p0445 (nur bei Motoren 1FT6, 1FK6, 1FK7)
-->p0492, p1082, p1980, p1319, p1326, p1327, p1l612, p1752, p1755

p0340 = 4:

-->p1460, p1462, p1463, p1464, p1465, p1470, p1472, p1590, p1592, p1715, p1717
--> pl461 (fur p0348 > p0322 wird p1461 = 100 % gesetzt)

--> p1463 (fur p0348 > p0322 wird p1463 = 400 % gesetzt)

p0340 = 5:

-->p1037, p1038, p1520, p1521, p1530, p1531, p2140, p2142, p2150, p2162, p2163, p2164, p2175, p2177, p2194

aRrwbhEO
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VECTOR:

p0340 = 1:

--> Alle bei p0340 = 2, 3, 4, 5 beeinflussten Parameter
-->p0341 (*)

--> p0342, p0344, p0640, p1082, p1654, p1825, p1828, p1829, p1830, p1831, p1832, p1905, p2000, p2001,
p2002, p2003

p0340 = 2:

-->p0350 (*), p0352, p0354 (*), p0356 (*), p0358 (*), p0360 (*)
--> p0625 (passend zu p0350)

p0340 = 3:

--> Alle bei p0340 = 4, 5 beeinflussten Parameter

-->p0346, p0347, p0492, p1320, p1321, p1322, p1323, p1324, p1325, p1326, p1327, p1582, p1584, p1616,
pl744, p1755, p1756, p2178

p0340 = 4:

-->p1290, p1292, p1293, p1299, p1338, p1339, p1340, p1341, p1345, p1346, p1460, p1461, pl462, p1463,
p1464, p1465, p1470, p1472, p1590, p1592, p1715, p1717, p1740, p1760, p1761, p1764, p1767, p1781, p1783,
pl785, p1786

p0340 = 5:

-->p1037, p1038, p1520, p1521, p1530, p1531, p1802, p1803, p2140, p2142, p2150, p2162, p2163, p2164,
p2175, p2177, p2194

Hinweis: p0340 = 1 beinhaltet die Berechnungen von p0340 = 2, 3, 4, 5 ohne Uberschreiben der Motorparameter aus Sie-
mens-Motorlisten (p0301 > 0).

p0340 = 2 berechnet die Motorparameter (p0350 ... p0360), aber nur wenn kein Siemens-Listenmotor vorliegt
(p0301 = 0).

p0340 = 3 beinhaltet die Berechnungen von p0340 = 4, 5.

p0340 = 4 berechnet lediglich die Reglerparameter.

p0340 = 5 berechnet lediglich die Reglerbegrenzungen.

Bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme tber p3900 > 0 wird automatisch p0340 = 1 aufgerufen.

Am Ende der Berechnungen wird automatisch p0340 = 0 gesetzt.

Wird p0340 = 3 beim "Laden in Zielgerat" durch die Inbetriebnahmesoftware STARTER geschrieben, so entspricht
dies der "Vollstandigen Berechnung der Motor-/Regelungsparameter ohne Ersatzschaltbilddaten". Es werden die-
selben Berechnungen durchgefuhrt wie bei p0340 = 1, jedoch ohne dass die Ersatzschaltbildparameter des Motors
(siehe p0340 = 2) sowie das Motor-Tragheitsmoment (p0341) und das Motorgewicht (p0344) berechnet werden.

p0341]0...n] Motor-Tragheitsmoment / Mot M_Tragheit

SERVO, VECTOR  Anderbar: C2,U, T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: MDS Funktionsplan: 5210
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: INERTIA Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00000 [kgm?] 100000.00000 [kgm?] 0.00000 [kgm?]

Beschreibung: Einstellung des Motortragheitsmoments/-masse (ohne Last).

Abhéangigkeit: Damit wird zusammen mit p0342 die Bemessungsanlaufzeit des Motors berechnet.
Siehe auch: p0342, r0345

Hinweis: Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.
SERVO:
p0341 * p0342 + p1498 beeinflussen die Drehzahl-/Drehmomentvorsteuerung im geberlosen Betrieb.
VECTOR:
Das Produkt p0341 * p0342 wird bei der automatischen Berechnung des Drehzahlreglers beriicksichtigt (p0340 =
4).
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p0342[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Hinweis:

Tragheitsmoment Verhaltnis Gesamt zu Motor / Mot Tragheitsverh

Anderbar: C2,U, T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: MDS Funktionsplan: 5210
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
1.000 10000.000 1.000

Einstellung des Verhaltnisses zwischen dem Gesamttragheitsmoment/-masse (Last + Motor) und dem alleinigen
Motortragheitsmoment/-masse (ohne Last).

Damit wird zusammen mit p0341 die Bemessungsanlaufzeit des Motors bei Vektorantrieb berechnet.
Siehe auch: p0341, r0345, p1498

SERVO:

p0341 * p0342 + p1498 beeinflussen die Drehzahl-/Drehmomentvorsteuerung im geberlosen Betrieb.
VECTOR:

Das Produkt p0341 * p0342 wird bei der automatischen Berechnung des Drehzahlreglers berucksichtigt (p0340 =
4).

p0344[0..n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Motorgewicht / Motorgewicht

Anderbar: C2, T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: MDS Funktionsplan: -
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: MASS Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0.0 [kg] 50000.0 [kg] 0.0 [kg]

Einstellung des Motorgewichts.
Fir Vektorantrieb gilt (siehe p0107):
Der Parameter hat Einfluss auf das thermische 3-Massen-Modell des Asychronmotors.

Hinweis: Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.
Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.

r0345[0...n] Motor-Bemessungsanlaufzeit / Mot t_anl_bemess

VECTOR Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: MDS Funktionsplan: -
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: TIME Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- [s] - [s] - [s]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Anzeige der Motor-Bemessungsanlaufzeit. Diese Zeit entspricht der Zeit vom Stillstand bis zum Erreichen der
Motor-Bemessungsdrehzahl / -geschwindigkeit und der Beschleunigung mit Motor-Bemessungsmoment / -kraft
(r0333).

Siehe auch: r0313, r0333, r0336, p0341, p0342

p0346]0...n]
VECTOR

Beschreibung:

Motor-Auferregungszeit / Mot t_Auferregung

Anderbar: C2,U, T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: MDS Funktionsplan: -
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: TIME Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [s] 20.000 [s] 0.000 [s]

Einstellung der Auferregungszeit des Motors.

Dabei handelt es sich um die Wartezeit zwischen der Impulsfreigabe und der Freigabe des Hochlaufgebers. Wéah-
rend dieser Zeit wird die Magnetisierung eines Asynchronmotors aufgebaut.

Hinweis: Der Parameter wird tiber p0340 = 1, 3 berechnet.
Das Ergebnis hangt bei Asynchronmotoren von der Lauferzeitkonstante (r0384) ab.
Eine zu starke Verkirzung dieser Zeit kann zu einer unzureichenden Magnetisierung des Asynchronmotors fiihren.
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p0347[0...n]
VECTOR

Beschreibung:

Hinweis:

Motor-Entregungszeit / Mot t_Entregung
Anderbar: C2, U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: MDS
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: TIME
Min Max
0.000 [s] 20.000 [s]

Funktionsplan: -

Einheitenwahl: -

Werkseinstellung
0.000 [s]

Einstellung der Entmagnetisierungszeit (fir Asynchronmotoren) nach Sperre der Wechselrichterimpulse.
Innerhalb dieser Wartezeit konnen die Wechselrichterimpulse nicht eingeschaltet werden.

Der Parameter wird tber p0340 = 1, 3 berechnet.

Das Ergebnis hangt bei Asynchronmotoren von der Lauferzeitkonstante (r0384) ab.

Eine zu starke Verkirzung dieser Zeit kann zu einer unzureichenden Entmagnetisierung des Asynchronmotors fiih-
ren und bei nachfolgender Impulsfreigabe zu Uberstrom fiihren (nur bei aktivierter Fangschaltung und drehendem
Motor).

Die Wartezeit ist bei einem normal abgeschlossenen Riicklauf nicht aktiv, d. h. nach AUS1, AUS3 oder TIPPEN.

p0348[0..n]
SERVO

Beschreibung:

Abhéngigkeit:
Hinweis:

Einsatzdrehzahl Feldschwéchung Vdc = 600 V / Mot n_Feldschwach
Anderbar: C2,U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 5722
Einheitenwabhl: -

Datensatz: MDS

P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: SPEED_ROT
Min Max

0.0 [1/min] 210000.0 [1/min]

Werkseinstellung

0.0 [1/min]

Einstellung der Einsatzdrehzahl/-geschwindigkeit fiir die Feldschwéchung bei einer Zwischenkreisspannung von
600 V.

Siehe auch: p0320, r0331

Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.

p0350[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Motor-Standerwiderstand kalt / Mot R_Stéander kalt
Anderbar: C2, U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Datensatz: MDS Funktionsplan: -
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: RESISTANCE
Min Max

0.00000 [Ohm] 2000.00000 [Ohm]

Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
0.00000 [Ohm]

Einstellung des Standerwiderstands des Motors bei Umgebungstemperatur p0625.
Siehe auch: p0625

Hinweis: Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.
Die Motoridentifizierung ermittelt den Standerwiderstand aus Gesamtstanderwiderstand abzuglich Leitungswider-
stand (p0352).

p0352[0...n] Leitungswiderstand (Anteil vom Standerwiderstand) / Mot R_Leitung kalt

SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Hinweis:

1-100

Anderbar: C2, U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: MDS
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: RESISTANCE
Min Max
0.00000 [Ohm] 120.00000 [Ohm]

Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0.00000 [Ohm]

Widerstand der Leistungsleitung zwischen Motor Module und Motor.
Der Parameter hat Einfluss auf die Temperaturadaption des Standerwiderstands.

Die Motoridentifizierung veréndert nicht den Leitungswiderstand. Dieser wird vom gemessenen Gesamtstanderwi-
derstand abgezogen, um den Standerwiderstand (p0350, p0352) zu berechnen.
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p0353[0...n]
SERVO

Beschreibung:

Motor-Vorschaltinduktivitat / Mot L_Vorschalt
Anderbar: C2, U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
INDUCTANCE_M3

Min Max
0.000 [mH] 1000000.000 [mH]

Funktionsplan: -

P-Gruppe: Motor Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
0.000 [mH]

Einstellung der Vorschaltinduktivitat.

Hinweis: Bei der automatischen Berechnung mit p0340 = 1 oder 3 wird die Berechnung von p0348 durch p0353 beeinflusst,
falls p0348 = 0 war.
Bei der automatischen Berechnung mit p0340 = 1, 3 oder 4 wird die Berechnung von p1715 durch p0353 beein-
flusst.

p0354[0...n] Motor-Lauferwiderstand kalt / Mot R_L&ufer kalt

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Anderbar: C2, U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: MDS
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: RESISTANCE
Min Max
0.00000 [Ohm] 300.00000 [Ohm]

Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0.00000 [Ohm]

Einstellung des Laufer-/Sekundarteilwiderstands des Motors bei Umgebungstemperatur p0625.

Der Parameterwert wird automatisch mit Hilfe des Motormodells berechnet (p0340 = 1, 2) oder Uber die Motor-
Identifizierung (p1910) bestimmt.

Siehe auch: p0625

Hinweis: Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.
Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.
p0356]0...n] Motor-Standerstreuinduktivitat / Mot L_Standerstreu

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Anderbar: C2,U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
INDUCTANCE_M3

Min Max
0.00000 [mH] 1000.00000 [mH]

Funktionsplan: -

P-Gruppe: Motor Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
0.00000 [mH]

Asynchronmaschine: Einstellung der Sténderstreuinduktivitat des Motors.
Synchronmaschine: Einstellung der Standerquerinduktivitét des Motors.

Der Parameterwert wird automatisch mit Hilfe des Motormodells berechnet (p0340 = 1, 2) oder Gber die Motoriden-
tifikation (p1910) bestimmt.

Hinweis: Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.
p0357[0...n] Motor-Standerinduktivitat d-achse / Mot L_Sténder_d
VECTOR Anderbar: C2, T Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
INDUCTANCE_M3

Min Max
0.00000 [mH] 1000.00000 [mH]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: -

P-Gruppe: Motor Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
0.00000 [mH]

Einstellung der Standerlangsinduktivitat des Motors fir die Synchronmaschine.

Der Parameterwert wird automatisch mit Hilfe des Motormodells berechnet (p0340 = 1, 2) oder Uber die Motoriden-
tifikation (p1910) bestimmt.
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p0358J0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Motor-Lauferstreuinduktivitat / Mot L_Lauferstreu
Anderbar: C2, U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
INDUCTANCE_M3

Min Max
0.00000 [mH] 1000.00000 [mH]

Funktionsplan: -

P-Gruppe: Motor Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
0.00000 [mH]

Einstellung der Laufer-/Sekundarteilstreuinduktivitét des Motors.

Der Wert wird automatisch mit Hilfe des Motormodells berechnet (p0340 = 1, 2) oder Uber die Motoridentifikation
(p1910) bestimmt.

Hinweis: Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.
Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.
p0360[0...n] Motor-Hauptinduktivitat / Mot L_Haupt

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Anderbar: C2,U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
INDUCTANCE_M3

Min Max
0.00000 [mH] 10000.00000 [mH]

Funktionsplan: -

P-Gruppe: Motor Einheitenwahl: -

Werkseinstellung
0.00000 [mH]

Einstellung der Hauptinduktivitat des Motors.

Der Parameterwert wird automatisch mit Hilfe des Motormodells berechnet (p0340 = 1, 2) oder Uber die Motoriden-
tifikation (p1910) bestimmt.

Hinweis: Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.
Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.
p0362[0...n] Sattigungscharakteristik Fluss 1/ Mot Sattig Fluss 1
VECTOR Anderbar: C2,U, T Zugriffsstufe: 4

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Datensatz: MDS

P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: PERCENT
Min Max

25.0 [%] 300.0 [%]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

60.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird Gber 4 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die y-Koordinate (Fluss) fir das 1. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den ersten Flusswert der Sattigungscharakteristik in [%)] bezogen auf die Motornennspannung (p0304).
Fir die Flusswerte gilt:

p0362 < p0363 < p0364 < p0365

Siehe auch: p0366

Hinweis: p0362 = 100 % entspricht Motornennfluss.
p0363[0...n] Sattigungscharakteristik Fluss 2 / Mot Sattig Fluss 2
VECTOR Anderbar: C2,U, T Zugriffsstufe: 4

Beschreibung:
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Datensatz: MDS

P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: PERCENT
Min Max

25.0 [%] 300.0 [%0]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

85.0 [%]
Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird Giber 4 Punkte definiert.

Dieser Parameter gibt die y-Koordinate (Fluss) fur das 2. Wertepaar der Kennlinie an.
Setzt den zweiten Flusswert der Sattigungscharakteristik in [%] bezogen auf die Motornennspannung (p0304).
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Fir die Flusswerte gilt:
p0362 < p0363 < p0364 < p0365
Siehe auch: p0367

Hinweis: p0363 = 100 % entspricht Motornennfluss.
p0364[0...n] Sattigungscharakteristik Fluss 3 / Mot Sattig Fluss 3
VECTOR Anderbar: C2,U, T Zugriffsstufe: 4

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Datensatz: MDS

P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: PERCENT
Min Max

25.0 [%] 300.0 [%]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

115.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird Giber 4 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die y-Koordinate (Fluss) fur das 3. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den dritten Flusswert der Sattigungscharakteristik in [%] bezogen auf die Motornennspannung (p0304).
Fir die Flusswerte gilt:

p0362 < p0363 < p0364 < p0365

Siehe auch: p0368

Hinweis: p0364 = 100 % entspricht Motornennfluss.
p0365[0...n] Sattigungscharakteristik Fluss 4 / Mot Sattig Fluss 4
VECTOR Anderbar: C2,U, T Zugriffsstufe: 4

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Datensatz: MDS

P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: PERCENT
Min Max

25.0 [%] 300.0 [%]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

125.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird Gber 4 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die y-Koordinate (Fluss) fur das 4. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den vierten Flusswert der Sattigungscharakteristik in [%] bezogen auf die Motornennspannung (p0304).
Fur die Flusswerte gilt:

p0362 < p0363 < p0364 < p0365

Siehe auch: p0369

Hinweis: p0365 = 100 % entspricht Motornennfluss.
p0366]0...n] Sattigungscharakteristik |_mag 1/ Mot Sattig |_mag 1
VECTOR Anderbar: C2,U, T Zugriffsstufe: 4

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Datensatz: MDS

P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: PERCENT
Min Max

25.0 [%] 500.0 [%0]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

50.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird Giber 4 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die x-Koordinate (Magnetisierungsstrom) fur das 1. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den ersten Magnetisierungsstrom der Sattigungscharakteristik in [%] bezogen auf den Nennmagnetisierungs-
strom (r0331).

Fir die Magnetisierungsstrome gilt:
p0366 < p0367 < p0368 < p0369
Siehe auch: p0362
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p0367[0...n]
VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Sattigungscharakteristik |_mag 2 / Mot Sattig |_mag 2
Anderbar: C2,U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 4
Datensatz: MDS
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: PERCENT
Min Max
25.0 [%] 500.0 [%]

Funktionsplan: -

Einheitenwahl: -

Werkseinstellung
75.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird Gber 4 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die x-Koordinate (Magnetisierungsstrom) fur das 2. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den zweiten Magnetisierungsstrom der Sattigungscharakteristik in [%] bezogen auf den Nennmagnetisie-
rungsstrom (r0331).

Fir die Magnetisierungsstrome gilt:
p0366 < p0367 < p0368 < p0369
Siehe auch: p0363

p0368[0...n]
VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Sattigungscharakteristik |_mag 3 / Mot Sattig |_mag 3
Anderbar: C2, U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 4
Datensatz: MDS
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: PERCENT
Min Max
25.0 [%] 500.0 [%]

Funktionsplan: -

Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
150.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird tiber 4 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die x-Koordinate (Magnetisierungsstrom) fur das 3. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den dritten Magnetisierungsstrom der Sattigungscharakteristik in [%)] bezogen auf den Nennmagnetisierungs-
strom (r0331).

Fir die Magnetisierungsstrome gilt:
p0366 < p0367 < p0368 < p0369
Siehe auch: p0364

p0369][0...n]
VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:
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Sattigungscharakteristik I_mag 4 / Mot Sattig |_mag 4
Anderbar: C2,U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 4
Datensatz: MDS
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: PERCENT
Min Max
25.0 [%] 500.0 [%]

Funktionsplan: -

Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
210.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird tber 4 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die x-Koordinate (Magnetisierungsstrom) fur das 4. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den vierten Magnetisierungsstrom der Sattigungscharakteristik in [%] bezogen auf den Nennmagnetisie-
rungsstrom (r0331).

Fir die Magnetisierungsstrome gilt:
p0366 < p0367 < p0368 < p0369
Siehe auch: p0365
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r0370[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Motor-Standerwiderstand kalt / Mot R_Stander kalt

Anderbar: -

Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Motor

Min

- [Ohm]

Datensatz: MDS
Einheitengruppe: RESISTANCE
Max

- [Ohm]

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
- [Ohm]

Anzeige des Standerwiderstandes des Motors bei Umgebungstemperatur p0625. Der Wert beinhaltet nicht den Lei-

tungswiderstand.
Siehe auch: p0625

r0372[0...n]
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Leitungswiderstand / Mot R_Leitung

Anderbar: -

Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Motor

Min

- [Ohm]

Datensatz: MDS
Einheitengruppe: RESISTANCE
Max

- [Ohm]

Anzeige des Leitungswiderstandes zwischen Motor Module und Motor.

Siehe auch: p0352

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
- [Ohm]

r0373[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:
Hinweis:

Motor-Nenn-Standerwiderstand / Mot R_Stander nenn

Anderbar: -

Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Motor

Min

- [Ohm]

Datensatz: MDS
Einheitengruppe: RESISTANCE
Max

- [Ohm]

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
- [Ohm]

Anzeige des Nenn-Standerwiderstandes des Motors bei Nenntemperatur (Summe aus p0625 und p0627).

Siehe auch: p0627

Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.

r0374[0..n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:
Hinweis:

Motor-Lauferwiderstand kalt / Mot R_L&ufer kalt

Anderbar: -

Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Motor

Min

- [Ohm]

Datensatz: MDS
Einheitengruppe: RESISTANCE
Max

- [Ohm]

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
- [Ohm]

Anzeige des Laufer-/Sekundarteilwiderstandes des Motors bei Umgebungstemperatur p0625.

Siehe auch: p0625

Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.

r0376[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:
Hinweis:
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Motor-Nenn-Lauferwiderstand / Mot R_L&aufer nenn

Anderbar: -

Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Motor

Min

- [Ohm]

Datensatz: MDS
Einheitengruppe: RESISTANCE
Max

- [Ohm]

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
- [Ohm]

Anzeige des Nenn-Laufer-/Sekundarteilwiderstandes des Motors bei Nenntemperatur (Summe aus p0625 und

p0628).
Siehe auch: p0628

Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.
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r0377[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Motor-Streuinduktivitat gesamt / Mot L_Streu gesamt

Anderbar: -
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Motor

Min
- [mH]

Asynchronmaschine:

Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
INDUCTANCE_M3

Max
- [mH]

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: 6640
Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
- [mH]

Anzeige der Standerstreuinduktivitéat des Motors inklusive der Vorschaltinduktivitat (p0353) bei Servoantrieben
bzw. der Motordrossel (p0233) bei Vektorantrieben.

Synchronmaschine:

Anzeige der Standerquerinduktivitat inklusive der Vorschaltinduktivitat (p0353) bei Servoantrieben bzw. der Motor-

drossel (p0233) bei Vektorantrieben.

r0378[0...n]
VECTOR

Beschreibung:

Motor-Standerinduktivitat d-Achse / Mot L_Stander_d

Anderbar: -
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Motor

Min
- [mH]

Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
INDUCTANCE_M3

Max
- [mH]

Anzeige der Standerlangsinduktivitéat der Synchronmaschine.

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -

Werkseinstellung
- [mH]

r0382[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Hinweis:

Motor-Hauptinduktivitat transformiert / Mot L_Haupt trans

Anderbar: -
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Motor

Min
- [mH]

Anzeige der Hauptinduktivitat des Motors.

Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
INDUCTANCE_M3

Max
- [mH]

Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -

Werkseinstellung
- [mH]

r0384[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Hinweis:
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Motor-Lauferzeitkonstante / Mot T_Laufer

Anderbar: -

Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Motor

Min

- [ms]

Anzeige der Lauferzeitkonstante.

Datensatz: MDS
Einheitengruppe: TIME_M3
Max

- [ms]

Bei Synchronmotoren wird der Parameter nicht verwendet.

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: 6722
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

- [ms]

Der Wert berechnet sich aus der Summe der lauferseitigen Induktivitaten (p0358, p0360) dividiert durch den L&u-
ferwiderstand (p0354). Die Temperaturadaption des Lauferwiderstandes wird dabei nicht bertuicksichtigt.

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved
SINAMICS S Listenhandbuch, Ausgabe 12.2004



Inhalt Zurlck zur Startseite

Parameter

Liste der Parameter

r0386[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Motor-Standerstreuzeitkonstante / Mot T_Standerstreu

Anderbar: - Zugriffsstufe: 4
Datentyp: Floating Point Datensatz: MDS Funktionsplan: -
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: TIME_M3 Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
- [ms] - [ms] - [ms]

Anzeige der Standerstreuzeitkonstante.

Hinweis: Der Wert berechnet sich aus der Summe aller Streuinduktivitaten (p0233*, p0353**, p0356, p0358) dividiert durch
die Summe aller Motorwiderstande (p0350, p0352*, p0354).
Die Temperaturadaption der Widerstande wird dabei nicht bertcksichtigt.
* Gilt nur bei VECTOR (r0107).
** Gilt nur bei SERVO (r0107).

p0391[0...n] Stromregleradaption Einsatzpunkt unten / I_adapt Pkt unten

SERVO Anderbar: C2,U, T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: MDS Funktionsplan: 5714
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -

CURRENT_AC_EFF

Min Max Werkseinstellung
0.00 [Aeff] 6000.00 [Aeff] 0.00 [Aeff]

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Einstellung des unteren Einsatzpunktes der stromabhéngigen Stromregleradaption.
Siehe auch: p0392, p0393, p1715

Hinweis: Mit p0393 = 100 % wird die Stromregleradaption abgeschaltet und p1715 wirkt im gesamten Bereich.
Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.

p0392[0...n] Stromregleradaption Einsatzpunkt oben /1_adapt Pkt oben

SERVO Anderbar: C2,U, T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: MDS Funktionsplan: 5714
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -

CURRENT_AC_EFF

Min Max Werkseinstellung
0.00 [Aeff] 6000.00 [Aeff] 0.00 [Aeff]

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Einstellung des oberen Einsatzpunktes der stromabhéangigen Stromregleradaption.
Siehe auch: p0391, p0393, p1715

Hinweis: Mit p0393 = 100 % wird die Stromregleradaption abgeschaltet und p1715 wirkt im gesamten Bereich.
Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.

p0393J[0...n] Stromregleradaption P-Verstarkung Skalierung oben /1_adapt Kp oben

SERVO Anderbar: C2,U, T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: MDS Funktionsplan: 5714
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: PERCENT Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 [%] 1000.00 [%] 100.00 [%]

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Einstellung des Faktors fir die P-Verstarkung des Stromreglers nach dem Adaptionsbereich (Stréme grof3er
p0392). Der Wert ist bezogen auf p1715.

Siehe auch: p0391, p0392, p1715

Hinweis: Mit p0393 = 100 % wird die Stromregleradaption abgeschaltet und p1715 wirkt im gesamten Bereich.
Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.
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r0395[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Standerwiderstand aktuell / R_Stander akt
Anderbar: -

Datentyp: Floating Point Datensatz: MDS

P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: RESISTANCE
Min Max
- [Ohm] - [Ohm]

Anzeige des aktuellen Stéanderwiderstandes (Strangwert).

Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: 6300, 6730,
6731

Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
- [Ohm]

Der Parameter wird durch das Temperaturmodell beeinflusst und beinhaltet den temperaturunabhéngigen Lei-

tungswiderstand.

r0396[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Hinweis:

Lauferwiderstand aktuell / R_L&aufer akt
Anderbar: -

Datentyp: Floating Point Datensatz: MDS

P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: RESISTANCE
Min Max

- [Ohm] - [Ohm]

Anzeige des aktuellen Laufer-/Sekundarteilwiderstandes (Strangwert).

Der Parameter wird durch das Temperaturmodell beeinflusst.

Dieser Parameter wird bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) nicht verwendet.

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 6730
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

- [Ohm]

p0400[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Werte:

Hinweis:

1-108

Gebertyp Auswahl / Gebertyp Auswahl
Anderbar: C2

Datentyp: Integerl6 Datensatz: EDS

P-Gruppe: Geber
Min
0

Einheitengruppe: -
Max
10000

Auswahl des Gebers aus der Liste der unterstutzten Gebertypen.

0: Kein Geber

1001: Resolver 1-Speed

1002: Resolver 2-Speed

1003: Resolver 3-Speed

1004: Resolver 4-Speed

2001: 2048, 1 Vpp, AIBC/IDR

2002: 2048, 1 Vpp, AIBR

2003: 256, 1 Vpp, AIBR

2004: 400, 1 Vpp, AIBR

2005: 512,1 Vpp, AIBR

2050: Geber mit EnDat-Schnittstelle

2051: 2048, 1 Vpp, A/B, EnDat, Multiturn 4096
2052: 32, 1 Vpp, A/B, EnDat, Multiturn 4096
2053: 512, 1 Vpp, A/B, EnDat, Multiturn 4096
2151: 16000 nm, 1 Vpp, A/B, EnDat, Auflésung 100 nm
3001: 1024 HTL A/B R an X521/X531

3002: 1024 TTL A/B R an X521/X531

3003: 2048 HTL A/B R an X521/X531

3020: 2048 TTL A/B R an X520

9999: Benutzerdefiniert

10000: Geber identifizieren

Zugriffsstufe: 2

Funktionsplan: 1580, 4704,
6004

Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0

Durch p0400 = 10000 kann der angeschlossene Geber identifiziert werden. Dies setzt eine Unterstiitzung durch
den Geber voraus und ist in folgenden Féallen moglich: Motor (Geber) mit DRIVE-CLIQ, Geber mit EnDat-Schnitt-

stelle. Ist eine Identifikation nicht moglich, so wird p0400 = O gesetzt.

Die Geberdaten (z. B. Strichzahl, p0408) kénnen nur bei p0400 = 9999 geéandert werden.
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p0404[0...n] Geberkonfiguration wirksam / Geb Konfiguration

SERVO, VECTOR  Anderbar: C2
Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Geber

Datensatz: EDS
Einheitengruppe: -

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 4704, 6004
Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung

Min Max
0000 bin 0000 0000 11111111 1111 1111
1111 1111 bin

Beschreibung: Einstellungen der grundlegenden Eigenschaften des Gebers.

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal
00 Lineargeber Nein Ja
01 Absolutwertgeber Nein Ja
02  Multiturngeber Nein Ja
03  Spur A/B Rechteck Nein Ja
04  Spur A/B Sinus Nein Ja
05 Spur C/D Nein Ja
06 Hallsensor Nein Ja
08 EnDat-Geber Nein Ja
09 SSI-Geber Nein Ja
12  Aquidistante Nullmarke Nein Ja
13  UnregelméaRige Nullmarke Nein Ja
14  Abstandscodierte Nullmarke Nein Ja
15 Kommutierung mit Nullmarke Nein Ja
16 Beschleunigung Nein Ja
20 Spannungsebene 5V Nein Ja
21 Spannungsebene 24 V Nein Ja
22 Remote Sense (nur SMC30) Nein Ja
23 Resolver-Erregung Nein Ja

Hinweis: NM: Nullmarke
SMC: Sensor Module Cabinet

0000 bin

Ist keine Methode zur Ermittlung der Kommutierungsinformation angewabhlt (z. B. Spur C/D, Hallsensor) und die
Strichzahl des Gebers ist ein ganzzahliges Vielfaches der Polpaarzahl, so gilt:

Die Spur A/B wird passend justiert zur Magnetlage des Motors angenommen.

Bit 12 (Aquidistante Nullmarke):

Die Nullmarken treten in gleichmafRigem Abstand auf (z. B. rotatorischer Geber mit 1 Nullmarke pro Umdrehung).

Das Bit aktiviert die Uberwachung des Nullmarkenabstands (p0425).

Bit 13 (UnregelméaRige Nullmarke):

Die Nullmarken treten in unregelméaRigem Abstand auf (z. B. Linearmaf3stab mit nur 1 Nullmarke im Verfahrbe-
reich). Es erfolgt keine Uberwachung des Nullmarkenabstands.

Bit 14 (Abstandscodierte Nullmarke):

Der Abstand zwischen zwei oder mehreren aufeinanderfolgenden Nullmarken erlaubt die Berechnung der Absolut-

position.
(In Vorbereitung)
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p0405]0...n] Rechteckgeber A/B-Spur / Geb Rechteck A/B

SERVO, VECTOR  Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: EDS Funktionsplan: 4704, 6004
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0000 bin 1111 bin 0000 bin

Beschreibung: Einstellungen zur Spur A/B eines Rechteckgebers. Fur Rechteckgeber muss auch p0404.3 = 1 sein.

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 Signal Unipolar Bipolar -
01 Pegel HTL TTL -
02  Spuruberwachung Keine A/B <> -A/B -
03  Nullimpuls 24V unipolar Wie Spur A/B -

p0407[0...n] Linearer Geber Gitterteilung / Geb Gitterteilung

SERVO, VECTOR  Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: EDS Funktionsplan: 4704, 6004
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: LENGTH_M9 Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 [nm] 250000000 [nm] 16000 [nm]
Beschreibung: Einstellung der Gitterteilung bei einem linearen Geber.
Hinweis: Die kleinste zulassige Wert betragt 250 nm.

p0408J0...n] Rotatorischer Geber Strichzahl / Geb Strichzahl

SERVO, VECTOR  Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: EDS Funktionsplan: 4704, 6004
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 16777215 2048
Beschreibung: Einstellung der Strichzahl bei einem rotatorischen Geber.
Hinweis: Bei einem Resolver wird hier die Polpaarzahl eingegeben.

Der kleinste zulassige Wert betragt 1 Strich.

p0408 Rotatorischer Geber Strichzahl / Geb Strichzahl

TM41 Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: 9674
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
1000 8192 2048

Beschreibung: Einstellung der Strichzahl bei einem rotatorischen Geber.
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p0410[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Bitfeld:

Geber Invertierung Istwert / Geb Inv Istwert

Anderbar: T
Datentyp: Unsigned16
P-Gruppe: Geber

Min

0000 bin

Einstellung zur Invertierung der Istwerte.

Bit Signalname

00 Drehzahlistwert invertieren

01 Lageistwert invertieren

Datensatz: EDS
Einheitengruppe: -
Max

0011 bin

0-Signal
Nein

Nein

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

0000 bin
1-Signal FP
Ja 4710,
6010
Ja 4704

Hinweis: Die Invertierung beeinflusst folgende Parameter:
Bit 00: r0061, r0063 (Ausnahme: Geberlose Regelung), r0094
Bit 01: r0482, r0483
p0418[0...n] Feinauflosung Gx_XIST1 (in Bits) / Geb Fein Gx_XIST1

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Anderbar: C2
Datentyp: Unsigned8
P-Gruppe: Geber
Min

2

Datensatz: EDS
Einheitengruppe: -
Max

18

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 4704
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

11

Einstellung der Feinaufldsung in Bits von inkrementellen Lageistwerten bei der PROFIBUS-Geberschnittstelle.

Hinweis: Der Parameter gilt fur folgende Prozessdaten:
- Gx_XIST1
- Gx_XIST2 bei Referenzmarke oder Fliegendem Messen
p0418 Feinauflosung Gx_XIST1 (in Bits) / Geb Fein Gx_XIST1
T™M41 Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datentyp: Unsigned8
P-Gruppe: Geber
Min

2

Datensatz: -
Einheitengruppe: -
Max

18

Funktionsplan: 9674
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
11

Einstellung der Feinauflosung in Bits von inkrementellen Lageistwerten bei der PROFIBUS-Geberschnittstelle.

p0419[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Hinweis:

Feinauflésung Absolutwert Gx_XIST2 (in Bits) / Geb Fein Gx_XIST2

Anderbar: C2
Datentyp: Unsigned8
P-Gruppe: Geber
Min

2

Datensatz: EDS
Einheitengruppe: -
Max

18

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 4704
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

9

Einstellung der Feinaufldsung in Bits von absoluten Lageistwerten bei der PROFIBUS-Geberschnittstelle.
Der Parameter gilt fur das Prozessdatum Gx_XIST2 beim Lesen des Absolutwertes.
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p0421[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Absolutwertgeber rotatorisch Multiturn-Auflésung / Geb abs Multiturn
Anderbar: C2
Datentyp: Unsigned16

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 4704, 6004
Einheitenwabhl: -

Datensatz: EDS
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: -
Min Max

0 65535

Werkseinstellung
4096

Einstellung der Anzahl der auflésbaren Umdrehungen bei einem rotatorischen Absolutwertgeber.

p0422[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Absolutwertgeber linear Messschritte Auflésung / Geb abs Messchritt
Anderbar: C2

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: EDS

P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: LENGTH_M9
Min Max

0 [nm] 4294967295 [nm]

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 4704, 6004
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

8192 [nm]

Einstellung der Auflésung der Absolutlage bei einem linearen Absolutwertgeber.

Hinweis: Das serielle Protokoll eines Absolutwertgebers liefert die Lage mit einer bestimmten Auflosung, z. B. 100 nm. Die-
ser Wert ist hier einzugeben.
p0423[0...n] Absolutwertgeber rotatorisch Singleturn-Auflésung / Geb abs Singleturn

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Anderbar: C2

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: EDS
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: -
Min Max

0 1073741823

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 4704, 6004
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

8192

Einstellung der Anzahl der Messschritte pro Umdrehung bei einem rotatorischen Absolutwertgeber. Die Auflésung
bezieht sich auf die Absolutlage.

p0424J0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Hinweis:

Geber linear Nullmarkenabstand / Geb lin Abstand NM
Anderbar: C2

Datentyp: Unsigned16 Datensatz: EDS

P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: LENGTH_M3
Min Max

65535 [mm]

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

0 [mm] 20 [mm]

Einstellung des Abstandes zwischen zwei Nullmarken bei einem linearen Geber. Diese Information wird fir die
Nullmarkeniiberwachung verwendet.

Bei abstandskodierten Nullmarken ist hier der Grundabstand gemeint.

p0425[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Hinweis:

1-112

Geber rotatorisch Nullmarkenabstand / Geb rot Abstand NM
Anderbar: C2
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: 4704, 6004,
8570

Einheitenwahl: -

Datensatz: EDS

P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: -
Min Max
0 16777215

Werkseinstellung

2048

Einstellung des Abstandes in Strichen zwischen zwei Nullmarken bei einem rotatorischen Geber. Diese Information
wird fur die Nullmarkenuberwachung verwendet.

Bei abstandskodierten Nullmarken ist hier der Grundabstand gemeint.
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p0430[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Bitfeld:

Sensor Module Konfiguration / SM Konfiguration
Anderbar: C2
Datentyp: Unsigned32

P-Gruppe: Geber

Min

0000 bin

Datensatz: EDS
Einheitengruppe: -
Max

1110 0000 0000 1010 0000 0000

0000 0000 bin

Einstellung der Konfiguration des Sensor Modules.

Bit
17
19
29
30
31

Signalname
Burst-Oversampling
Safety-Lageistwerterfassung
Phasenkorrektur
Amplitudenkorrektur
Offsetkorrektur

0-Signal
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

1110 0000 0000 0000 0000
0000 0000 0000 bin

1-Signal FP

Ja
Ja
Ja
Ja
Ja

p0431[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Kommutierungswinkeloffset / Kom_offset
Anderbar: C2
Datentyp: Floating Point

P-Gruppe: Geber

Min

-180.00 []

Einstellung des Kommutierungswinkeloffsets.

Datensatz: EDS
Einheitengruppe: ANGLE
Max

180.00 [°]

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0.00 [’]

p0432[0...n]
VECTOR

Beschreibung:

Getriebefaktor Zahlerwert / Getr_faktor Zahler
Anderbar: C2
Datentyp: Integerl6

P-Gruppe: Geber

Min
1

Datensatz: EDS
Einheitengruppe: -
Max

10000

Eingabe des Z&ahlerwertes fiir den Getriebefaktor der Geberauswertung.
Der Getriebefaktor gibt das Drehzahlverhéltnis zwischen Geberwelle und Motorwelle an.

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
1

Hinweis: Negative Getriebefaktoren sind mit p0410 zu realisieren.
p0433J[0...n] Getriebefaktor Nennerwert / Getr_faktor Nenner
VECTOR Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Hinweis:

Datentyp: Integerl6
P-Gruppe: Geber

Min
1

Eingabe des Nennerwertes fir den Getriebefaktor der Geberauswertung.

Datensatz: EDS
Einheitengruppe: -
Max

10000

Funktionsplan: -

Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
1

Der Getriebefaktor gibt das Drehzahlverhaltnis zwischen Geberwelle und Motorwelle an.
Negative Getriebefaktoren sind mit p0410 zu realisieren.
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p0440[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Werte:

Abhéngigkeit:

Geber Seriennummer kopieren / Geb Ser_nr kopier
Anderbar: C2
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 4
Datensatz: EDS
Einheitengruppe: -

Funktionsplan: -

P-Gruppe: Geber Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung

0 1 0

Kopieren der aktuellen Seriennummer des zu diesem Geberdatensatz gehérenden Gebers nach p0441 ... p0445.
Beispiel:

Mit p0440[0] = 1 wird die Seriennummer des zu EDS 0 gehtrenden Gebers nach p0441[0] ... p0445[0] kopiert.

0: Keine Aktion

1: Seriennummer ubernehmen

Siehe auch: p0441, p0442, p0443, p0444, p0445, r0460, r0461, r0462, r0463, r0464, p1990
Siehe auch: F07414

Hinweis: Bei Gebern mit Seriennummer wird ein Gebertausch Uberwacht, um bei Motorgebern den Kommutierungswinkel-
abgleich bzw. bei direkten Messsystemen mit Absolutwertinformation den Absolutabgleich anzufordern. Mit p0440
kann die Seriennummer Gibernommen werden, die ab dann fir die Uberwachung herangezogen wird.

Ein Kopiervorgang wird in folgenden Fallen automatisch gestartet:

1.) Bei Inbetriebnahme von Motoren 1FT6, 1FK6, 1FK7.

2.) Beim Schreiben von p0431.

3.) Bei p1990 = 1.

Am Ende des Kopiervorganges wird automatisch p0440 = 0 gesetzt.

Zur permanenten Ubernahme der kopierten Werte ist nichtfliichtig zu speichern (p0977).

p0441]0...n] Geber Inbetriebnahme Seriennummer Teil 1/ Geb IBN Ser_nr 1

SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Anderbar: C2
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 4
Datensatz: EDS
Einheitengruppe: -

Funktionsplan: -
P-Gruppe: Geber Einheitenwahl: -
Min

0000 hex

Max
FFFF FFFF hex

Werkseinstellung
0000 hex

Seriennummer Teil 1 des Gebers bei der Inbetriebnahme.
Siehe auch: p0440, p0442, p0443, p0444, p0445, r0460, r0461, r0462, r0463, r0464
Siehe auch: FO7414

p0442[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

1-114

Geber Inbetriebnahme Seriennummer Teil 2/ Geb IBN Ser_nr 2
Anderbar: C2
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 4
Datensatz: EDS
Einheitengruppe: -

Funktionsplan: -
P-Gruppe: Geber Einheitenwabhl: -
Min

0000 hex

Max
FFFF FFFF hex

Werkseinstellung
0000 hex
Seriennummer Teil 2 des Gebers bei der Inbetriebnahme.

Siehe auch: p0440, p0441, p0443, p0444, p0445, r0460, r0461, r0462, r0463, r0464
Siehe auch: F07414
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p0443[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Geber Inbetriebnahme Seriennummer Teil 3/ Geb IBN Ser_nr 3
Anderbar: C2
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 4
Datensatz: EDS
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: -
Min Max
0000 hex FFFF FFFF hex

Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0000 hex
Seriennummer Teil 3 des Gebers bei der Inbetriebnahme.

Siehe auch: p0440, p0441, p0442, p0444, p0445, r0460, r0461, r0462, r0463, r0464
Siehe auch: F07414

p0444J0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Geber Inbetriebnahme Seriennummer Teil 4/ Geb IBN Ser_nr 4
Anderbar: C2

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: EDS
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: -
Min Max

0000 hex FFFF FFFF hex

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
0000 hex
Seriennummer Teil 4 des Gebers bei der Inbetriebnahme.

Siehe auch: p0440, p0441, p0442, p0443, p0445, r0460, r0461, r0462, r0463, r0464
Siehe auch: F07414

p0445[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Geber Inbetriebnahme Seriennummer Teil 5/ Geb IBN Ser_nr 5
Anderbar: C2
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 4
Datensatz: EDS
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: -
Min Max
0000 hex FFFF FFFF hex

Funktionsplan: -

Einheitenwahl: -

Werkseinstellung
0000 hex

Seriennummer Teil 5 des Gebers bei der Inbetriebnahme.
Siehe auch: p0440, p0441, p0442, p0443, p0444, r0460, r0461, r0462, r0463, r0464
Siehe auch: FO7414

r0451[0...2]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Index:

Kommutierungswinkelfaktor / Geb Kommut_faktor
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned16

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 4710
Einheitenwahl: -

Datensatz: -
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Verhéltnisses zwischen elektrischer und mechanischer Rotorlage.
[0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Geber 3

r0455[0...2]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Geberkonfiguration erkannt / Geb Konfig akt
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: -
Min Max

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: - Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung

Anzeige der erkannten Geberkonfiguration.

Es ist daflr eine automatische Unterstiitzung durch den Geber erforderlich (z. B. Geber mit EnDat-Schnittstelle).
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Index:

Bitfeld:

Abhéngigkeit:

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Geber 3

Bit Signalname

00 Lineargeber

01 Absolutwertgeber

02  Multiturngeber

03  Spur A/B Rechteck

04  Spur A/B Sinus

05 Spur C/D

06 Hallsensor

08 EnDat-Geber

09 SSI-Geber

12 Aquidistante Nullmarke

13  UnregelmaRige Nullmarke
14  Abstandscodierte Nullmarke
15 Kommutierung mit Nullmarke
16 Beschleunigung

20 Spannungsebene 5V

21 Spannungsebene 24 V

22 Remote Sense (nur SMC30)
23 Resolver-Erregung

Siehe auch: p0404

0-Signal 1-Signal FP
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -

Hinweis: NM: Nullmarke
Der Parameter dient lediglich zur Diagnose.
r0456[0...2] Geberkonfiguration unterstitzt / Geb Konfig unterst

SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Index:

Bitfeld:

Abhéngigkeit:
Hinweis:

1-116

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Enthéalt die vom Sensor Module unterstutzte Geberkonfiguration.

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Geber 3

Bit Signalname

00 Lineargeber

01 Absolutwertgeber

02  Multiturngeber

03  Spur A/B Rechteck

04  Spur A/B Sinus

05 Spur C/D

06 Hallsensor

08 EnDat-Geber

09 SSI-Geber

12 Aquidistante Nullmarke

13  UnregelmaRige Nullmarke
14  Abstandscodierte Nullmarke
15 Kommutierung mit Nullmarke
16 Beschleunigung

20 Spannungsebene 5V

21 Spannungsebene 24 V

22 Remote Sense (nur SMC30)
23 Resolver-Erregung

Siehe auch: p0404
NM: Nullmarke
Der Parameter dient lediglich zur Diagnose.

0-Signal 1-Signal FP
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
Nein Ja -
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r0458[0...2]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Sensor Module Eigenschaften / SM Eigenschaften
Anderbar: -

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: -
P-Gruppe: Geber

Min

Einheitengruppe: -
Max

Anzeige der vom Sensor Module unterstiitzten Eigenschaften.

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 4704
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

Index: [0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Geber 3

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 Geberdaten vorhanden Nein Ja -
01 Motordaten vorhanden Nein Ja -
02 Anschluss KTY84 vorhanden Nein Ja -
03  Anschluss PTC vorhanden Nein Ja -
04  Modultemperatur vorhanden Nein Ja -
05 Absolutgeber: p0408 und p0421 keine Nein Ja -

Zweierpotenz

16 Rotorlageidentifikation Nein Ja -
17  Burst-Oversampling Nein Ja -
19 Safety-Lageistwerterfassung Nein Ja -
29 Phasenkorrektur Nein Ja -
30 Amplitudenkorrektur Nein Ja -
31 Offsetkorrektur Nein Ja -

r0460[0...2] Geber Seriennummer Teil 1/ Geb Ser_nr 1

SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Index:

Abhéangigkeit:

Anderbar: -
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: -
P-Gruppe: Geber

Min

Einheitengruppe: -
Max

Anzeige der aktuellen Seriennummer Teil 1 des entsprechenden Gebers.

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Geber 3

Siehe auch: p0441, p0442, p0443, p0444, p0445, r0461, r0462, r0463, r0464

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

r0461[0...2]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Index:

Abhéngigkeit:

Geber Seriennummer Teil 2/ Geb Ser_nr 2
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Geber

Min

Datensatz: -
Einheitengruppe: -
Max

Anzeige der aktuellen Seriennummer Teil 2 des entsprechenden Gebers.

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Geber 3

Siehe auch: p0441, p0442, p0443, p0444, p0445, r0460, r0462, r0463, r0464
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Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
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r0462[0...2] Geber Seriennummer Teil 3/ Geb Ser_nr 3

SERVO, VECTOR  Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige der aktuellen Seriennummer Teil 3 des entsprechenden Gebers.

Index: [0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Geber 3

Abhéangigkeit: Siehe auch: p0441, p0442, p0443, p0444, p0445, r0460, r0461, r0463, r0464

r0463[0...2] Geber Seriennummer Teil 4/ Geb Ser_nr 4

SERVO, VECTOR  Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige der aktuellen Seriennummer Teil 4 des entsprechenden Gebers.

Index: [0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Geber 3

Abhéngigkeit: Siehe auch: p0441, p0442, p0443, p0444, p0445, r0460, r0461, r0462, r0464

r0464[0...2] Geber Seriennummer Teil 5/ Geb Ser_nr 5

SERVO, VECTOR  Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige der aktuellen Seriennummer Teil 5 des entsprechenden Gebers.

Index: [0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Geber 3

Abhéngigkeit: Siehe auch: p0441, p0442, p0443, p0444, p0445, r0460, r0461, r0462, r0463

ro4790...2] CO: Diagnose Geberlageistwert Gn_XIST1 / Diag Gn_XIST1

SERVO, VECTOR  Anderbar: - Zugriffsstufe: 4
Datentyp: Integer32 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige des Geberlageistwertes Gn_XIST1 nach PROFIdrive zur Diagnose. Im Unterschied zu p0482 wird der
Wert in jedem DRIVE-CLIiQ-Basistakt aktualisiert und vorzeichenbehaftet dargestellt.

Index: [0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Geber 3
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ro479
T™M41

Beschreibung:

CO: Diagnose Geberlageistwert Gn_XIST1/ Diag Gn_XIST1

Anderbar: -
Datentyp: Integer32
P-Gruppe: Geber
Min

Datensatz: -

Einheitengruppe: -

Max

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: 9674
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

Anzeige des Geberlageistwertes Gn_XIST1 nach PROFIdrive zur Diagnose. Im Unterschied zu p0482 wird der
Wert in jedem DRIVE-CLIiQ-Basistakt aktualisiert und vorzeichenbehaftet dargestellt.

p0480][0...2]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Index:

Cl: Signalquelle fur Gebersteuerwort Gn_STW /Geb S_q Gn_STW

Anderbar: U, T
Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Geber

Min

Einstellung der Signalquelle fir das Gebersteuerwort Gn_STW nach PROFIdrive.

[0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Geber 3

Datensatz: -

Einheitengruppe: -

Max

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 1580, 4720
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

0

r0481[0...2]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Index:

Bitfeld:

CO: Geberzustandswort Gn_ZSW / Geb Gn_ZSW

Anderbar: -
Datentyp: Unsigned16

P-Gruppe: Geber
Min

Datensatz: -

Einheitengruppe: -
Max

Anzeige des Geberzustandsworts Gn_ZSW nach PROFIdrive.

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Geber 3

Bit Signalname
00 Funktion 1 aktiv
01 Funktion 2 aktiv
02 Funktion 3 aktiv
03  Funktion 4 aktiv
04 Wertl

05 Wert2

06 Wert3

07 Wert4

08 Messtaster 1 ausgelenkt
09 Messtaster 2 ausgelenkt
11  Geberfehler quittieren aktiv

13  Absolutwert zyklisch
14  Parkender Geber aktiv
15 Geberfehler
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0-Signal
Nein
Nein
Nein
Nein

Nicht vorhanden
Nicht vorhanden
Nicht vorhanden
Nicht vorhanden

Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Keine

Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: 4704, 4730,
6004

Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

1-Signal FP

Ja
Ja
Ja
Ja

In r0483 angezeigt -
In r0483 angezeigt -
In r0483 angezeigt -
In r0483 angezeigt -

Ja
Ja
Ja

In r0483 angezeigt -

Ja

In r0483 angezeigt -

1-119



Parameter

Inhalt

Zurlck zur Startseite

Liste der Parameter

ro4sl
T™M41

Beschreibung:

CO: Geberzustandswort Gn_ZSW / Geb Gn_ZSW
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned16

P-Gruppe: Geber
Min

Datensatz: -
Einheitengruppe: -
Max

Anzeige des Geberzustandsworts Gn_ZSW nach PROFIdrive.

Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 Funktion 1 aktiv Nein Ja -
01 Funktion 2 aktiv Nein Ja -
02  Funktion 3 aktiv Nein Ja -
03  Funktion 4 aktiv Nein Ja -
04 Wertl Nicht vorhanden In r0483 angezeigt -
05 Wert2 Nicht vorhanden In r0483 angezeigt -
06 Wert3 Nicht vorhanden In r0483 angezeigt -
07 Wert4 Nicht vorhanden In r0483 angezeigt -
08 Messtaster 1 ausgelenkt Nein Ja -
09 Messtaster 2 ausgelenkt Nein Ja -
11  Geberfehler quittieren aktiv Nein Ja -
13 Absolutwert zyklisch Nein In r0483 angezeigt -
14  Parkender Geber aktiv Nein Ja -
15 Geberfehler Keine In r0483 angezeigt -

Hinweis: Beim Terminal Module 41 (TM41) wird dieser Wert zur Verschaltung mit Standardtelegramm 3 verwendet und ist
immer Null.

ro482[0...2] CO: Geberlageistwert Gn_XIST1/ Geb Gn_XIST1
SERVO, VECTOR  Anderbar: -
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: 1580, 2450,
3090, 4704, 4740

Einheitenwahl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: -

Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige des Geberlageistwerts Gn_XIST1 nach PROFIdrive.

Index: [0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Geber 3
ro482 CO: Geberlageistwert Gn_XIST1/ Geb Gn_XIST1
TM41 Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: 9674

P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige des Geberlageistwerts Gn_XIST1 nach PROFIdrive.

ro483[0...2] CO: Geberlageistwert Gn_XIST2 / Geb Gn_XIST2
SERVO, VECTOR  Anderbar: -
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: 1580, 2450,
4704, 6004

Einheitenwahl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: -

Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige des Geberlageistwerts Gn_XIST2 nach PROFIdrive.
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Index: [0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Geber 3
Hinweis: Wenn Gx_ZSW.14 = 0 und GxZSW.15 = 1 (r0481) ist, dann steht in Gx_XIST2 (r0483) ein Fehlercode mit folgen-
der Bedeutung:
1: Geberfehler
2: Reserviert
3: Reserviert
4: Abbruch Referenzmarkensuche
5: Abbruch Referenzwert abholen
6: Abbruch Fliegendes Messen
7: Abbruch Messwert abholen
8: Abbruch Absolutwertiibertragung
3841: Funktion nicht unterstitzt
ro483 CO: Geberlageistwert Gn_XIST2 / Geb Gn_XIST2
TM41 Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Geberlageistwerts Gn_XIST2 nach PROFIdrive.

Hinweis: Beim Terminal Module 41 (TM41) wird dieser Wert zur Verschaltung mit Standardtelegramm 3 verwendet und ist
immer Null.
ro487[0...2] Diagnose Gebersteuerwort Gn_STW / Geb Gn_STW

SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Index:

Bitfeld:

Hinweis:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Anderbar: -
Datentyp: Unsigned16

Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: 1580, 4704,
4720, 4740

Einheitenwahl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Gebersteuerwortes Gn_STW nach PROFIdrive zur Diagnose.

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Geber 3

Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 Funktion 1 anfordern Nein Ja -
01 Funktion 2 anfordern Nein Ja -
02  Funktion 3 anfordern Nein Ja -
03 Funktion 4 anfordern Nein Ja -
04 Kommando Bit 0 anfordern Nein Ja -
05 Kommando Bit 1 anfordern Nein Ja -
06 Kommando Bit 2 anfordern Nein Ja -
07 Mode Referenzmarken Fliegendes Messen -
13  Absolutwert zyklisch anfordern Nein Ja -
14 Parkender Geber anfordern Nein Ja -
15 Geberfehler quittieren anfordern Nein Ja -

Die Signalquelle fiir das Gebersteuerwort wird mit p0480 eingestellt.
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p0488]0...2]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Werte:

Index:

Abhéngigkeit:

Messtaster 1 Eingangsklemme / Messtaster 1 Eing
Anderbar: U, T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 4740
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: -

Min Max Werkseinstellung
0 6 0

Einstellung der Eingangsklemme zum Anschliel3en von Messtaster 1.

0 Kein Taster

1 DI/DO 9 (X122.8)

2: DI/DO 10 (X122.10)
3 DI/DO 11 (X122.11)
4 DI/DO 13 (X132.8)
5 DI/DO 14 (X132.10)
6: DI/DO 15 (X132.11)
[0] = Geber 1
[1] = Geber 2

[2] = Geber 3

Siehe auch: p0489, p0490, p0728

Hinweis: DI/DO: Digitaleingang/-ausgang bidirektional (Bidirectional Digital Input/Output)
Die Klemme muss als Eingang eingestellt sein (p0728).
Siehe Geberschnittstelle bei PROFIdrive.

p0489[0...2] Messtaster 2 Eingangsklemme / Messtaster 2 Eing

SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Werte:

Index:

Abhéangigkeit:
Hinweis:

1-122

Anderbar: U, T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 4740
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung

0 6 0

Einstellung der Eingangsklemme zum Anschliel3en von Messtaster 2.
0 Kein Taster

1 DI/DO 9 (X122.8)

2: DI/DO 10 (X122.10)

3: DI/DO 11 (X122.11)

4 DI/DO 13 (X132.8)

5 DI/DO 14 (X132.10)

6: DI/DO 15 (X132.11)

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Geber 3

Siehe auch: p0488, p0490, p0728

DI/DO: Digitaleingang/-ausgang bidirektional (Bidirectional Digital Input/Output)
Die Klemme muss als Eingang eingestellt sein (p0728).

Siehe Geberschnittstelle bei PROFIdrive.
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p0490
CuU

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhéngigkeit:

Messtaster oder Nullmarkenersatz invertieren / Messtaster invert
Anderbar: U, T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 4740
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: -

Min Max

0000 bin 1111 1111 1111 1111 bin

Werkseinstellung
0000 bin

Einstellung zur Invertierung der digitalen Eingangssignale beim Anschluss eines Messtasters oder eines Nullmar-
kenersatzes.

Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
09 DI/DO 9 (X122.8) Nicht invertiert Invertiert -
10 DI/DO 10 (X122.10) Nicht invertiert Invertiert -
11 DI/DO 11 (X122.11) Nicht invertiert Invertiert -
13 DI/DO 13 (X132.8) Nicht invertiert Invertiert -
14 DI/DO 14 (X132.10) Nicht invertiert Invertiert -
15 DI/DO 15 (X132.11) Nicht invertiert Invertiert -

Siehe auch: p0488, p0489, p0495, p0728

Hinweis: Die Klemme muss als Eingang eingestellt werden.
Das Invertieren der Messtaster bzw. des Nullmarkenersatzes hat keine Auswirkung auf die Statusanzeigen der
Digitaleingange (r0721, r0722, r0723).
DI: Digitaleingang, DO: Digitalausgang

p0491 Motorgeber Stérreaktion GEBER / Storreakt GEBER

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Werte:

Abhéngigkeit:

Anderbar: T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

0 3 0

Einstellung des Verhaltens bei der Stdrreaktion GEBER (Motorgeber).

Damit kann z. B. bei einem Geberfehler automatisch auf geberlosen Betrieb mit einem gewiinschten Abschaltver-
halten umgestellt werden.

0: Geberfehler fuhrt zu AUS2

1 Geberfehler fiihrt zu geberlosem Betrieb und Weiterfahren
2: Geberfehler fuhrt zu geberlosem Betrieb und AUS1

3: Geberfehler fuhrt zu geberlosem Betrieb und AUS3

Die folgenden Parameter sind fir den geberlosen Betrieb von Bedeutung:
Siehe auch: p0341, p0342, p1470, p1472, p1517, p1612, p1755

Hinweis: Bei Wert 1, 2, 3 gilt:
Der geberlose Betrieb muss in Betrieb genommen sein.
Siehe Zustandsanzeige "Geberloser Betrieb aufgrund Stérung" (BO: r1407.13).
p0492 Maximale Drehzahldifferenz je Abtastzyklus flr Rechteckgeber / n_diff_max/Abt_zyk

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Hinweis:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Anderbar: U, T

Datentyp: Floating Point Datensatz: -

P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: SPEED_ROT
Min Max

0.0 [1/min] 210000.0 [1/min]

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

0.0 [1/min]

Maximale erlaubte Drehzahl-/Geschwindigkeitsdifferenz zwischen zwei Rechenzyklen bei Auswertung von Recht-
eckgebern.

Bei Uberschreitung des Wertes wird je nach p0491 auf geberlose Drehzahl-/Drehmomentregelung gewechselt oder
der Antrieb ausgeschaltet.

Bei einem Wert von 0.0 wird die Uberwachung der Drehzahlénderung ausgeschaltet.

Bei Uberschreitung des halben Parameterwertes wird bereits eine Warnung generiert und die Drehzahlanderung
darauf begrenzt.
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p04950...2]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Werte:

Index:

Abhéngigkeit:

Nullmarkenersatz Eingangsklemme / Nullmarke Eing
Anderbar: U, T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 4735
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 6 0

Einstellung der Eingangsklemme zum Anschliel3en eines Nullmarkenersatzes (externe Gebernullmarke).

0 Kein Nullmarkenersatz (Auswerten der Gebernullmarke)
1 DI/DO 9 (X122.8)

2: DI/DO 10 (X122.10)

3: DI/DO 11 (X122.11)

4 DI/DO 13 (X132.8)

5 DI/DO 14 (X132.10)

6: DI/DO 15 (X132.11)

[0] = Geber 1
[1] = Geber 2

[2] = Geber 3
Siehe auch: p0490

Hinweis: Siehe Geberschnittstelle bei PROFIdrive.
Die Klemme muss als Eingang eingestellt sein.
Bei p0495 = 0 (Werkseinstellung) wird die Gebernullmarke als Nullmarke ausgewertet.
Bei p0495 > 0 gilt:
Abhangig von der Bewegungsrichtung wird die positive oder negative Flanke am entsprechenden Eingang ausge-
wertet.
- Zunehmende Lageistwerte (r0482) --> Die 0/1-Flanke wird ausgewertet.
- Abnehemende Lageistwerte (r0482) --> Die 1/0-Flanke wird ausgewertet.
Es wird nur eine Nullmarke unterstiitzt. Die Anwahl von Funktion 2, 3 oder 4 fiihrt zur Fehlermeldung in Gn_ZSW.
Die Invertierung der Eingénge uber p0490 wirkt sich auf die Funktion "Referenzieren mit Nullmarkenersatz" aus.
Dadurch wird die Flankenauswertung in Abhangigkeit der Bewegungsrichtung vertauscht.
Ein Eingang kann nur einem Geber als Messtaster 1, 2 oder Nullmarkenersatz zugeordnet werden. Ausnahme:
Gleichzeitiges Verwenden als Messtaster und Nullmarkenersatz fir den gleichen Geber ist moglich, da beide Funk-
tionen nicht gleichzeitig angefordert werden kénnen.

p0496]0...2] Geber Diagnosesignal Auswahl / Geb Diag Auswabhl

SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Werte:

1-124

Anderbar: U, T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 4

Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung
0 42 0

Auswabhl des in r0497, r0498 und r0499 auszugebenden Tracesignals fur die Geberdiagnose.

0: Inaktiv

1 r0497: Mechanische Umdrehung

10: r0498: Rohwert Spur A, r0499: Rohwert Spur B

11: ro498: Feinlage X (-A/2), r0499: Feinlage Y (-B/2)

12: r0498: Feinlage Phi, r0499: -

13: r0498: Offsetkorrektur X, r0499: Offsetkorrektur Y

14: r0498: Phasenkorrektur X, r0499: Amplitudenkorrektur Y
20: r0498: Rohwert Spur C, r0499: Rohwert Spur D

21: r0498: CD-Lage X (-D/2), r0499: CD-Lage Y (C/2)

22: r0498: CD-Lage Phi, r0499: CD-Lage Phi - mechanische Umdrehung
23: r0497: Nullmarke Status

30: r0497: Absolutposition seriell

40: r0498: Rohtemperatur, r0499: Temperatur in 0.1 °C

41: r0498: Widerstand in 0.1 Ohm, r0499: Temperatur in 0.1 °C
42: r0497: Widerstand 2500 Ohm
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[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Geber 3

Zu p0496 = 1: 360 ° <--> 2732

Zu p0496 = 10, 20 (Resolver): 2900 mV <--> 26214 dez

Zu p0496 = 10, 20 (sin/cos 1 Vpp, EnDat): 500 mV <--> 21299 dez

Zu p0496 = 11, 21 (Resolver): 2900 mV <--> 13107 dez, prozessorinterne Offset ist korrigiert

Zu p0496 = 13 (Resolver): 2900 mV <--> 13107 dez

Zu p0496 = 11, 21 (sin/cos 1 Vpp, EnDat): 500 mV <--> 10650 dez, prozessorinterne Offset ist korrigiert
Zu p0496 = 13 (sin/cos 1 Vpp, EnDat): 500 mV <--> 10650 dez

Zu p0496 = 12: 180 ° Feinlage <--> 32768 dez

Zu p0496 = 14: 100 % <--> 16384 dez

Zu p0496 = 22: 180 ° <--> 32768 dez

Zu p0496 = 23: Gebernullmarke <--> MSB gesetzt (wahrend Nullmarke erkannt oder mindestens 1 Stromreglertakt)
Zu p0496 = 30: Rotatorisch: 1 Singleturn-Messschritt <--> 1 dez, Linear: 1 Messschritt <--> 1 dez

Zu p0496 = 40: r0498 <--> (R_KTY/1 kOhm - 0,9) * 32768

Zu p0496 = 42: 2500 Ohm <--> 232

r0497[0...2]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Geber Diagnosesignal Doppelwort / Geb Diag DW
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 4
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung

Tracesignal zur Geber-Diagnose (Doppelwort-Darstellung). Das ausgegebene Signal wird durch p0496 ausge-
wabhlt.

Index: [0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Geber 3
r0498|0...2] Geber Diagnosesignal Wort Low / Geb Diag Wort Low

SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Index:

Anderbar: -
Datentyp: Integerl6
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: -
Min Max

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

Werkseinstellung

Tracesignal zur Geberdiagnose (Low-Anteil). Das ausgegebene Signal wird durch p0496 ausgewahilt.
[0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Geber 3

r0499[0...2]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Index:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Geber Diagnosesignal Wort High / Geb Diag Wort High
Anderbar: -
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 4
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Tracesignal zur Geberdiagnose (High-Anteil). Das ausgegebene Signal wird durch p0496 ausgewahit.
[0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Geber 3
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p0500
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Technologische Anwendung (Applikation) / Techn Applikation
Anderbar: C2, T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 2
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Applikationen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

0 102 100

Einstellung der technologischen Anwendung.

Der Parameter beeinflusst die Berechnung von Steuerungs- und Regelungsparametern, die z. B. iber p0578 ange-
stoRen wird.

Die Berechnung folgender Parameter ist von p0500 abhé&ngig (nur fur Servoantriebe): p1520, p1521, p1530, p1531

Werte: 0: Standardantrieb (VECTOR)
1 Pumpen und Lfter
100: Standardantrieb (SERVO)
101: Vorschubantrieb (Grenzstrom-Begrenzung)
102:  Spindelantrieb (Bemessungsstrom-Begrenzung)
Hinweis: Die Berechnung der von der technologischen Anwendung abhangigen Parameter kann wie folgt aufgerufen wer-
den:
- Beim Verlassen der Schnellinbetriebnahme mittels p3900 > 0
- Beim Schreiben von p0340 =1, 3,5
- Beim Schreiben von p0578 = 1
p0528 Einheitensystem fur Reglerverstarkungen / Einheiten fir Kp
SERVO, TM41, Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 4
VECTOR

Beschreibung:

Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Applikationen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung

0 1 0

Umschaltung des Einheitensystems fiir die Reglerverstarkungen zwischen physikalischer und bezogener (dimensi-
onsloser) Darstellung.

Werte: 0: Physikalische Darstellung
1: Dimensionslose (bezogene) Darstellung
Hinweis: Die Speicherung der Reglerverstarkungen erfolgt immer im physikalischen Einheitensystem.
Bei VECTOR (r0107) gilt:
Der Parameter wird mit dem Wert 1 vorbelegt. Der Parameter ist nicht &nderbar.
p0578J0...n] Technologie-/einheitenabhdngige Parameter berechnen / Techn Par berech

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Werte:

Hinweis:

1-126

Anderbar: C2, T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 2
Datensatz: DDS
P-Gruppe: Applikationen Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -

Der Parameter dient zur Berechnung aller Parameter, die von der technologischen Anwendung (p0500) abhangen.
Es werden alle Parameter berechnet, die auch mittels p0340 = 5 ermittelt werden kdnnen.

0: Keine Berechnung
1: Vollstandige Parametrierung

Am Ende der Berechnungen wird automatisch p0578 = 0 gesetzt.
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p0580
SERVO

Beschreibung:

Werte:

Abhéangigkeit:

Messtaster Eingangsklemme / Messtaster Klemme
Anderbar: U, T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

0 6 0

Einstellung der Eingangsklemme fiir den Messtaster zur Drehzahlistwertmessung.

Kein Taster

DI/DO 9 (X122.8)
DI/DO 10 (X122.10)
DI/DO 11 (X122.11)
DI/DO 13 (X132.8)
DI/DO 14 (X132.10)
DI/DO 15 (X132.11)

Siehe auch: p0581, p0728
Siehe auch: A07350

ouhrhwNRO

Hinweis: DI/DO: Digitaleingang/-ausgang bidirektional (Bidirectional Digital Input/Output)
Die Klemme muss als Eingang eingestellt sein (p0728).
p0581 Messtaster Flanke / Messtaster Flanke
SERVO Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Einstellung der Flanke zur Auswertung des Messtastersignals zur Drehzahlistwertmessung.

0: 0/1-Flanke

1: 1/0-Flanke

Siehe auch: p0580

p0582
SERVO

Beschreibung:

Messtaster Pulse pro Umdrehung / Messtaster Pulse
Anderbar: U, T
Datentyp: Unsigned16

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

1 8 1

Einstellung der Anzahl der Pulse pro Umdrehung (z. B. bei Lochscheiben).

p0583
SERVO

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Messtaster Messzeit maximal / Messtaster t_max
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: TIME Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0[s] 10[s] 10[s]

Einstellung der maximalen Messzeit fiir den Messtaster.

Wenn vor Ablauf der maximalen Messzeit kein neuer Puls auftritt, wird der Drehzahlistwert in r0586 zu Null gesetzt.
Mit dem néchsten Puls wird diese Zeitstufe neu gestartet.

Siehe auch: r0586

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved 1-127
SINAMICS S Listenhandbuch, Ausgabe 12.2004



Parameter

Inhalt Zurlick zur Startseite

Liste der Parameter

ro586
SERVO

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

CO: Messtaster Drehzahlistwert / Messtaster n_ist

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung
- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige des mit dem BERO gemessenen Drehzahlistwertes.
Siehe auch: p0583

ros87
SERVO

Beschreibung:

CO: Messtaster Messzeit gemessen / Messtaster t_mess
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: -
Min Max

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: - Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -

Werkseinstellung

Anzeige der Zeit zwischen den letzten beiden BERO-Pulsen.
Die Messzeit wird als 32-Bit-Wert mit der Auflésung von 1/48 ps angegeben.

Wenn vor Ablauf der maximalen Messzeit in p0583 kein neuer Puls auftritt, wird r0587 auf die maximale Messzeit
gesetzt.

ro588
SERVO

Beschreibung:

CO: Messtaster Pulszahler / Messtaster P_zahl
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: -
Min Max

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: - Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -

Werkseinstellung

Anzeige der Anzahl der bisher aufgetretenen Messimpulse.

Hinweis: Nach Erreichen von 4294967295 (232 - 1) beginnt der Zahler wieder bei 0.
ro589 Messtaster Wartezeit / Messtaster t_Warte
SERVO Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Zeit seit dem Erkennen des letzten Messimpulses.
Die Wartezeit wird als 32-Bit-Wert mit der Aufldsung von 1/48 ps angegeben.

Die Wartezeit wird beim Auftreten eines Messimpulses zuriickgesetzt und ist auf die maximale Messzeit in p0583
begrenzt.

p0600[0...n]

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

1-128

Motortemperatursensor fir Uberwachung / Mot Temp_sensor
Anderbar: C2,U, T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 8016
Einheitenwabhl: -

Datensatz: MDS
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 11 1

Einstellung des Sensors fiir die Uberwachung der Motortemperatur.
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Kein Sensor

Temperatursensor iber Geber 1
Temperatursensor Uber Geber 2
Temperatursensor Uber Geber 3

10: Temperatursensor Uber BICO-Verschaltung
11: Temperatursensor Uber Motor Module

Siehe auch: p0601, p0603

Hinweis: Bei Wert = 0 ist bei Synchronmotoren die Temperaturiiberwachung abgeschaltet.
Bei Wert = 10 ist die BICO-Verschaltung Giber p0603 auszufihren.
p0601[0...n] Motortemperatursensor Sensortyp / Mot Temp_sensortyp

SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Werte:

Abhéangigkeit:

Anderbar: C2,U, T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 8016
Einheitenwabhl: -

Datensatz: MDS

P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: -

Min Max Werkseinstellung
0 3 2

Einstellung des Sensortyps fir die Motortemperaturiiberwachung.

0: Kein Sensor verfiighar

1: PTC Thermistor

2: KTY84

3: KTY84 und PTC (nur bei Temperatursensor uber Geber)

Siehe auch: p0600

Hinweis: PTC Thermistor (p0601 = 1): Auslésewiderstand = 1650 Ohm.

Der Temperatursensor fur die Temperaturauswertung wird in p0600 eingestellt.

Bei p0600 = 10 (Temperatursensor Uber BICO-Verschaltung) ist die Einstellung in p0601 ohne Bedeutung.
p0602 Leistungsteilnummer Temperatursensor bei Parallelschaltung /

VECTOR (Parallel)

Beschreibung:

Mot Temp_LT Nummer
Anderbar: C2,U, T
Datentyp: Unsigned16

Zugriffsstufe: 2
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Motor Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

0 10 0

Einheitengruppe: -

Einstellung der Leistungsteilnummer, an den der Temperatursensor angeschlossen ist. Der Wert entspricht der
Leistungsteildatensatznummer (Power Data Set, PDS) des Leistungsteils. Die Anzahl der Leistungsteildatenséatze

ist in Parameter p0120 festgelegt.

p0603
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:
Hinweis:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Cl: Motortemperatur / Mot Temperatur
Anderbar: C2, T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 8016
Einheitenwahl: -

Datensatz: -
P-Gruppe: Motor
Min Werkseinstellung
- - 0

Einheitengruppe: -
Max

Einstellung der Signalquelle fiir die Auswertung der Motortemperatur iber BICO-Verschaltung.
Siehe auch: p0600

Temperatursensor KTY: Giltiger Temperaturbereich -48 °C ... 248 °C.

Temperatursensor PTC:

Bei dem Wert -50 °C gilt: Motortemperatur < Nennansprechtemperatur des PTC.

Bei dem Wert 250 °C gilt: Motortemperatur >= Nennansprechtemperatur des PTC.

Hinweis:

Bei Verwendung eines Terminal Modules 31 (TM31) gilt:

- Der verwendete Sensortyp wird Uber p4100 eingestellt.

- Das Temperatursignal wird Gber CO: r4105 verschaltet.
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p0604[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Hinweis:

Motoribertemperatur Warnschwelle / Mot Temp Warnschw
Anderbar: C2,U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 8016
Einheitenwabhl: -

Datensatz: MDS

P-Gruppe: Motor Einheitengruppe:

TEMPERATURE
Min Max Werkseinstellung
0.0 [°C] 200.0 [°C] 120.0 [°C]

Einstellung der Warnschwelle fiir die Uberwachung der Motortemperatur.
Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.

p0605[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Hinweis:

Motoribertemperatur Storschwelle / Mot Temp Stérschw
Anderbar: C2,U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 8016
Einheitenwahl: -

Datensatz: MDS

P-Gruppe: Motor Einheitengruppe:

TEMPERATURE
Min Max Werkseinstellung
0.0 [°C] 200.0 [°C] 155.0 [°C]

Einstellung der Stérschwelle firr die Uberwachung der Motortemperatur.
Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird der Parameter automatisch vorbelegt.

p0606]0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Motorubertemperatur Zeitstufe / Mot Temp Zeitstufe
Anderbar: C2,U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 8016
Einheitenwahl: -

Datensatz: MDS
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: TIME
Min Max

0.000 [s] 600.000 [s]

Werkseinstellung
240.000 [s]

Einstellung der Zeitstufe fur die Warnschwelle bei der Motortemperaturiiberwachung.
Beim Uberschreiten der Temperaturwarnschwelle (p0604) wird diese Zeitstufe gestartet.

Ist die Zeitstufe abgelaufen, ohne dass zwischenzeitlich die Temperaturwarnschwelle unterschritten wurde, dann
wird die Stérung FO7011 ausgegeben.

Wird vor Ablauf der Zeitstufe die Temperaturstorschwelle (p0605) vorzeitig Uberschritten, dann wird die Stérung
F07011 sofort ausgegeben.

Siehe auch: p0604, p0605
Siehe auch: F07011, A07910

Hinweis: KTY-Sensor: Bei Einstellung des Minimalwerts wird die Zeitstufe ausgeschaltet und die Stérung erst nach Uber-
schreitung von p0605 ausgegeben.
PTC-Sensor: Der Minimalwert der Zeitstufe hat keine spezielle Bedeutung.

p0607[0...n] Temperatursensorfehler Zeitstufe / Sensorfehler Zeit

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Hinweis:
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Anderbar: C2,U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Datensatz: MDS
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: TIME
Min Max
0.000 [s] 600.000 [s]

Funktionsplan: -

Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
0.100 [s]

Einstellung der Zeitstufe zwischen der Ausgabe von Warnung und Stérung bei einem Temperatursensorfehler.
Beim Vorliegen eines Sensorfehlers wird diese Zeitstufe gestartet. Ist die Zeitstufe abgelaufen und liegt der Sensor-
fehler immer noch vor, dann wird eine entsprechende Stérung gemeldet.

Falls es sich um eine Asynchronmaschine handelt, wird bei Einstellung des Minimalwertes die Zeitstufe ausge-
schaltet und keine Stérung ausgegeben. Die Temperaturiiberwachung erfolgt dann auf Basis des thermischen
Modells.
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p0610[0...n]
VECTOR

Beschreibung:

Werte:

Abhéangigkeit:

Motoriibertemperatur Reaktion bei Uberschreitung / Mot Temp Reakt
Anderbar: C2, T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 8016
Einheitenwabhl: -

Datensatz: MDS

P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: -

Min Max Werkseinstellung
0 2 2

Einstellung der Reaktion bei Erreichen der Warnschwelle der Motortemperatur.

0: Keine Reaktion, Nur Warnung, Keine Reduzierung von |_max

1: Warnung mit Reduzierung von I_max und Stérung (FO7011)

2: Warnung und Stoérung (FO7011), Keine Reduzierung von |_max

Siehe auch: p0601, p0604, p0605

Hinweis: Die |_max-Reduzierung wird nicht bei PTC (p0601 = 1) ausgefiihrt.
Die |_max-Reduzierung fiihrt zu einer verringerten Ausgangsfrequenz.
p0620[0...n] Thermische Adaption Stander- und Lauferwiderstand / Mot Therm_adapt R

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Werte:

Hinweis:

Anderbar: C2,U, T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 2
Datensatz: MDS
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 2 2

Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -

Einstellung der thermischen Adaption des Stéander-/Priméarteilwiderstands und Laufer-/Sekundarteilwiderstands
gemaf r0395 bzw. r0396.

0: Keine thermische Adaption von Sténder- und Lauferwiderstand

1: Widerstande werden gemaf den Temperaturen des thermischen Modells adaptiert

2: Widerstande werden an die gemessene Standerwicklungstemperatur adaptiert

Bei p0620 = 1 gilt:

Der Standerwiderstand wird mit Hilfe der Temperatur in r0035 und der Lauferwiderstand unter Verwendung der
Modelltemperatur in r0633 adaptiert.

Bei p0620 = 2 gilt:

Der Standerwiderstand wird mit Hilfe der Temperatur in r0035 adaptiert. Die Laufertemperatur zur Adaption des
Lauferwiderstands wird aus der Standertemperatur (r0035) wie folgt berechnet:

theta_R = (r0628 + r0625) / (r0627 + r0625) * r0035

p0621[0...n]
VECTOR (n/M)

Beschreibung:

Temperaturidentifikation nach Wiedereinschaltung / Temp_ident Restart
Anderbar: C2, T

Datentyp: Integerl6 Datensatz: MDS
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 2 0

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -

Konfiguration der Temperaturidentifikation nach Wiedereinschaltung. Falls die Identifikation ausgewahlt ist, wird bei
erstmaligem Einschalten nach dem Systemhochlauf der Stéanderwiderstand gemessen und daraus die Temperatur
ermittelt. Anschlielend wird das thermische Modell geeignet initialisiert.

Werte: 0: Keine Temperaturidentifikation
1: Temperaturidentifikation nach Wiedereinschaltung
2: Temperaturidentifikation nach jedem Einschalten
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p0622[0...n]

VECTOR (n/M)

Beschreibung:

Motor-Auferregungszeit fir Temperaturidentifikation nach Wiedereinschaltung /

Temp.ld. Auferreg.
Anderbar: C2,U, T
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Motor

Min

0.000 [s]

Datensatz: MDS
Einheitengruppe: TIME
Max

20.000 [s]

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0.000 [s]

Einstellung der Auferregungszeit des Motors wahrend der Temperaturidentifikation nach Wiedereinschaltung.

r0623
VECTOR (n/M)

Beschreibung:

Standerwiderstand nach Temperaturidentifikation / Temp.ld. Widerst.

Anderbar: -

Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Motoridentifikation
Min

- [Ohm]

Anzeige des identifizierten Stadnderwiderstands nach der Temperaturidentifikation.

Datensatz: -

Einheitengruppe: RESISTANCE

Max
- [Ohm]

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
- [Ohm]

p0625[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Hinweis:

Motor Umgebungstemperatur / Mot T_Umgebung

Anderbar: C2,U, T
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Motor

Min
-40 [°C]

Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
TEMPERATURE

Max
80 [°C]

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 8016
Einheitenwahl: -

Werkseinstellung
20 [°C]

Festlegung der Umgebungstemperatur des Motors zur Berechnung des Temperaturmodells.
Die Parameter fiir Stander- und Lauferwiderstand (p0350, p0354) beziehen sich auf diese Temperatur.

p0626[0..n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Motor Ubertemperatur Standereisen / Mot T_Uber Eisen

Anderbar: C2,U, T
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Motor

Min
20 [K]

Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
TEMPERATURE_K

Max
200 [K]

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 8016
Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
50 [K]

Festlegung der Nenn-Ubertemperatur des Standereisens bezogen auf die Umgebungstemperatur.

Siehe auch: p0625

p0627[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

1-132

Motor Ubertemperatur Standerwicklung / Mot T_Uber Stander

Anderbar: C2,U, T
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Motor

Min
20 [K]

Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
TEMPERATURE_K

Max
200 [K]

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 8016
Einheitenwahl: -

Werkseinstellung
80 [K]

Festlegung der Nenn-Ubertemperatur der Standerwicklung bezogen auf die Umgebungstemperatur.

Siehe auch: p0625
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p0628J0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Ubertemperatur Lauferwicklung / Mot T_Uber Laufer

Anderbar: C2, U, T
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Motor

Min
20 [K]

Datensatz: MDS

Einheitengruppe:
TEMPERATURE_K

Max
200 [K]

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 8016
Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
100 [K]

Festlegung der Nenn-Ubertemperatur des Kéfigldufers bezogen auf die Umgebungstemperatur.
Siehe auch: p0625

r0630[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Motortemperaturmodell Umgebungstemperatur / MotTMod T_Umgeb
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: 8016
Einheitenwahl: -

Datensatz: MDS

P-Gruppe: Motor Einheitengruppe:

TEMPERATURE
Min Max Werkseinstellung
-[°C] -[°C] -[°C

Anzeige der Umgebungstemperatur des Motortemperaturmodells.

r0631[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Motortemperaturmodell Standereisentemperatur / MotTMod T_Eisen
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: 8016
Einheitenwahl: -

Datensatz: MDS

P-Gruppe: Motor Einheitengruppe:

TEMPERATURE
Min Max Werkseinstellung
-[°C -[°C] -[°C

Anzeige der Standereisentemperatur des Motortemperaturmodells.

r0632[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Motortemperaturmodell Standerwicklungstemperatur / MotTMod T_Kupfer
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: 8016
Einheitenwahl: -

Datensatz: MDS

P-Gruppe: Motor Einheitengruppe:

TEMPERATURE
Min Max Werkseinstellung
-[°C -[°C] -[°C

Anzeige der Standerwicklungstemperatur des Motortemperaturmodells.

r0633[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Motortemperaturmodell Rotortemperatur / MotTMod T_Rotor
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: 8016
Einheitenwahl: -

Datensatz: MDS

P-Gruppe: Motor Einheitengruppe:

TEMPERATURE
Min Max Werkseinstellung
-[°C -[°C] -[°C

Anzeige der Rotortemperatur des Motortemperaturmodells.
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p0640[0...n] Stromgrenze / Stromgrenze

SERVO, VECTOR  Anderbar: C2, U, T Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 5722, 6640
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -
CURRENT_AC_EFF
Min Max Werkseinstellung
0.00 [Aeff] 10000.00 [Aeff] 0.00 [Aeff]
Beschreibung: Einstellung der Stromgrenze.
Abhéngigkeit: Siehe auch: r0209, p0323
Hinweis: Der p0640 wird auf r0209 und p0323 begrenzt. Die Begrenzung auf p0323 erfolgt nicht, wenn dort der Wert Null

eingetragen ist.

Die resultierende Stromgrenze wird in r0067 angezeigt. r0067 wird ggf. noch durch das thermische Modell des
Motor Modules reduziert.

Die zur Stromgrenze passenden Drehmoment- und Leistungsgrenzen (p1520, p1521, p1530, p1531) werden auto-
matisch beim Verlassen der Schnellinbetriebnahme tber p3900 > 0 oder mit Hilfe der automatischen Parametrie-
rung uber p0340 = 3, 5 berechnet.

p0640 wird bei der automatischen Parametrierung (p0340 = 1, p3900 > 0) wie folgt vorbelegt:
- Fur Asynchronmotoren: p0640 = 1.5 * p0305
- Fur Synchronmotoren (nur fur Servoantriebe, siehe p0107): p0640 = p0338

Auch dabei wird der Parameter auf den Umrichter-Maximalstrom (r0209) sowie den Motor-Maximalstrom (p0323)
begrenzt. Die Begrenzung auf p0323 erfolgt nur, wenn p0323 > 0 ist.

Fir Vektorantriebe gilt (siehe p0107): p0640 wird auf 4.0 * p0305 begrenzt.

p0643[0...n] Uberspannungsschutz bei Synchronmotoren / Uberspg_schutz

SERVO Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Integerl6 Datensatz: MDS Funktionsplan: -
P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Beschreibung: Einstellung des Uberspannungsschutzes bei Synchronmotoren im Feldschwéchbereich.

Werte: 0: Keine Maf3nahme
1: Voltage Protection Module (VPM)

Abhangigkeit: Siehe auch: p0316, p1082, p9601, p9801
Siehe auch: F07432

Hinweis: Synchronmotoren kénnen im Feldschwachbereich im Fehlerfall hohe Zwischenkreisspannungen erzeugen. Um das

Antriebssystem vor Zerstérung durch Uberspannung zu schiitzen, gibt es folgende Moglichkeiten:

- Begrenzen der Maximaldrehzahl (p1082) ohne weiteren Schutz.

Die maximale Drehzahl ohne Schutz berechnet sich aus p1082 = 9590/p0316.

- Verwenden eines Voltage Protection Modules (VPM) in Verbindung mit der Funktion "Sicherer Halt" (p9601,
p9801).

Das VPM schlie3t im Fehlerfall den Motor kurz. Da wéhrend des Kurzschlusses Impulsléschung vorliegen muss,
mussen die Klemmen fir den sicheren Halt zum VPM verdrahtet werden.
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p0650[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Hinweis:

Motorlaufzeit aktuell /t_Motor aktuell
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: MDS
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 4294967295 0

Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -

Anzeige der Motorlaufzeit fir den entsprechenden Antrieb.

Der Motorlaufzeitzahler wird bei Impulsfreigabe gestartet. Bei Wegnahme der Impulsfreigabe wird der Zahler ange-
halten und der Wert gespeichert. Die Persistenz findet im NVRAM statt, d.h. ist die Baugruppe mit einem NVRAM
bestiickt, wird der Wert nichtfliichtig gespeichert, sonst nicht.

Steht p0651 auf O ist der Zahler deaktiviert.

Anzeige in Stunden.

Siehe auch: p0651

Siehe auch: F01590

Der Wert in p0650 kann nur auf 0 zuriickgesetzt werden.

p0651[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Motorlaufzeit Wartungsintervall / t_Motor Wartung
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: MDS
P-Gruppe: Motor Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 99999 0

Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -

Einstellung des Wartungsintervalles fir den entsprechenden Antrieb.

Wird die eingestellte Motorlaufzeit erreicht (p0650), so wird eine entsprechende Stérung ausgegeben.
Anzeige in Stunden.

Siehe auch: p0650

Siehe auch: F01590

Hinweis: Mit p0651 = 0 [h] ist der Motorlaufzeitzahler ausgeschaltet.
p0700[0...n] Makro Binektoreingange (BIl) / Makro Bl
A_INF, B_INF, Anderbar: C2, T Zugriffsstufe: 1

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Hinweis:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Datensatz: CDS
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 999999 0

Datentyp: Unsigned32 Funktionsplan: -

Einheitenwahl: -

Ausfuhren des entsprechenden ACX-Files auf der CompactFlash Card.

Die Binektoreingange (Bl) des entsprechenden Befehlsdatensatzes (Command Data Set, CDS) werden entspre-
chend verschaltet.

Das ausgewahlte ACX-File muss in folgendem Verzeichnis stehen:
... IPMACRO/<Antriebsobjekt>/P700/PMxxxxxx.ACX

Beispiel:

p0700 = 6 --> Das File PM000006.ACX wird ausgefiihrt.

Das auszufilhrende ACX-File muss entsprechend der Definition fir ACX-Makros erstellt und in dem vorgesehenen
Verzeichnis auf der CompactFlash Card abgelegt sein.

Siehe auch: p0015, p1000, p1500
Bl: Binektoreingang (Binector Input)
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ro721 CU Digitaleingange Klemmenistwert / CU DI Istwert
CuU Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: 1510, 2100,
2120, 2130, 2131, 2132, 2133
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige des Istwerts an den Digitaleingangen.

Damit kann vor dem Umschalten von Simulationsbetrieb (p0795.x = 1) auf Klemmenbetrieb (p0795.x = 0) das tat-
séchliche Eingangssignal an der Klemme DI x oder DI/DO x Uberprift werden. Das Eingangssignal der Klemme DI
X wird im Bit x von r0721 angezeigt.

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 DIO0(X122.1) Low High -
01 DI1(X122.2) Low High -
02 DI 2(X122.3) Low High -
03 DI 3(X122.4) Low High -
04 DI4(X132.1) Low High -
05 DI5 (X132.2) Low High -
06 DI 6 (X132.3) Low High -
07 DI7(X132.4) Low High -
08 DI/DO 8 (X122.7) Low High -
09 DI/DO 9 (X122.8) Low High -
10 DI/DO 10 (X122.10) Low High -
11 DI/DO 11 (X122.11) Low High -
12 DI/DO 12 (X132.7) Low High -
13 DI/DO 13 (X132.8) Low High -
14 DI/DO 14 (X132.10) Low High -
15 DI/DO 15 (X132.11) Low High -

Hinweis: DI: Digitaleingang (Digital Input)

DI/DO: Digitaleingang/-ausgang bidirektional (Bidirectional Digital Input/Output)
Wenn ein DI/DO als Ausgang parametriert ist (p0728.x = 1), so wird r0721.x = 0 angezeigt.

ro722 CO/BO: CU Digitaleingédnge Status / CU DI Status

cu Anderbar: - Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: 1510, 2100,

2120, 2130, 2131, 2132, 2133

P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige des Status der Digitaleingange.
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Bitfeld:

Abhéngigkeit:

Bit
00
01
02
03
04
05
06
07
08
09
10
11
12
13
14
15

Signalname

DI 0 (X122.1)

DI 1 (X122.2)

DI 2 (X122.3)

DI 3 (X122.4)

DI 4 (X132.1)

DI 5 (X132.2)

DI 6 (X132.3)

DI 7 (X132.4)
DI/DO 8 (X122.7)
DI/DO 9 (X122.8)
DI/DO 10 (X122.10)
DI/DO 11 (X122.11)
DI/DO 12 (X132.7)
DI/DO 13 (X132.8)
DI/DO 14 (X132.10)
DI/DO 15 (X132.11)

Siehe auch: r0723

0-Signal
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low

Liste der Parameter

1-Signal
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High

Hinweis: DI: Digitaleingang (Digital Input)
DI/DO: Digitaleingang/-ausgang bidirektional (Bidirectional Digital Input/Output)
ro723 BO: CU Digitaleingadnge Status invertiert / CU DI Status inv
CuU Anderbar: - Zugriffsstufe: 1

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhéngigkeit:
Hinweis:
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Datentyp: Unsigned32

P-Gruppe: Befehle

Min

Datensatz: -

Einheitengruppe: -

Anzeige des invertierten Status der Digitaleingange.

Bit
00
01
02
03
04
05
06
07
08
09
10
11
12
13
14
15

Signalname

DI 0 (X122.1)

DI 1 (X122.2)

DI 2 (X122.3)

DI 3 (X122.4)

DI 4 (X132.1)

DI 5 (X132.2)

DI 6 (X132.3)

DI 7 (X132.4)
DI/DO 8 (X122.7)
DI/DO 9 (X122.8)
DI/DO 10 (X122.10)
DI/DO 11 (X122.11)
DI/DO 12 (X132.7)
DI/DO 13 (X132.8)
DI/DO 14 (X132.10)
DI/DO 15 (X132.11)

Siehe auch: r0722

DI: Digitaleingang (Digital Input)

0-Signal
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low

Funktionsplan: 1510, 2100,
2120, 2130, 2131 2132, 2133

Einheitenwahl: -

Werkseinstellung

1-Signal
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High

DI/DO: Digitaleingang/-ausgang bidirektional (Bidirectional Digital Input/Output)
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p0728
CuU

CU Eingang oder Ausgang einstellen / CU DI oder DO
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

P-Gruppe: Befehle

Datensatz: -

Einheitengruppe: -

Zugriffsstufe: 1

Funktionsplan: 1510, 2130,
2131, 2132, 2133

Einheitenwabhl: -

Min Werkseinstellung
0000 bin 1111121111111 1111 bin 0000 bin

Beschreibung: Einstellung der bidirektionalen Digitaleingédnge/-ausgénge als Eingang oder Ausgang.

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
08 DI/DO 8 (X122.7) Eingang Ausgang -
09 DI/DO 9 (X122.8) Eingang Ausgang -
10 DI/DO 10 (X122.10) Eingang Ausgang -
11 DI/DO 11 (X122.11) Eingang Ausgang -
12 DI/DO 12 (X132.7) Eingang Ausgang -
13 DI/DO 13 (X132.8) Eingang Ausgang -
14 DI/DO 14 (X132.10) Eingang Ausgang -
15 DI/DO 15 (X132.11) Eingang Ausgang -

Hinweis: DI/DO: Digitaleingang/-ausgang bidirektional (Bidirectional Digital Input/Output)

p0738 Bl: CU Signalquelle fir Klemme DI/DO 8/ CU S_q DI/DO 8

cu Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 1

Beschreibung:

Datentyp: Unsigned32

P-Gruppe: Befehle

Min

Einstellung der Signalquelle fur die Klemme DI/DO 8 (X122.7).

Datensatz: -
Einheitengruppe: -

Funktionsplan: 1510, 2130
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

0

Hinweis: DI/DO: Digitaleingang/-ausgang bidirektional (Bidirectional Digital Input/Output)
Voraussetzung: Der DI/DO muss als Ausgang eingestellt sein (p0728.8 = 1).
p0739 Bl: CU Signalquelle fiir Klemme DI/DO9/CUS_q DI/DO 9
Cu Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 1

Beschreibung:

Datentyp: Unsigned32

P-Gruppe: Befehle

Min

Einstellung der Signalquelle fur die Klemme DI/DO 9 (X122.8).

Datensatz: -
Einheitengruppe: -

Funktionsplan: 2130
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

0

Hinweis: DI/DO: Digitaleingang/-ausgang bidirektional (Bidirectional Digital Input/Output)
Voraussetzung: Der DI/DO muss als Ausgang eingestellt sein (p0728.9 = 1).
p0740 Bl: CU Signalquelle fur Klemme DI/DO 10/ CU S_q DI/DO 10
CuU Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 1

Beschreibung:
Hinweis:
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Datentyp: Unsigned32

P-Gruppe: Befehle

Min

Einstellung der Signalquelle fir die Klemme DI/DO 10 (X122.10).

Datensatz: -
Einheitengruppe: -

Funktionsplan: 2131
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

0

DI/DO: Digitaleingang/-ausgang bidirektional (Bidirectional Digital Input/Output)
Voraussetzung: Der DI/DO muss als Ausgang eingestellt sein (p0728.10 = 1).
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p0741 Bl: CU Signalquelle fir Klemme DI/DO 11/ CU S_q DI/DO 11

CuU Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: 1510, 2131
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fiir die Klemme DI/DO 11 (X122.11).

Hinweis: DI/DO: Digitaleingang/-ausgang bidirektional (Bidirectional Digital Input/Output)
Voraussetzung: Der DI/DO muss als Ausgang eingestellt sein (p0728.11 = 1).

p0742 Bl: CU Signalquelle fur Klemme DI/DO 12/ CU S_q DI/DO 12

CuU Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: 1510, 2132
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fiir die Klemme DI/DO 12 (X132.7).

Hinweis: DI/DO: Digitaleingang/-ausgang bidirektional (Bidirectional Digital Input/Output)
Voraussetzung: Der DI/DO muss als Ausgang eingestellt sein (p0728.12 = 1).

p0743 Bl: CU Signalquelle fir Klemme DI/DO 13/ CU S_q DI/DO 13

cu Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: 2132
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fur die Klemme DI/DO 13 (X132.8).

Hinweis: DI/DO: Digitaleingang/-ausgang bidirektional (Bidirectional Digital Input/Output)
Voraussetzung: Der DI/DO muss als Ausgang eingestellt sein (p0728.13 = 1).

p0744 BIl: CU Signalquelle fiir Klemme DI/DO 14/ CU S_q DI/DO 14

Cu Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: 2133
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fur die Klemme DI/DO 14 (X132.10).

Hinweis: DI/DO: Digitaleingang/-ausgang bidirektional (Bidirectional Digital Input/Output)
Voraussetzung: Der DI/DO muss als Ausgang eingestellt sein (p0728.14 = 1).
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p0745 Bl: CU Signalquelle fur Klemme DI/DO 15/ CU S_q DI/DO 15
cu Anderbar: U, T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 1
Funktionsplan: 1510, 2133
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fur die Klemme DI/DO 15 (X132.11).

Hinweis: DI/DO: Digitaleingang/-ausgang bidirektional (Bidirectional Digital Input/Output)
Voraussetzung: Der DI/DO muss als Ausgang eingestellt sein (p0728.15 = 1).
ro747 CU Digitalausgange Status / CU DO Status
CuU Anderbar: - Zugriffsstufe: 1

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: 2130, 2131,

2132, 2133

P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige des Status der Digitalausgange.

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
08 DI/DO 8 (X122.7) Low High -
09 DI/DO 9 (X122.8) Low High -
10 DI/DO 10 (X122.10) Low High -
11 DI/DO 11 (X122.11) Low High -
12 DI/DO 12 (X132.7) Low High -
13 DI/DO 13 (X132.8) Low High -
14 DI/DO 14 (X132.10) Low High -
15 DI/DO 15 (X132.11) Low High -

Hinweis: DI/DO: Digitaleingang/-ausgang bidirektional (Bidirectional Digital Input/Output)

Die Invertierung tiber p0748 ist berucksichtigt.
Die Einstellung des DI/DO als Eingang oder Ausgang ist ohne Bedeutung (p0728).

p0748 CU Digitalausgange invertieren / CU DO invert
cu Anderbar: U, T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 1

Funktionsplan: 2130, 2131,
2132, 2133

Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: -

Min Max Werkseinstellung
0000 bin 11111111 1111 1111 bin 0000 bin

Beschreibung: Einstellung zur Invertierung der Signale an den Digitalausgéngen.

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
08 DI/DO 8 (X122.7) Nicht invertiert Invertiert -
09 DI/DO 9 (X122.8) Nicht invertiert Invertiert -
10 DI/DO 10 (X122.10) Nicht invertiert Invertiert -
11 DI/DO 11 (X122.11) Nicht invertiert Invertiert -
12 DI/DO 12 (X132.7) Nicht invertiert Invertiert -
13 DI/DO 13 (X132.8) Nicht invertiert Invertiert -
14 DI/DO 14 (X132.10) Nicht invertiert Invertiert -
15 DI/DO 15 (X132.11) Nicht invertiert Invertiert -

Hinweis: DI/DO: Digitaleingang/-ausgang bidirektional (Bidirectional Digital Input/Output)
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p0771]0...2] Cl: Messbuchsen Signalquelle / Messb Signalquelle

CuU Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: 8134
P-Gruppe: Klemmen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fir das auszugebende Signal der Messbuchsen.

Index: [0]=TO
[1]=T1
[2]=T2

Abhéangigkeit: Einstellung nur moglich bei p0776 = 99.

Siehe auch: r0772, r0774, p0776, p0777, p0778, p0779, p0780, p0783, p0784, r0786

r0772[0...2] Messbuchsen Auszugebendes Signal / Messb Signalwert

cu Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8134
P-Gruppe: Klemmen Einheitengruppe: PERCENT Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
- [%] - [%] - [%]

Beschreibung: Anzeige des aktuellen Wertes des auszugebenden Signals.

Index: [0]=TO
[1]=T1
[2]=T2

Abhéangigkeit: Siehe auch: p0771, r0772, r0774, p0776, p0777, p0778, p0779, p0780, p0783, p0784, r0786

r0774[0...2] Messbuchsen Ausgangsspannung / Messb U_Ausgang

CU Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8134
P-Gruppe: Klemmen Einheitengruppe: VOLTAGE_DC Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
-V -[V] -V

Beschreibung: Anzeige der aktuellen Ausgangsspannung fir die Messbuchsen.

Index: [0]=TO
[1]=T1
[2]=T2

Abhéngigkeit: Siehe auch: p0771, r0772, p0776, p0777, p0778, p0779, p0780, p0783, p0784, r0786

p0776][0...2] Messbuchsen Modus / Messb Modus

CuU Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 4
Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: 8134
P-Gruppe: Klemmen Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
96 99 99

Beschreibung: Einstellung des Modus fir die Messbuchsen.

Werte: 96: Physikalische Adresse (32 Bit Integer-Signal vorzeichenlos)

97: Physikalische Adresse (32 Bit Integer-Signal)
98: Physikalische Adresse (32 Bit Gleitpunktsignal)
99: BICO-Signal

Index: [0]=TO
[1]=T1
[2]=T2
Abhéangigkeit: Siehe auch: p0771, r0772, r0774, p0777, p0778, p0779, p0780, p0783, p0784, r0786, p0788, p0789, r0790
© Siemens AG 2004 All Rights Reserved 1-141

SINAMICS S Listenhandbuch, Ausgabe 12.2004



Parameter

Inhalt Zurlck zur Startseite

Liste der Parameter

p0777[0...2]
CuU

Beschreibung:

Index:

Abhéngigkeit:

Messbuchsen Kennlinie Wert x1 / Messb Kennlinie x1
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 8134
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Klemmen Einheitengruppe: PERCENT
Min Max

-100000.00 [%] 100000.00 [%]

Werkseinstellung
0.00 [%]

Die Normierungskennlinie fiir die Messbuchsen wird durch zwei Punkte definiert. Dieser Parameter gibt die x-Koor-
dinate (Prozentwert) des ersten Punktes der Kennlinie vor.

[0]=TO

[1]=T1

[21=T2

Einstellung nur méglich bei p0776 = 99.

Siehe auch: p0778, p0779, p0780, r0786

Hinweis: Der Wert 0.00 % entspricht 2.49 V.
p0778[0...2] Messbuchsen Kennlinie Wert y1 / Messb Kennlinie y1
CuU Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2

Beschreibung:

Index:

Abhéangigkeit:

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 8134
P-Gruppe: Klemmen Einheitengruppe: VOLTAGE_DC Einheitenwahl: -

Min Max
0.00 [V] 4.98 [V]

Werkseinstellung

2.49 V]

Die Normierungskennlinie fiir die Messbuchsen wird durch zwei Punkte definiert. Dieser Parameter gibt die y-Koor-
dinate (Ausgangsspannung) des ersten Punktes der Kennlinie vor.

[0] = TO

[1]=T1

[21=T2

Einstellung nur moglich bei p0776 = 99.

Siehe auch: p0777, p0779, p0780, r0786

p0779[0...2]
CuU

Beschreibung:

Index:

Abhéngigkeit:

Hinweis:

1-142

Messbuchsen Kennlinie Wert x2 / Messb Kennlinie x2
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 8134
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Klemmen Einheitengruppe: PERCENT
Min Max

-100000.00 [%] 100000.00 [%]

Werkseinstellung
100.00 [%]

Die Normierungskennlinie fur die Messbuchsen wird durch zwei Punkte definiert. Dieser Parameter gibt die x-Koor-
dinate (Prozentwert) des zweiten Punktes der Kennlinie vor.

[0]=TO

[1]=T1

[2]=T2

Einstellung nur mdglich bei p0776 = 99.

Siehe auch: p0777, p0778, p0780, r0786

Der Wert 100.00 % entspricht 4.98 V.
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p0780]0...2]
CuU

Beschreibung:

Index:

Abhéngigkeit:

Messbuchsen Kennlinie Wert y2 / Messb Kennlinie y2
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 8134
P-Gruppe: Klemmen Einheitengruppe: VOLTAGE_DC Einheitenwahl: -

Min Max
0.00 [V] 4.98 [V]

Datensatz: -

Werkseinstellung
4.98 [V]

Die Normierungskennlinie fiir die Messbuchsen wird durch zwei Punkte definiert. Dieser Parameter gibt die y-Koor-
dinate (Ausgangsspannung) des zweiten Punktes der Kennlinie vor.

[0]=TO

[1]=T1

[2]=T2

Einstellung nur méglich bei p0776 = 99.

Siehe auch: p0777, p0778, p0779, r0786

p0783[0...2]
CuU

Messbuchsen Offset / Messb Offset
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Datensatz: - Funktionsplan: 8134

P-Gruppe: Klemmen Einheitengruppe: VOLTAGE_DC Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung
-4.98 [V] 4.98[V] 0.00 [V]
Beschreibung: Einstellung eines zusétzlichen Offsets fir die Messbuchsen.
Index: [0]=TO
[1]=T1
[21=T2
p0784[0...2] Messbuchsen Begrenzung ein/aus / Messb Begr ein/aus
cu Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2

Beschreibung:

Werte:

Index:

Hinweis:

Datensatz: - Funktionsplan: 8134

Einheitenwahl: -

Datentyp: Integerl6
P-Gruppe: Klemmen Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Einstellung der Begrenzung fur die Signalausgabe tber Messbuchsen.

0: Begrenzung aus

1: Begrenzung ein

[0]=TO

[1]=T1

[2]=T2

Begrenzung ein:

Die Ausgabe von Signalen auf3erhalb des zugelassenen Messbereichs fiihrt zur Begrenzung des Signals auf 4.98
V bzw. auf O V.

Begrenzung aus:

Die Ausgabe von Signalen auRerhalb des zugelassenen Messbereichs fiihrt zum Uberlauf des Signals. Beim Uber-
lauf springt das Signal von 0 V auf 4.98 V oder von 4.98 V auf 0 V.

r0786[0...2]
CuU

Beschreibung:

Messbuchsen Normierung pro Volt / Messb Norm/Volt
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 8134
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -
P-Gruppe: Klemmen Einheitengruppe: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Normierung des auszugebenden Signals. Eine Anderung der Ausgangsspannung um 1 Volt entspricht
dem Wert in diesem Parameter. Die Einheit ist dem verschalteten Messsignal zu entnehmen.
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Index: [0]=TO
[1]=T1
[2]=T2
Abhéngigkeit: Siehe auch: p0771, r0772, r0774, p0777, p0778, p0779, p0780, p0783, p0784
Hinweis: Beispiel:
r0786[0] = 1500.0 und das Messsignal ist r0063 (CO: Drehzahlistwert geglattet [1/min]).
Eine Anderung von 1 Volt am Ausgang der Messbuchse TO entspricht 1500.0 [1/min].
p0788J0...2] Messbuchsen Physikalische Adresse / Messb Phy Adresse
CuU Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 4

Beschreibung:
Index:

Abhéngigkeit:

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Klemmen Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex
Einstellung der physikalischen Adresse fiir die Signalausgabe uber Messbuchsen.

[0]=TO

[1]=T1

[2]=T2

Anderungen werden nur wirksam, wenn p0776 ungleich 99 ist.
Siehe auch: p0789, r0790

p0789[0...2]
CuU

Beschreibung:
Index:

Abhéangigkeit:

Messbuchsen Physikalische Adresse Verstarkung / Messb PhyAdr Verst
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 4
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Klemmen Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

-340.2823466E36 340.2823466E36

Werkseinstellung
1.00000

Einstellung der Verstarkung der Signalausgabe einer physikalischen Adresse tber Messbuchsen.
[0]=TO

[1]=T1

[2]=T2

Anderungen werden nur wirksam, wenn p0776 ungleich 99 ist.

Siehe auch: p0788

r0790[0...2]
CuU

Beschreibung:
Index:

Abhéangigkeit:

1-144

Messbuchsen Physikalische Adresse Signalwert / Messb Phy Adr Wert
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 4
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Klemmen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige des aktuellen Wertes des Uber eine physikalische Adresse bestimmten Signals.
[0]=TO

[1]=T1

[21=T2

Nur wirksam, wenn p0776 = 97 oder p0776 = 96.

Siehe auch: p0788
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p0795 CU Digitaleingange Simulationsmodus / CU DI Simulation
cu Anderbar: U, T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 2

Funktionsplan: 1510, 2100,
2120, 2130, 2131, 2132, 2133

Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: -

Min Max Werkseinstellung
0000 bin 11111111 1111 1111 bin 0000 bin
Beschreibung: Einstellung des Simulationsmodus fiir die Digitaleingange.
Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP

00 DIO0(X122.1) Klemmenauswertung Simulation -
01 DI1(X122.2) Klemmenauswertung Simulation -
02 DI 2(X122.3) Klemmenauswertung Simulation -
03 DI 3(X122.4) Klemmenauswertung Simulation -
04 Dl4(X132.1) Klemmenauswertung Simulation -
05 DI5(X132.2) Klemmenauswertung Simulation -
06 DI 6(X132.3) Klemmenauswertung Simulation -
07 DI7(X132.4) Klemmenauswertung Simulation -
08 DI/DO 8 (X122.7) Klemmenauswertung Simulation -
09 DI/DO 9 (X122.8) Klemmenauswertung Simulation -
10 DI/DO 10 (X122.10) Klemmenauswertung Simulation -
11 DI/DO 11 (X122.11) Klemmenauswertung Simulation -
12 DI/DO 12 (X132.7) Klemmenauswertung Simulation -
13 DI/DO 13 (X132.8) Klemmenauswertung Simulation -
14 DI/DO 14 (X132.10) Klemmenauswertung Simulation -
15 DI/DO 15 (X132.11) Klemmenauswertung Simulation -

Abhéngigkeit: Der Sollwert fur die Eingangssignale wird uber p0796 vorgegeben.
Siehe auch: p0796
Hinweis: DI: Digitaleingang (Digital Input)
DI/DO: Digitaleingang/-ausgang bidirektional (Bidirectional Digital Input/Output)

Dieser Parameter wird bei der Datensicherung nicht gespeichert (p0971, p0977).

p0796 CU Digitaleingange Simulationsmodus Sollwert / CU DI Simul Sollw
cu Anderbar: U, T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 2

Funktionsplan: 1510, 2100,
2120, 2130, 2131, 2132, 2133

Einheitenwahl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0000 bin 11111111 1111 1111 bin 0000 bin

Beschreibung: Einstellung des Sollwertes fur die Eingangssignale im Simulationsmodus der Digitaleingénge.
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Bitfeld:

Abhéngigkeit:

Bit
00
01
02
03
04
05
06
07
08
09
10
11
12
13
14
15

Signalname

DI 0 (X122.1)

DI 1 (X122.2)

DI 2 (X122.3)

DI 3 (X122.4)

DI 4 (X132.1)

DI 5 (X132.2)

DI 6 (X132.3)

DI 7 (X132.4)
DI/DO 8 (X122.7)
DI/DO 9 (X122.8)
DI/DO 10 (X122.10)
DI/DO 11 (X122.11)
DI/DO 12 (X132.7)
DI/DO 13 (X132.8)
DI/DO 14 (X132.10)
DI/DO 15 (X132.11)

0-Signal 1-Signal FP
Low High -
Low High -
Low High -
Low High -
Low High -
Low High -
Low High -
Low High -
Low High -
Low High -
Low High -
Low High -
Low High -
Low High -
Low High -
Low High -

Die Simulation eines Digitaleinganges wird uber p0795 angewahlt.
Siehe auch: p0795

Hinweis: DI: Digitaleingang (Digital Input)
DI/DO: Digitaleingang/-ausgang bidirektional (Bidirectional Digital Input/Output)
Dieser Parameter wird bei der Datensicherung nicht gespeichert (p0971, p0977).
p0799 CU Ein-/Ausgéange Abtastzeit / CU DI/DO t_Abtast
CuU Anderbar: C1 Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Datentyp: Floating Point

P-Gruppe: Befehle

Min

0.00 [ps]

Einstellung der Abtastzeit fur die Ein- und Ausgéange.
Der Parameter kann nur bei p0009 = 3, 29 geéandert werden.
Die Abtastzeiten kénnen nur als Vielfaches der Basisabtastzeit (p0110, p0111) eingestellt werden.

Siehe auch: p0009, p0110, p0111

Datensatz: - Funktionsplan: 2100, 2120,

2130, 2131, 2132, 2133

Einheitengruppe: TIME_M6 Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung

5000.00 [ps] 4000.00 [ps]

Hinweis: Die geénderte Abtastzeit wird erst nach dem néachsten Einschalten des Geréats wirksam.
p0806 Bl: Steuerungshoheit sperren / PcCtrl sperren
A_INF, B_INF, Anderbar: T Zugriffsstufe: 3

SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéangigkeit:
Hinweis:

1-146

Datentyp: Unsigned32

P-Gruppe: Befehle

Min

Datensatz: - Funktionsplan: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Werkseinstellung
0

Einstellung der Signalquelle fir das Sperren der Steuerungshoheit.
Siehe auch: r0807
Die Steuerungshoheit wird von der Inbetriebnahmesoftware (Antriebssteuertafel) und vom Advanced Operator

Panel (AOP, Local Mode) verwendet.
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roso7

A_INF, B_INF,
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhéngigkeit:

BO: Steuerungshoheit aktiv / PcCtrl aktiv
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned8

Zugriffsstufe: 2
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige, wo die Steuerungshoheit liegt.

Der Antrieb kann tber BICO-Verschaltung oder tiber extern (z. B. Inbetriebnahmesoftware) gesteuert werden.
Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 Steuerungshoheit aktiv Nein Ja 5030

Siehe auch: p0806

Hinweis: Bit 0 = 0: BICO-Verschaltung aktiv
Bit 0 = 1: Steuerungshoheit bei PC/AOP
Die Steuerungshoheit wird von der Inbetriebnahmesoftware (Antriebssteuertafel) und vom Advanced Operator
Panel (AOP, Local Mode) verwendet.
p0809][0...2] Befehlsdatensatz CDS kopieren / CDS kopieren
A_INF, B_INF, Anderbar: T Zugriffsstufe: 2
SERVO, TM41, Datentyp: Unsigned8 Datensatz: - Funktionsplan: -
VECTOR

Beschreibung:
Index:

P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

0 15 0

Kopieren eines Befehlsdatensatzes (Command Data Set, CDS) in einen anderen.
[0] = Quell-Befehlsdatensatz

[1] = Ziel-Befehlsdatensatz
[2] = Starte Kopiervorgang

Hinweis: Vorgehen:
1. In Index O eintragen, welcher Befehlsdatensatz kopiert werden soll.
2. In Index 1 eintragen, in welchen Befehlsdatensatz kopiert werden soll.
3. Kopiervorgang starten: Index 2 von 0 auf 1 stellen.
Am Ende des Kopiervorgangs wird automatisch p0809[2] = 0 gesetzt.
p0810 Bl: Befehlsdatensatz-Anwahl CDS Bit 0/ Wahl CDS Bit 0
A_INF, B_INF, Anderbar: T Zugriffsstufe: 3

TM41, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:
Hinweis:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Datensatz: - Funktionsplan: 2578, 8920

Einheitenwahl: -

Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Einstellung der Signalquelle fur die Anwahl des Befehlsdatensatzes Bit 0 (Command Data Set, CDS Bit 0).
Siehe auch: r0050, p0811, p0812, p0813, r0836

Befehlsdatenséatze werden uber die Binektoreingédnge p0810, p0811, p0812 und p0813 angewahit.

Der Uber die Binektoreingdnge angewahlte Befehlsdatensatz wird in r0836 angezeigt.

Der aktuell wirksame Befehlsdatensatz wird in r0050 angezeigt.

Das Kopieren eines Befehlsdatensatzes kann mit p0809 ausgefiihrt werden.
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p0811

A_INF, B_INF,
TM41, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Bl: Befehlsdatensatz-Anwahl CDS Bit 1/ Wahl CDS Bit 1
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 2578
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -
P-Gruppe: Befehle
Min

Einheitengruppe: -
Max Werkseinstellung

0

Einstellung der Signalquelle fur die Anwahl des Befehlsdatensatzes Bit 1 (Command Data Set, CDS Bit 1).
Siehe auch: r0050, p0810, p0812, p0813, r0836

Hinweis: Befehlsdatenséatze werden uber die Binektoreingdnge p0810, p0811, p0812 und p0813 angewahit.
Der Uber die Binektoreingdnge angewahite Befehlsdatensatz wird in r0836 angezeigt.
Der aktuell wirksame Befehlsdatensatz wird in r0050 angezeigt.
Das Kopieren eines Befehlsdatensatzes kann mit p0809 ausgefiihrt werden.

p0812 Bl: Befehlsdatensatz-Anwahl CDS Bit 2 / Wahl CDS Bit 2

A_INF, B_INF, Anderbar: T Zugriffsstufe: 3

TM41, VECTOR

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: 2578

P-Gruppe: Befehle Einheitenwabhl: -

Min

Einheitengruppe: -
Max Werkseinstellung

0

Einstellung der Signalquelle fir die Anwahl des Befehlsdatensatzes Bit 2 (Command Data Set, CDS Bit 2).
Siehe auch: r0050, p0810, p0811, p0813, r0836

Hinweis: Befehlsdatensatze werden uber die Binektoreingdnge p0810, p0811, p0812 und p0813 angewahilt.
Der Uiber die Binektoreingdnge angewahlte Befehlsdatensatz wird in r0836 angezeigt.
Der aktuell wirksame Befehlsdatensatz wird in r0050 angezeigt.
Das Kopieren eines Befehlsdatensatzes kann mit p0809 ausgefiihrt werden.

p0813 Bl: Befehlsdatensatz-Anwahl CDS Bit 3/ Wahl CDS Bit 3

A_INF, B_INF, Anderbar: T Zugriffsstufe: 3

TM41, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: 2578

P-Gruppe: Befehle Einheitenwabhl: -

Min

Einheitengruppe: -
Max Werkseinstellung

0

Einstellung der Signalquelle fur die Anwahl des Befehlsdatensatzes Bit 3 (Command Data Set, CDS Bit 3).
Siehe auch: r0050, p0810, p0811, p0812, r0836

Hinweis: Befehlsdatenséatze werden uber die Binektoreingédnge p0810, p0811, p0812 und p0813 angewahit.
Der Uber die Binektoreingdnge angewahite Befehlsdatensatz wird in r0836 angezeigt.
Der aktuell wirksame Befehlsdatensatz wird in r0050 angezeigt.
Das Kopieren eines Befehlsdatensatzes kann mit p0809 ausgefiihrt werden.
p0819][0...2] Antriebsdatensatz DDS kopieren / DDS kopieren
SERVO, TM41, Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 2
VECTOR

Beschreibung:

1-148

Datentyp: Unsigned8 Datensatz: - Funktionsplan: 8565

P-Gruppe: Datensatze Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung
0 31 [0]0

[1]0

210

Kopieren eines Antriebsdatensatzes (Drive Data Set, DDS) in einen anderen.
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Index: [0] = Quell-Antriebsdatensatz

[1] = Ziel-Antriebsdatensatz

[2] = Starte Kopiervorgang
Hinweis: Vorgehen:

1. In Index O eintragen, welcher Antriebsdatensatz kopiert werden soll.

2. In Index 1 eintragen, in welchen Antriebsdatensatz kopiert werden soll.

3. Kopiervorgang starten: Index 2 von 0 auf 1 stellen.

Am Ende des Kopiervorgangs wird automatisch p0819[2] = 0 gesetzt.
p0820[0...n] Bl: Antriebsdatensatz-Anwahl DDS Bit 0 / Wahl DDS Bit 0
SERVO, TM41, Anderbar: C2, T Zugriffsstufe: 3
VECTOR

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: CDS
P-Gruppe: Datensatze Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Funktionsplan: 8565
Einheitenwabhl: -

Einstellung der Signalquelle fir die Anwahl des Antriebsdatensatzes Bit 0 (Drive Data Set, DDS Bit 0).
Siehe auch: r0051, r0837

p0821[0..n]

SERVO, TM41,
VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Bl: Antriebsdatensatz-Anwah!| DDS Bit 1/ Wahl DDS Bit 1
Anderbar: C2, T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 8565
Einheitenwahl: -

Datensatz: CDS
P-Gruppe: Datensatze Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Einstellung der Signalquelle fur die Anwahl des Antriebsdatensatzes Bit 1 (Drive Data Set, DDS Bit 1).
Siehe auch: r0051, r0837

p0822[0...n]

SERVO, TM41,
VECTOR

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Bl: Antriebsdatensatz-Anwahl DDS Bit 2 / Wahl DDS Bit 2
Anderbar: C2, T

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: CDS

P-Gruppe: Datensatze Einheitengruppe: -

Min Max Werkseinstellung
- - 0

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 8565
Einheitenwahl: -

Einstellung der Signalquelle fiir die Anwahl des Antriebsdatensatzes Bit 2 (Drive Data Set, DDS Bit 2).
Siehe auch: r0051, r0837

p0823[0..n]

SERVO, TM41,
VECTOR

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Bl: Antriebsdatensatz-Anwahl DDS Bit 3/ Wahl DDS Bit 3
Anderbar: C2, T

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: CDS

P-Gruppe: Datensatze Einheitengruppe: -

Min Max Werkseinstellung
- - 0

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 8565
Einheitenwabhl: -

Einstellung der Signalquelle fiir die Anwahl des Antriebsdatensatzes Bit 3 (Drive Data Set, DDS Bit 3).
Siehe auch: r0051, r0837
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p0824[0...n]

SERVO, TM41,
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Bl: Antriebsdatensatz-Anwahl DDS Bit 4 / Wahl DDS Bit 4

Anderbar: C2, T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: CDS Funktionsplan: 8565
P-Gruppe: Datensatze Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fur die Anwahl des Antriebsdatensatzes Bit 4 (Drive Data Set, DDS Bit 4).
Siehe auch: r0051, r0837

ro836

A_INF, B_INF,
SERVO, TM41,
VECTOR

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhéangigkeit:

CO/BO: Befehlsdatensatz CDS angewéahlt / CDS angewahlt

Anderbar: - Zugriffsstufe: 2

Datentyp: Unsigned8 Datensatz: - Funktionsplan: 1530, 2578
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Uber p0810 ... p0813 angewahlten Befehlsdatensatzes (Command Data Set, CDS).

Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 CDS Anwahl Bit 0 Aus Ein -
01 CDS Anwahl Bit 1 Aus Ein -
02 CDS Anwahl Bit 2 Aus Ein -
03 CDS Anwahl Bit 3 Aus Ein -

Siehe auch: r0050, p0810, p0811, p0812, p0813

Hinweis: Der aktuell wirksame Befehlsdatensatz wird in r0050 angezeigt.

ro837 CO/BO: Antriebsdatensatz DDS angewahlt / DDS angewéhlt

SERVO, TM41, Anderbar: - Zugriffsstufe: 2

VECTOR Datentyp: Unsigned8 Datensatz: - Funktionsplan: 8565
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhéangigkeit:

Anzeige des Uber p0820 ... p0824 angew&hlten Antriebsdatensatzes (Drive Data Set, DDS).

Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 DDS Anwahl Bit 0 Aus Ein -
01 DDS Anwahl Bit 1 Aus Ein -
02 DDS Anwahl Bit 2 Aus Ein -
03 DDS Anwahl Bit 3 Aus Ein -
04 DDS Anwahl Bit 4 Aus Ein -

Siehe auch: r0051, p0820, p0821, p0822, p0823, p0824

p0840[0...n]

A_INF, B_INF,
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Empfehlung:

1-150

Bl: EINJAUS1 / EIN/AUS1

Anderbar: T Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: CDS Funktionsplan: 2501, 8920
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fiir Steuerwort 1 Bit 0 (EIN/AUS1).
Das Einstellen der Signalquelle 16st keine Reaktion aus, sondern nur ein Signalwechsel der Quelle.
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Bei Antrieb mit Drehzahlregelung (p1300 = 20, 21) gilt:

Bit 0 = 0: AUS1 (Abbremsen mit Hochlaufgeber, dann Impulsléschung und Einschaltsperre)

Bei Antrieb mit Drehmomentregelung (p1300 = 22, 23) gilt:

Bit 0 = 0: Sofortige Impulsléschung

Bei Antrieb mit Drehmomentregelung (Uber p1501 aktiviert) gilt:

Bit 0 = 0: Keine eigene Bremsreaktion, aber Impulsléschung bei Stillstandserkennung (p1226, p1227)
Bei Antrieb mit Drehzahl-/Drehmomentregelung gilt:

Bit 0 = 0/1: EIN (Impulsfreigabe mdglich)

Bei aktiven Einspeisungen gilt:

Bit 0 = 0: AUS1 (Vdc reduzieren uber Rampe, dann Impulsléschung und Vorladeschutz/Netzschiitz aus)
Bit 0 = 0/1: EIN (Vorladeschitz/Netzschitz ein, Impulsfreigabe mdglich)

Bei passiven Einspeisungen (Basic Line Module) gilt:

Bit 0 = 0: AUS1 (Vorladeschitz/Netzschitz aus)

Bit 0 = 0/1: EIN (Vorladeschitz/Netzschitz ein)

Als Signalquelle kann auch r0863.1 eines Antriebs gewahlt werden.

p0840
TM41

Beschreibung:

Bl: EIN/AUS1 / EIN/AUS1

Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Einstellung der Signalquelle fiir Steuerwort 1 Bit 0 (EIN/AUS1).

Hinweis: Bit 0 = 0: AUS1 (Impulsléschung und Einschaltsperre)
Bit 0 = 0/1: EIN (Impulsfreigabe mdglich)
p0844J0...n] Bl: 1. AUS2/1. AUS2
A_INF, B_INF, Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
SERVO, VECTOR  patentyp: Unsigned32 Datensatz: CDS Funktionsplan: 2501, 8920
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 1

Beschreibung:

Hinweis:

Einstellung der Signalquelle fur das 1. BB/AUS2.

Die UND-Verkniipfung von 1. BB/AUS2 und 2. BB/AUS2 ergibt Steuerwort 1 Bit 1 (BB/AUS2).

Bei Antrieb gilt:

Bit 1 = 0: AUS2 (Sofortige Impulsléschung und Einschaltsperre)

Bit 1 = 1: Kein AUS2 (Freigabe mdglich)

Bei Einspeisung gilt:

Bit 1 = 0: AUS2 (Sofortige Impulsléschung bei aktiven Einspeisungen, Vorladeschutz/Netzschitz aus und Ein-
schaltsperre)

Bit 1 = 1: Kein AUS2 (Freigabe mdglich)

BB: Betriebsbedingung
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p0844
TM41

Beschreibung:

Bl: AUS2 / AUS2
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: -
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: -

Min Max

Einstellung der Signalquelle fur das Steuerwort 1 Bit 1 (BB/AUS2).

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
1

Hinweis: Bit 1 = 0: AUS2 (Sofortige Impulslédschung und Einschaltsperre)
Bit 1 = 1: Kein AUS2 (Freigabe mdglich)
BB: Betriebsbedingung
p0845[0...n] Bl: 2. AUS2 /2. AUS2
A_INF, B_INF, Anderbar: T Zugriffsstufe: 3

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Hinweis:

Datensatz: CDS
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: -
Min Max

Datentyp: Unsigned32

Einstellung der Signalquelle fiir das 2. BB/AUS2.

Funktionsplan: 2501, 8920
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

1

Die UND-Verkniipfung von 1. BB/AUS2 und 2. BB/AUS2 ergibt Steuerwort 1 Bit 1 (BB/AUS2).

Bei Antrieb gilt:

Bit 1 = 0: AUS2 (Sofortige Impulsléschung und Einschaltsperre)
Bit 1 = 1: Kein AUS2 (Freigabe mdglich)

Bei Einspeisung gilt:

Bit 1 = 0: AUS2 (Sofortige Impulsléschung bei aktiven Einspeisungen, Vorladeschiitz/Netzschiitz aus und Ein-

schaltsperre)
Bit 1 = 1: Kein AUS2 (Freigabe mdglich)
BB: Betriebsbedingung

p0848[0..n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Hinweis:

1-152

Bl: 1. AUS3 /1. AUS3

Anderbar: T

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: CDS
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: -
Min Max

Einstellung der Signalquelle fiir das 1. BB/AUS3.

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 2501
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

1

Die UND-Verkniipfung von 1. BB/AUS3 und 2. BB/AUS3 ergibt Steuerwort 1 Bit 2 (BB/AUS3).
Bit 2 = 0: AUS3 (Abbremsen mit AUS3-Rampe (p1135), dann Impulsléschung und Einschaltsperre)

Bit 2 = 1: Kein AUS3 (Freigabe mdglich)
BB: Betriebsbedingung
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p0848 Bl: AUS3/AUS3

TM41 Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 1

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fur das Steuerwort 1 Bit 2 (BB/AUS3).

Hinweis: Bit 2 = 0: AUS3 (Impulsléschung und Einschaltsperre)
Bit 2 = 1: Kein AUS3 (Freigabe mdglich)
BB: Betriebsbedingung

p0849]0...n] BI: 2. AUS3/2. AUS3

SERVO, VECTOR  Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: CDS Funktionsplan: 2501
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 1

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fiir das 2. BB/AUS3.
Die UND-Verkniipfung von 1. BB/AUS3 und 2. BB/AUS3 ergibt Steuerwort 1 Bit 2 (BB/AUS3).

Hinweis: Bit 2 = 0: AUS3 (Abbremsen mit AUS3-Rampe (p1135), dann Impulsléschung und Einschaltsperre)
Bit 2 = 1: Kein AUS3 (Freigabe mdglich)
BB: Betriebsbedingung

p0852[0...n] Bl: Betrieb freigeben / Betrieb freigeben

A_INF, SERVO, Anderbar: T Zugriffsstufe: 3

VECTOR Datentyp: Unsigned32 Datensatz: CDS Funktionsplan: 2442, 2443,

2501, 8920

P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 1

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fiir Steuerwort 1 Bit 3 (Betrieb freigeben).

Hinweis: Bit 3 = 0: Betrieb sperren (Impulse l6schen)
Bit 3 = 1: Betrieb freigeben (Impulsfreigabe mdglich)

p0852 Bl: Betrieb freigeben / Betrieb freigeben

TM41 Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 1

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fur Steuerwort 1 Bit 3 (Betrieb freigeben).

Hinweis: Bit 3 = 0: Betrieb sperren (Impulse lI6schen)
Bit 3 = 1: Betrieb freigeben (Impulsfreigabe mdglich)
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p0854[0...n] Bl: Fihrung durch PLC / Fihrung durch PLC

A_INF, B_INF, Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
SERVO, VECTOR Datentyp: Unsigned32 Datensatz: CDS Funktionsplan: 2501, 2442,
2443, 8920
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
. - 1
Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fiir Steuerwort 1 Bit 10 (Fuhrung durch PLC).
Hinweis: Bit 10 = 0: Keine Fuhrung durch PLC

Bit 10 = 1: Fuhrung durch PLC

p0855[0...n] Bl: Haltebremse unbedingt 6ffnen / Bremse unbed 6ffn

SERVO, VECTOR  Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: CDS Funktionsplan: 2701
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fur den Befehl "Haltebremse unbedingt 6ffnen”.

p0856]0...n] Bl: Drehzahlregler freigeben / n_reg freigeben

SERVO, VECTOR  Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: CDS Funktionsplan: 2501
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 1

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fiir den Befehl "Drehzahlregler freigeben” (r0898.12).

Abhéngigkeit: Siehe auch: r0898

Hinweis: 0-Signal: I-Anteil und Ausgang des Drehzahlreglers zu Null setzen.
1-Signal: Drehzahlregler freigeben.

p0857 Leistungsteil Uberwachungszeit / LT t_Uberw

A_INF, B_INF, Anderbar: T Zugriffsstufe: 2

SERVO, VECTOR Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 2610, 8932,

8964

P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: TIME_M3 Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
2000.0 [ms] 60000.0 [ms] 6000.0 [ms]

Beschreibung: Einstellung der Uberwachungszeit fiir das Leistungsteil.
Nach einer 0/1-Flanke des EIN/AUS1-Befehls wird die Uberwachungszeit gestartet. Liefert das Leistungsteil nicht
innerhalb dieser Zeit eine READY-Ruckmeldung, so wird die entsprechende Meldung ausgeldst.
Die Uberwachungszeit umfasst gegebenenfalls den Zeitraum fiir die Vorladung des Zwischenkreises sowie die
Prellzeit von Schitzen.

Abhéngigkeit: Siehe auch: FO6000, F07802

Hinweis: Der Vorbelegungswert und der Maximalwert dieses Parameters sind von der Leistungsklasse und der Bauform des
Leistungsteils abhangig.
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p0860

A_INF, B_INF,
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Empfehlung:

Abhéngigkeit:

Bl: Netzschiitz Riickmeldung / Netzschiitz Riickm
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 8932, 8934
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung

863.1

Einstellung der Signalquelle fur die Riickmeldung vom Netzschitz.

Bei aktivierter Uberwachung (Bl: p0860 ungleich r0863.1) ist fiir die Ansteuerung des Netzschiitzes das Signal BO:
r0863.1 des eigenen Antriebsobjektes zu verwenden.

Siehe auch: p0861, r0863
Siehe auch: FO7300

Achtung: Die Uberwachung des Netzschiitzes ist deaktiviert, wenn als Signalquelle fiir die Riickmeldung des Netzschiitzes
das Ansteuersignal des eigenen Antriebsobjektes eingestellt ist (Bl: p0860 = r0863.1).

Hinweis: Der Zustand des Netzschiitzes wird in Abh&angigkeit vom Signal BO: r0863.1 tiberwacht.
Bei aktivierter Uberwachung (Bl: p0860 ungleich r0863.1) wird die Storung FO7300 auch dann gemeldet, wenn das
Schitz geschlossen ist, bevor eine Ansteuerung durch r0863.1 erfolgt.

p0861 Netzschiitz Uberwachungszeit / Netzschiitz t_Uberw

A_INF, B_INF, Anderbar: T Zugriffsstufe: 2

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Datensatz: -

P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: TIME_M3
Min Max

0 [ms] 5000 [ms]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: 8932
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

100 [ms]

Einstellung der Uberwachungszeit des Netzschiitzes.

Die Zeit startet bei jedem Schaltvorgang des Netzschiitzes (r0863.1). Wird innerhalb der Zeit keine Riickmeldung
vom Netzschiitz erkannt, so erfolgt eine Meldung.

Siehe auch: p0860, r0863
Siehe auch: FO7300

Hinweis: Die Uberwachung ist mit der Werkseinstellung von p0860 ausgeschaltet.
p0862 Leistungsteil Einschaltverzogerung /LT t_Ein
A_INF, B_INF, Anderbar: T Zugriffsstufe: 3

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Hinweis:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Datensatz: -

P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: TIME_M3
Min Max

0 [ms] 65000 [ms]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: 2610, 8932
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

0 [ms]

Einstellung der Verzégerungzeit fir den Ansteuerbefehl des Leistungsteils und einem eventuell vorhandenem
Netzschiitz.

Damit ist ein versetztes Vorladen bzw. Einschalten mit einem einzigen EIN-Befehl antriebsspezifisch méglich.

Bei aktiven Einspeisungen wird vor dem Zuschalten des Netzschitzes fir eine Dauer von 120 ms ein Offset-
Abgleich der Strommessung durchgefuhrt (p3491).
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ros8e3

A_INF, B_INF,
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhéangigkeit:
Hinweis:

CO/BO: Antriebskopplung Zustands-/Steuerwort / Koppl ZSW/STW
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned16

Zugriffsstufe: 2

Funktionsplan: 1774, 2610,
8932, 8934

Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Zustands- und Steuerwortes der Antriebskopplung.

Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 Einspeisung Betrieb Nein Ja -
01 Netzschitz ansteuern Nein Ja -

Siehe auch: p0864
Das Bit 0 signalisiert die Bereitschaft der Einspeisung.
Das Bit 1 ist zur Ansteuerung eines externen Netzschitzes vorgesehen.

Das Durchreichen der Betriebsmeldung tber BO: r0863.0 ermdglicht ein zeitversetztes Hochlaufen mehrerer
Antriebe bei gleichzeitigem Einschalten.

Dazu muss wie folgt verschaltet werden:

Antrieb 1: Bl: p0864 mit BO: r0863.0 der Einspeisung verschalten
Antrieb 2: Bl: p0864 mit BO: r0863.0 von Antrieb 1 verschalten
Antrieb 3: Bl: p0864 mit BO: r0863.0 von Antrieb 2 verschalten, usw.

Der erste Antrieb leitet die Betriebsmeldung an den nachsten Antrieb erst nach Erreichen von seinem Betriebsbe-
reit weiter.

p0864
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Bl: Einspeisung Betrieb / INF Betrieb
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 1774, 2610
Einheitenwahl: -

Datensatz: -
P-Gruppe: Befehle Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Einstellung der Signalquelle fur das Signal "Einspeisung Betrieb" (BO: r0863.0).

Siehe auch: r0863

Hinweis: Die Ablaufsteuerung eines Servo-/Vektorantriebs bendtigt das Signal "Einspeisung Betrieb" (BO: r0863.0).
ro898 CO/BO: Steuerwort Ablaufsteuerung Einspeisung / STW Abl_strg INF
A_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 2

Beschreibung:
Bitfeld:

Hinweis:

1-156

Datentyp: Unsigned16 Datensatz: -
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: -

Min Max

Funktionsplan: 8920
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

Anzeige von Steuerwort 1 der Einspeisung.

Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 EIN/AUS1 Nein Ja -
01 BB/AUS2 Nein Ja -
03 Betrieb freigeben Nein Ja -
05 Betrieb motorisch sperren Nein Ja -
06 Betrieb generatorisch sperren Nein Ja -
10 Fihrung durch PLC Nein Ja -

BB: Betriebsbedingung
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ro898

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

CO/BO: Steuerwort Ablaufsteuerung / STW Ablaufstrg

Anderbar: -

Datentyp: Unsigned16
P-Gruppe: Anzeigen, Signale

Min

Anzeige des Steuerworts der Ablaufsteuerung.

Datensatz: -
Einheitengruppe: -

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan:
Einheitenwahl:

1530, 2501

Werkseinstellung

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 EIN/AUS1 Nein Ja -
01 BB/AUS2 Nein Ja -
02 BB/AUS3 Nein Ja -
03 Betrieb freigeben Nein Ja -
04  Hochlaufgeber freigeben Nein Ja -
05 Hochlaufgeber einfrieren Ja Nein -
06 Drehzahlsollwert freigeben Nein Ja -
07 Befehl Bremse 6ffnen Nein Ja -
08 Tippen 1 Nein Ja -
09 Tippen 2 Nein Ja -
10 Fihrung durch PLC Nein Ja -
12 Drehzahlregler Freigabe Nein Ja -

r0898 CO/BO: Steuerwort Ablaufsteuerung / STW Ablaufstrg

T™M41 Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: 1530
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige des Steuerworts der Ablaufsteuerung.

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 EIN/AUS1 Nein Ja -
01 BB/AUS2 Nein Ja -
02 BB/AUS3 Nein Ja -
03 Betrieb freigeben Nein Ja -
04 Hochlaufgeber freigeben Nein Ja -
05 Hochlaufgeber starten Nein Ja -
06 Drehzahlsollwert freigeben Nein Ja -
07  Stdrung quittieren Nein Ja -
13 Nullmarke freigeben Nein Ja -

Hinweis: BB: Betriebsbedingung

ro898 CO/BO: Steuerwort Ablaufsteuerung Einspeisung / STW Abl_strg INF

B_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige von Steuerwort 1 der Einspeisung.

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 EIN/AUS1 Nein Ja -
01 BB/AUS2 Nein Ja -
10 Fihrung durch PLC Nein Ja -

Hinweis: BB: Betriebsbedingung
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r0899 CO/BO: Zustandswort Ablaufsteuerung Einspeisung / ZSW Abl_strg INF

A_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: 8926
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige des Zustandsworts Ablaufsteuerung der Einspeisung.

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 Einschaltbereit Nein Ja -
01 Betriebsbereit Nein Ja -
02 Betrieb freigegeben Nein Ja -
04 Kein AUS2 wirksam AUS2 aktiv AUS?2 inaktiv -
06 Einschaltsperre Nein Ja -
09 Fuhrung gefordert Nein Ja -
11 Vorladung beendet Nein Ja -
12 Netzschiitz geschlossen Nein Ja 8934

Hinweis: Zu Bit 12:

Die Rickmeldung eines Netzschiitzes (Hilfskontakt) kann tiber Bl: p0860 verschaltet werden.

r0899 CO/BO: Zustandswort Ablaufsteuerung / ZSW Ablaufstrg

SERVO, VECTOR  Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: 1530, 2503
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige des Zustandsworts der Ablaufsteuerung.

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 Einschaltbereit Nein Ja -
01 Betriebsbereit Nein Ja -
02 Betrieb freigegeben Nein Ja -
04 Kein Austrudeln aktiv AUS2 aktiv AUS?2 inaktiv -
05 Kein Schnellhalt aktiv AUS3 aktiv AUS3 inaktiv -
06 Einschaltsperre aktiv Nein Ja -
09 Fuhrung gefordert Nein Ja -
11 Impulse freigegeben Nein Ja -
12  Haltebremse offen Nein Ja -
13 Befehl Haltebremse schlieRen Nein Ja -
14 Impulsfreigabe von Bremsensteuerung Nein Ja -
15 Sollwertfreigabe von Bremsensteuerung Nein Ja -

Hinweis: Bit 0, 1, 2, 4, 5, 6 und 9 werden fir das Zustandswort 1 des PROFIdrive-Profils verwendet.
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r0899 CO/BO: Zustandswort Ablaufsteuerung / ZSW Ablaufstrg

TM41 Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: 1530
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige des Zustandsworts der Ablaufsteuerung.

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 Einschaltbereit Nein Ja -
01 Betriebsbereit Nein Ja -
02 Betrieb freigegeben Nein Ja -
06 Einschaltsperre Nein Ja -
08 Istwert in Toleranz Nein Ja -
09 Fuhrung gefordert Nein Ja -
13 Nullmarke freigegeben Nein Ja -
14  Spuren A/B freigegeben Nein Ja -
15 Schnittstelle Gebernachbildung freigegeben Nein Ja -

Hinweis: Bit 0, 1, 2 und 6 werden fiir das Zustandswort 1 des PROFIdrive-Profils verwendet.

r0899 CO/BO: Zustandswort Ablaufsteuerung Einspeisung / ZSW Abl_strg INF

B_INF Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige des Zustandsworts Ablaufsteuerung der Einspeisung.

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 Einschaltbereit Nein Ja -
01 Betriebsbereit Nein Ja -
02 Betrieb freigegeben Nein Ja -
04  Kein AUS2 wirksam AUS2 aktiv AUS?2 inaktiv -
06 Einschaltsperre Nein Ja -
09 Fuhrung gefordert Nein Ja -
11 Vorladung beendet Nein Ja -
12 Netzschitz angesteuert Nein Ja -

Hinweis: Bit 0, 1, 2, 4, 5, 6 und 9 werden fir das Zustandswort 1 des PROFIdrive-Profils verwendet.
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p0915[0...29] TM15 PROFIBUS PZD Sollwertzuordnung / TM15 PB PZD Sollw

TM15 Anderbar: T Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Kommunikation Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

0 4273 [0] 4201
[1] 4204
[2] 4205
[3] 4211
[4] 4212
[5] 4213
[6] 0
[7]10
[8] 0
[9] 0
[10] 0
[11] 0
[12] 0
[13]0
[14] 0
[15] 0
[16]0
[17] 0
[18] O
[19] 0
[20] 0
[21] 0
[22]0
[23] 0
[24] 0
[25] 0
[26] 0
[27] 0
[28] 0
[29] 0

Beschreibung: Dient der Zuordnung der vom PROFIBUS-Master empfangenen Prozessdaten (PZD, Sollwerte).
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Werte: 0: NULL
4201: r4201 (Systemzeit zur Synchronisierung)
4204: r4204 (Ansteuerung Digitalausgang O ... 15)
4205: r4205 (Ansteuerung Digitalausgang 16 ... 23)
4211: r4211 (Flankenmodus Digitaleingang O ... 7)
4212: r4212 (Flankenmodus Digitaleingang 8 ... 15)
4213: r4213 (Flankenmodus Digitaleingang 16 ... 23)
4250: r4250 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 0)
4251: r4251 (Setz-/Riicksetzzeit Digitalausgang 1)
4252: r4252 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 2)
4253: r4253 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 3)
4254: r4254 (Setz-/Riicksetzzeit Digitalausgang 4)
4255: r4255 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 5)
4256: r4256 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 6)
4257: r4257 (Setz-/Riicksetzzeit Digitalausgang 7)
4258: r4258 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 8)
4259: r4259 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 9)
4260: r4260 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 10)
4261: r4261 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 11)
4262: r4262 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 12)
4263: r4263 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 13)
4264: r4264 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 14)
4265: r4265 (Setz-/Rucksetzzeit Digitalausgang 15)
4266: r4266 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 16)
4267: rd4267 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 17)
4268: r4268 (Setz-/Rucksetzzeit Digitalausgang 18)
4269: r4269 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 19)
4270: r4270 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 20)
4271: r4271 (Setz-/Rucksetzzeit Digitalausgang 21)
4272: r4272 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 22)
4273: r4273 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 23)

Index: [0]=PZD 1
[1] = PZD 2
[2] = PZD 3
[3] = PZD 4
[4]=PZD5
[5] = PZD 6
[6] = PZD 7
[7]=PzD 8
[8] = PZD 9
[9] = PZD 10
[10] = PZD 11
[11] = PZD 12
[12] = PZD 13
[13] = PZD 14
[14] = PZD 15
[15] = PZD 16
[16] = PZD 17
[17] = PZD 18
[18] = PZD 19
[19] = PZD 20
[20] = PZD 21
[21] = PZD 22
[22] = PZD 23
[23] = PZD 24
[24] = PZD 25
[25] = PZD 26
[26] = PZD 27
[27] = PZD 28
[28] = PZD 29
[29] = PZD 30
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Hinweis: Beispiel:
Das Telegramm fir die Sollwerte soll folgende Prozessdaten (PZD) und Zuordnungen haben:
PZD 1 (r4201), PZD 2 (r4204), PZD 3 (r4250)
Die Sollwertzuordnung muss wie folgt ausgefuhrt werden:
p0915[0] = 4201 - 16 Bit
p0915[1] = 4204 - 16 Bit
p0915[2] = 4250 - 16 Bit
p0915[3] =0

p0915[29] = 0

p0915]0...35] TM17 PROFIBUS PZD Sollwertzuordnung / TM17 PB PZD Sollw

T™M17 Anderbar: T Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Kommunikation Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0 4265 [0] 4201
[1] 4204
[2] 4211
[3] 4212
[4] 0
[5] 0
[6] 0
[7]10
18] 0
[9] 0
[10] 0
[11] 0
[12] 0
[13]0
[14] 0
[15] 0
[16] 0
[17] 0
[18] O
[19] 0
[20] 0
[21] 0
[22] 0
[23]0
[24] 0
[25] 0
[26] 0
[27] 0
[28] 0
[29] 0
[30] 0
[31] 0
[32]0
[33] 0
[34] 0
[35] 0

Beschreibung: Dient der Zuordnung der vom PROFIBUS-Master empfangenen Prozessdaten (PZD, Sollwerte).
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Werte: 0: NULL

4201: r4201 (Systemzeit zur Synchronisierung)
4204: r4204 (Ansteuerung Digitalausgang O ... 15)
4211: r4211 (Flankenmodus Digitaleingang O ... 7)
4212: r4212 (Flankenmodus Digitaleingang 8 ... 15)
4250: r4250 (Setz-/Riicksetzzeit Digitalausgang 0)
4251: r4251 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 1)
4252: r4252 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 2)
4253: r4253 (Setz-/Riicksetzzeit Digitalausgang 3)
4254: r4254 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 4)
4255: r4255 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 5)
4256: r4256 (Setz-/Riicksetzzeit Digitalausgang 6)
4257: r4257 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 7)
4258: r4258 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 8)
4259: r4259 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 9)
4260: r4260 (Setz-/Riucksetzzeit Digitalausgang 10)
4261: r4261 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 11)
4262: r4262 (Setz-/Riicksetzzeit Digitalausgang 12)
4263: r4263 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 13)
4264: r4264 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 14)
4265: r4265 (Setz-/Ricksetzzeit Digitalausgang 15)

Index: [0]=PZD 1
[1] = PZD 2
[2] = PZD 3
[3]=PzZD 4
[4]=PZD 5
[5] = PZD 6
[6] = PZD 7
[7]=PZD 8
[8] = PZD 9
[9] = PZD 10
[10] = PZD 11
[11] = PZD 12
[12] = PZD 13
[13] = PZD 14
[14] = PZD 15
[15] = PZD 16
[16] = PZD 17
[17] = PZD 18
[18] = PZD 19
[19] = PZD 20
[20] = PZD 21
[21] = PZD 22
[22] = PZD 23
[23] = PZD 24
[24] = PZD 25
[25] = PZD 26
[26] = PZD 27
[27] = PZD 28
[28] = PZD 29
[29] = PZD 30
[30] = PZD 31
[31] = PZD 32
[32] = PZD 33
[33] = PZD 34
[34] = PZD 35
[35] = PZD 36
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Hinweis: Beispiel:
Das Telegramm fir die Sollwerte soll folgende Prozessdaten (PZD) und Zuordnungen haben:
PZD 1 (r4201), PZD 2 (r4204), PZD 3 (r4250), PZD 4 (r4250)
Die Sollwertzuordnung muss wie folgt ausgefuhrt werden:
p0915[0] = 4201 - 16 Bit
p0915[1] = 4204 - 16 Bit
p0915[2] = 4250 - 32 Bit - Zweimal nacheinander angeben
p0915[3] = 4250 - 32 Bit
p0915[4] =0

p0915[35] = 0

p0916]0...29] TM15 PROFIBUS PZD Istwertzuordnung / TM15 PB PZD Istw

TM15 Anderbar: T Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Kommunikation Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

0 4373 [0] 4301
[1] 4304
[2] 4305
[3] 4311
[4] 4312
[5] 4313
[6] 0
[7]10
[8] 0
[9] 0
[10] O
[11] 0
[12] 0
[13] 0
[14] 0
[15] 0
[16] O

Beschreibung: Dient der Zuordnung der zum PROFIBUS-Master zu sendenden Prozessdaten (PZD, Istwerte).
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Werte: 0: NULL
4301: r4301 (Modulsynchronisation)
4304: r4304 (Status Digitaleingang O ... 15)
4305: r4305 (Status Digitaleingang 16 ... 23)
4311: r4311 (Flankenstatus Digitaleingang O ... 7)
4312: r4312 (Flankenstatus Digitaleingang 8 ... 15)
4313: r4313 (Flankenstatus Digitaleingang 16 ... 23)
4350: r4350 (Flankenzeiten Digitaleingang 0)
4351: r4351 (Flankenzeiten Digitaleingang 1)
4352: r4352 (Flankenzeiten Digitaleingang 2)
4353: r4353 (Flankenzeiten Digitaleingang 3)
4354: r4354 (Flankenzeiten Digitaleingang 4)
4355: r4355 (Flankenzeiten Digitaleingang 5)
4356: r4356 (Flankenzeiten Digitaleingang 6)
4357: r4357 (Flankenzeiten Digitaleingang 7)
4358: r4358 (Flankenzeiten Digitaleingang 8)
4359: r4359 (Flankenzeiten Digitaleingang 9)
4360: r4360 (Flankenzeiten Digitaleingang 10)
4361: r4361 (Flankenzeiten Digitaleingang 11)
4362: r4362 (Flankenzeiten Digitaleingang 12)
4363: r4363 (Flankenzeiten Digitaleingang 13)
4364: r4364 (Flankenzeiten Digitaleingang 14)
4365: r4365 (Flankenzeiten Digitaleingang 15)
4366: r4366 (Flankenzeiten Digitaleingang 16)
4367: r4367 (Flankenzeiten Digitaleingang 17)
4368: r4368 (Flankenzeiten Digitaleingang 18)
4369: r4369 (Flankenzeiten Digitaleingang 19)
4370: r4370 (Flankenzeiten Digitaleingang 20)
4371: r4371 (Flankenzeiten Digitaleingang 21)
4372: r4372 (Flankenzeiten Digitaleingang 22)
4373: r4373 (Flankenzeiten Digitaleingang 23)

Index: [0]=PZD 1
[1] = PZD 2
[2] = PZD 3
[3] = PZD 4
[4]=PZD5
[5] = PZD 6
[6] = PZD 7
[7]=PzD 8
[8] = PZD 9
[9] = PZD 10
[10] = PZD 11
[11] = PZD 12
[12] = PZD 13
[13] = PZD 14
[14] = PZD 15
[15] = PZD 16
[16] = PZD 17
[17] = PZD 18
[18] = PZD 19
[19] = PZD 20
[20] = PZD 21
[21] = PZD 22
[22] = PZD 23
[23] = PZD 24
[24] = PZD 25
[25] = PZD 26
[26] = PZD 27
[27] = PZD 28
[28] = PZD 29
[29] = PZD 30
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Hinweis: Beispiel:
Das Telegramm fir die Istwerte soll folgende Prozessdaten (PZD) und Zuordnungen haben:
PZD 1 (r4301), PZD 2 (r4304), PZD 3 (r4350)
Die Istwertzuordnung muss wie folgt ausgefiihrt werden:
p0916[0] = 4301 - 16 Bit
p0916[1] = 4304 - 16 Bit
p0916[2] = 4350 - 16 Bit
p0916[3] =0

p0916[29] = 0

p0916[0...35] TM17 PROFIBUS PZD Istwertzuordnung / TM17 PB PZD Istw

T™M17 Anderbar: T Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Kommunikation Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0 4365 [0] 4301
[1] 4304
[2] 4311
[3] 4312
[4] 0
[5] 0
[6] 0
[7]10
18] 0
[9] 0
[10] 0
[11] 0
[12] 0
[13]0
[14] 0
[15] 0
[16] 0
[17] 0
[18] O
[19] 0
[20] 0
[21] 0
[22] 0
[23]0
[24] 0
[25] 0
[26] 0
[27] 0
[28] 0
[29] 0
[30] 0
[31] 0
[32]0
[33] 0
[34] 0
[35] 0

Beschreibung: Dient der Zuordnung der zum PROFIBUS-Master zu sendenden Prozessdaten (PZD, Istwerte).
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Werte: 0: NULL
4301: r4301 (Modulsynchronisation)
4304: r4304 (Status Digitaleingang O ... 15)
4311: r4311 (Flankenstatus Digitaleingang O ... 7)
4312: r4312 (Flankenstatus Digitaleingang 8 ... 15)
4350: r4350 (Flankenzeiten Digitaleingang 0)
4351: r4351 (Flankenzeiten Digitaleingang 1)
4352: r4352 (Flankenzeiten Digitaleingang 2)
4353: r4353 (Flankenzeiten Digitaleingang 3)
4354: r4354 (Flankenzeiten Digitaleingang 4)
4355: r4355 (Flankenzeiten Digitaleingang 5)
4356: r4356 (Flankenzeiten Digitaleingang 6)
4357: r4357 (Flankenzeiten Digitaleingang 7)
4358: r4358 (Flankenzeiten Digitaleingang 8)
4359: r4359 (Flankenzeiten Digitaleingang 9)
4360: r4360 (Flankenzeiten Digitaleingang 10)
4361: r4361 (Flankenzeiten Digitaleingang 11)
4362: r4362 (Flankenzeiten Digitaleingang 12)
4363: r4363 (Flankenzeiten Digitaleingang 13)
4364: r4364 (Flankenzeiten Digitaleingang 14)
4365: r4365 (Flankenzeiten Digitaleingang 15)

Index: [0]=PZD 1
[1] = PZD 2
[2] = PZD 3
[3]=PzZD 4
[4]=PZD 5
[5] = PZD 6
[6] = PZD 7
[7]=PZD 8
[8] = PZD 9
[9] = PZD 10
[10] = PZD 11
[11] = PZD 12
[12] = PZD 13
[13] = PZD 14
[14] = PZD 15
[15] = PZD 16
[16] = PZD 17
[17] = PZD 18
[18] = PZD 19
[19] = PZD 20
[20] = PZD 21
[21] = PZD 22
[22] = PZD 23
[23] = PZD 24
[24] = PZD 25
[25] = PZD 26
[26] = PZD 27
[27] = PZD 28
[28] = PZD 29
[29] = PZD 30
[30] = PZD 31
[31] = PZD 32
[32] = PZD 33
[33] = PZD 34
[34] = PZD 35
[35] = PZD 36
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Hinweis: Beispiel:
Das Telegramm fir die Istwerte soll folgende Prozessdaten (PZD) und Zuordnungen haben:
PZD 1 (r4301), PZD 2 (r4304), PZD 3 (r4350), PZD 4 (r4350)
Die Sollwertzuordnung muss wie folgt ausgefuhrt werden:
p0916[0] = 4301 - 16 Bit
p0916[1] = 4304 - 16 Bit
p0916[2] = 4350 - 32 Bit - Zweimal nacheinander angeben
p0916[3] = 4350 - 32 Bit
p0916[4] =0

p0916([35] = 0

p0918 PROFIBUS Adresse / PROFIBUS Adresse
CuU Anderbar: T Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: 1520, 2410
P-Gruppe: Kommunikation Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
1 126 126
Beschreibung: Anzeige oder Einstellung der PROFIBUS-Adresse fiir die PROFIBUS-Schnittstelle X126 auf Control Unit. Die

Adresse kann wie folgt eingestellt werden:
1) Uber DIP-Schalter auf Control Unit
--> p0918 ist dann nur lesbar und zeigt die eingestellte Adresse an.
--> Eine Anderung wird erst nach POWER ON wirksam.
2) Uber p0918
--> Nur wenn beim DIP-Schalter alle Schalter von S1 bis S7 auf ON oder OFF eingestellt sind.
--> Eine Anderung ist sofort wirksam.
Hinweis: Zuléssige PROFIBUS-Adressen: 1 ... 126
Adresse 126 ist fur die Inbetriebnahme vorgesehen.
Jede Anderung des DIP-Schalters wird erst nach POWER ON wirksam.

p0922 PROFIBUS PzZD Telegrammauswahl / PB PZD Telegr_ausw
A_INF, B_INF Anderbar: C2, T Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: 1520, 2420,
2460, 2470
P-Gruppe: Kommunikation Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
370 999 999
Beschreibung: Einstellung des Sende- und Empfangstelegrammes bei PROFIBUS.
Es kann zwischen herstellerspezifischem Telegramm 370 und freier Telegrammprojektierung ausgewahlt werden.
Werte: 370: SIEMENS Telegramm 370 fir Einspeisung
999:  Freie Telegrammprojektierung mit BICO
Abhéngigkeit: Siehe auch: F01505, F01506
Hinweis: Ist ein Wert ungleich 999 und somit ein Telegramm eingestellt, sind die im Telegramm enthaltenen Verschaltungen
gesperrt.

Die gesperrten Verschaltungen kdnnen erst wieder geandert werden, wenn hier als Wert 999 eingestellt wurde.
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p0922
SERVO

Beschreibung:

Werte:

Abhéangigkeit:

Hinweis:

PROFIBUS PzZD Telegrammauswahl / PB PZD Telegr_ausw
Anderbar: C2, T
Datentyp: Unsigned16

Zugriffsstufe: 1

Funktionsplan: 1520, 2420,
2460, 2470

Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Kommunikation Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
2 999 999

Einstellung des Sende- und Empfangstelegrammes bei PROFIBUS.

Es kann zwischen Standardtelegrammen nach PROFIdrive, herstellerspezifischen Telegrammen und freier Tele-
grammprojektierung ausgewahlt werden.

: Standardtelegramm 2
Standardtelegramm 3
Standardtelegramm 4
Standardtelegramm 5

6: Standardtelegramm 6

102: SIEMENS Telegramm 102

103: SIEMENS Telegramm 103

105: SIEMENS Telegramm 105

106: SIEMENS Telegramm 106

999: Freie Telegrammprojektierung mit BICO

Siehe auch: p2038
Siehe auch: F01505, FO1506

Bei p0922 = 100 ... 199 wird automatisch p2038 = 1 gesetzt und das Andern von p2038 gesperrt. Damit ist bei die-
sen Telegrammen unveranderlich der Interface Mode "SIMODRIVE 611 universal" eingestellt.

aprwn

Ist ein Wert ungleich 999 und somit ein Telegramm eingestellt, sind die im Telegramm enthaltenen Verschaltungen
gesperrt.

Die gesperrten Verschaltungen kénnen erst wieder geandert werden, wenn hier als Wert 999 eingestellt wurde.

p0922
VECTOR

Beschreibung:

Werte:

Abhéngigkeit:
Hinweis:

PROFIBUS PzD Telegrammauswahl / PB PZD Telegr_ausw
Anderbar: C2, T
Datentyp: Unsigned16

Zugriffsstufe: 1

Funktionsplan: 1520, 2420,
2460, 2470

Einheitenwahl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Kommunikation Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
1 999 999

Einstellung des Sende- und Empfangstelegrammes bei PROFIBUS.
Es kann zwischen Standardtelegramm 1 nach PROFIdrive und freier Telegrammprojektierung ausgewahit werden.

1: Standardtelegramm 1
999:  Freie Telegrammprojektierung mit BICO

Siehe auch: F01505, F01506

Ist ein Wert ungleich 999 und somit ein Telegramm eingestellt, sind die im Telegramm enthaltenen Verschaltungen
gesperrt.

Die gesperrten Verschaltungen kdnnen erst wieder geandert werden, wenn hier als Wert 999 eingestellt wurde.
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p0922
TM41

Beschreibung:

Werte:

Abhéngigkeit:

PROFIBUS PzZD Telegrammauswahl / PB PZD Telegr_ausw

Anderbar: C2, T
Datentyp: Unsigned16

P-Gruppe: Kommunikation

Min
3

Datensatz: -

Einheitengruppe: -

Max
999

Zugriffsstufe: 1

Funktionsplan: 1520, 2420,
2460, 2470

Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
999

Einstellung des Sende- und Empfangstelegrammes bei PROFIBUS.
Es kann zwischen Standardtelegramm 3 nach PROFIdrive und freier Telegrammprojektierung ausgewahit werden.

3: Standardtelegramm 3

999:  Freie Telegrammprojektierung mit BICO

Siehe auch: F01505, F01506

Hinweis: Ist ein Wert ungleich 999 und somit ein Telegramm eingestellt, sind die im Telegramm enthaltenen Verschaltungen
gesperrt.
Die gesperrten Verschaltungen kdnnen erst wieder geandert werden, wenn hier als Wert 999 eingestellt wurde.
p0925 PROFIBUS taktsynchron Lebenszeichentoleranz / Master Lebensz_tol
SERVO, TM41 Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Hinweis:

Datentyp: Unsigned16
P-Gruppe: Kommunikation

Min
0

Datensatz: -

Einheitengruppe: -

Max
65535

Funktionsplan: 2410
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

1

Anzahl der tolerierten aufeinanderfolgenden Lebenszeichen-Fehler des taktsynchronen PROFIBUS-Masters. Das
Lebenszeichen wird normalerweise in PZD4 (Steuerwort 2) vom Master empfangen.

Siehe auch: p2045, r2065
Siehe auch: F01912

Mit p0925 = 65535 ist die Lebenszeichen-Uberwachung abgeschaltet.

ro930

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

PROFIBUS Betriebsmodus / PB Betriebsmodus

Anderbar: -

Datentyp: Unsigned16
P-Gruppe: Sollwerte

Min

Anzeige des Betriebsmodus.

Datensatz: -

Einheitengruppe: -

Max

1: Drehzahlgeregelter Betrieb mit Hochlaufgeber
3: Drehzahlgeregelter Betrieb ohne Hochlaufgeber

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

r0944
Alle Objekte

Beschreibung:
Empfehlung:
Abhéngigkeit:

1-170

Storpufferanderungen Zahler / Stérpufferand

Anderbar: -

Datentyp: Unsigned16
P-Gruppe: Meldungen

Min

Datensatz: -

Einheitengruppe: -

Max

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 8060
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

Anzeige der Anderungen des Stérpuffers. Dieser Zahler wird bei jeder Veranderung des Storpuffers inkrementiert.
Verwendung zur Prufung, ob der Stoérpuffer konsistent ausgelesen wurde.
Siehe auch: r0945, r0947, r0948, r0949, r2109
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r0945|0...63] Stércode / Stércode

Alle Objekte Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: 1750, 8060
P-Gruppe: Meldungen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige der Nummern der aufgetretenen Stérungen.
Abhéngigkeit: Siehe auch: r0947, r0948, r0949, r2109, r2130, r2133, r2136
Hinweis: Aufbau Stdrpuffer (prinzipiell):

r0945[0], r0949[0], r0948[0], r2109[0] --> Aktueller Storfall, Stérung 1

r0945[7], r0949[7], r0948[7], r2109[7] --> Aktueller Storfall, Stérung 8
r0945[8], r0949[8], r0948[8], r2109[8] --> 1. Quittierter Storfall, Stérung 1

r0945[15], r0949[15], r0948[15], r2109[15] --> 1. Quittierter Storfall, Stérung 8
r0945[56], r0949[56], r0948[56], r2109[56] --> 7. Quittierter Storfall, Stérung 1

r0945[63], r0949[63], r0948[63], r2109[63] --> 7. Quittierter Stérfall, Storung 8

r0946[0...65534] Storcodeliste / Stércodeliste

Alle Objekte Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: 8060
P-Gruppe: Meldungen Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Auflistung der im Antriebsgerat vorhandenen Stoércodes.

Abhéangigkeit: Der dem Stdrcode zugeordnete Parameter ist unter dem gleichen Index in r0951 eingetragen.

Siehe auch: r0951

r0947[0...63] Stérnummer / Stérnummer
Alle Objekte Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: 1750, 8060
P-Gruppe: Meldungen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Dieser Parameter ist identisch mit r0945.

r0948|0...63] Storzeit gekommen in Millisekunden /t_Stor gek ms

Alle Objekte Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: 1750, 8060
P-Gruppe: Meldungen Einheitengruppe: TIME_M3 Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- [ms] - [ms] - [ms]

Beschreibung: Anzeige der Systemlaufzeit in Millisekunden, an der die Stérung aufgetreten ist.

Abhéangigkeit: Siehe auch: r0945, r0947, r0949, r2109, r2114, r2130, r2133, r2136
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r0949]0...63]
Alle Objekte

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Storwert / Stérwert

Anderbar: -

Datentyp: Integer32 Datensatz: -
P-Gruppe: Meldungen Einheitengruppe: -
Min Max

Anzeige der Zusatzinformation der aufgetretenen Storung (als Ganzzahl).

Siehe auch: r0945, r0947, r0948, r2109, r2130, r2133, r2136

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 1750, 8060
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

r0951[0...65534]
Alle Objekte

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Stornummernliste / Stornummernliste

Anderbar: -

Datentyp: Unsigned16 Datensatz: -
P-Gruppe: Meldungen Einheitengruppe: -
Min Max

Auflistung der Parameter, welche einer Stérung zugeordnet sind.
Siehe auch: r0946

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: 8060
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

p0952
Alle Objekte

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Storfalle Zahler / Storfalle Anz
Anderbar: U, T

Datentyp: Unsigned16 Datensatz: -
P-Gruppe: Meldungen Einheitengruppe: -
Min Max

0 65535

Anzahl der aufgetretenen Storfélle nach dem letzten Zuriicksetzen.
Mit p0952 = 0 setzen wird der Storpuffer geldscht.
Siehe auch: r0945, r0947, r0948, r0949, r2109, r2130, r2133, r2136

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 1710, 8060
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

0

r0963
cu

Werte:

1-172

PROFIBUS Baudrate / PROFIBUS Baudrate
Anderbar: -

Datentyp: Unsigned16 Datensatz: -
P-Gruppe: Kommunikation Einheitengruppe: -
Min Max

0: 9.6 kBit/s

1: 19.2 kBit/s

2: 93.75 kBit/s

3: 187.5 kBit/s

4: 500 KkBit/s

6: 1.5 MBit/s

7: 3 MBit/s

8: 6 MBit/s

9: 12 MBit/s

10: 31.25 kBit/s
11: 45.45 kBit/s
255:  Unbekannt

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
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r0964[0...6] Geréateidentifikation / Gerateident

CuU Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Kommunikation Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige der Gerateidentifikation.

Index: [0] = Firma (Siemens = 42)

[1] = Geratetyp

[2] = Firmware Version

[3] = Firmware Datum (Jahr)

[4] = Firmware Datum (Tag/Monat)
[5] = Antriebsobjekte Anzahl

[6] = Firmware patch/hot fix

Hinweis: Beispiel:
r0964[0] = 42 --> SIEMENS
r0964[1] = 5000 --> SINAMICS S CU320
r0964[1] = 5200 --> SINAMICS G CU320
r0964[2] = 102 --> Erster Teil Firmwareversion V01.02 (Zweiter Teil siehe bei Index 6)
r0964[3] = 2003 --> Jahr 2003
r0964[4] = 1401 --> 14. Januar
r0964[5] = 4 --> 4 Antriebsobjekte
r0964[6] = 600 --> Zweiter Teil Firmwareversion (Vollstandige Version: V01.02.06.00)

r0965 PROFIBUS Profilnummer / PB Profilnummer

cu Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Kommunikation Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige der PROFIBUS Profilnummer und Profilversion. Konstanter Wert = 0303 hex.

Byte 1: Profilnummer = 03 hex = PROFIdrive Profil 3
Byte 2: Profilversion = 03 hex = Version 3

p0969 Systemlaufzeit relativ / t_System relativ
Ccu Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: 1750, 8060
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: TIME_M3 Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0 [ms] 4294967295 [ms] 0 [ms]
Beschreibung: Anzeige der Systemlaufzeit in ms seit dem letzten Power ON.
Hinweis: Der Wert in p0969 kann nur auf 0 zuriickgesetzt werden.

Der Wert lauft nach ca. 49 Tagen Uber.
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p0970
A_INF, B_INF

Beschreibung:

Einspeisung Parameter zuriicksetzen / INF Par Reset
Anderbar: C2
Datentyp: Unsigned16

Zugriffsstufe: 2
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Werkseinstellungen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

0 100 0

Der Parameter dient zum Auslésen des Zurlicksetzens der Parameter einer einzelnen Einspeisung.

Die Parameter der Basisinbetriebnahme (siehe p0009) werden dabei nicht zuriickgesetzt (p0107, p0108, p0121,
p0170). Diese sind nur Uber die Werkseinstellung des gesamten Geréates zuriicksetzbar (p0976).

Die Abtastzeiten (p0111, p0112, p0115) werden nur dann nicht zuriickgesetzt, wenn dabei ein Konflikt mit dem
Basistakt (p0110) entsteht.

Werte: 0: Inaktiv
1: Start Parameter zuriicksetzen
100: Start BICO-Verschaltungen zuriicksetzen

Hinweis: Eine Werkseinstellung kann nur gestartet werden, wenn vorher p0010 = 30 (Parameter-Reset) gesetzt wurde.
Am Ende der Berechnungen wird automatisch p0970 = 0 gesetzt.

p0970 Antrieb Parameter zurlicksetzen / Antr Par Reset

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Anderbar: C2
Datentyp: Unsigned16

Zugriffsstufe: 2
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Werkseinstellungen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

0 100 0

Der Parameter dient zum Ausldsen des Zurlicksetzens der Parameter eines einzelnen Antriebs.

Die Parameter p0100, p0205 (nur fir VECTOR) sowie die Parameter der Antriebs-Basisinbetriebnahme (p0009)
werden dabei nicht zurlickgesetzt (p0107, p0108, p0111, p0112, p0115, p0121, p0130, p0131, p0140, p0141,
p0142, p0170, p0186 ... p0189). Diese sind nur Uber die Werkseinstellung des gesamten Geréates zurticksetzbar
(p0976).

Werte: 0: Inaktiv
1: Start Parameter zuriicksetzen
100:  Start BICO-Verschaltungen zuriicksetzen

Hinweis: Eine Werkseinstellung kann nur gestartet werden, wenn vorher p0010 = 30 (Parameter-Reset) gesetzt wurde.
Am Ende der Berechnungen wird automatisch p0970 = 0 gesetzt.

p0970 TB30 Parameter zurlicksetzen / TB30 Par Reset

TB30 Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 2

Beschreibung:

Werte:

Hinweis:

1-174

Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Werkseinstellungen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

0 100 0

Der Parameter dient zum Ausldsen des Zurlicksetzens der Parameter auf dem Terminal Board 30 (TB30).
Die Abtastzeit p4099 wird dann nicht zurtickgesetzt, wenn dabei ein Konflikt mit dem Basistakt entsteht.

Der Parameter p0161 wird nicht zuriickgesetzt. Dieser wird nur bei einer Werkseinstellung des gesamten Gerates
zuriickgesetzt (p0976).

0: Inaktiv
1: Start Parameter zuriicksetzen
100: Start BICO-Verschaltungen zuriicksetzen

Eine Werkseinstellung kann nur gestartet werden, wenn vorher p0010 = 30 (Parameter-Reset) gesetzt wurde.
Am Ende der Berechnungen wird automatisch p0970 = 0 gesetzt.
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p0970
TM15

Beschreibung:

Werte:

Abhéngigkeit:

TM15 Parameter zurlicksetzen / TM15 Par Reset
Anderbar: C2
Datentyp: Unsigned16

Zugriffsstufe: 2
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Werkseinstellungen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

0 100 0

Der Parameter dient zum Ausldsen des Zurlicksetzens der Parameter auf dem Terminal Module 15 (TM15).

Der Parameter p0151 wird nicht zuriickgesetzt. Dieser wird nur bei einer Werkseinstellung des gesamten Gerates
zuriickgesetzt (p0976).

0: Inaktiv

1: Start Parameter zuriicksetzen

100: Start BICO-Verschaltungen zuriicksetzen

Siehe auch: p0010

Hinweis: Eine Werkseinstellung kann nur gestartet werden, wenn zuvor p0010 = 30 (Parameter-Reset) gesetzt wurde.
Am Ende der Berechnungen wird automatisch p0970 = 0 gesetzt.

p0970 TM17 Parameter zurticksetzen / TM17 Par Reset

T™M17 Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 2

Beschreibung:

Werte:

Abhéangigkeit:

Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Werkseinstellungen Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0 100 0

Der Parameter dient zum Ausldsen des Zurlicksetzens der Parameter auf dem Terminal Module 17 (TM17).

Der Parameter p0151 wird nicht zuriickgesetzt. Dieser wird nur bei einer Werkseinstellung des gesamten Gerates
zuriickgesetzt (p0976).

0: Inaktiv

1: Start Parameter zuriicksetzen

100:  Start BICO-Verschaltungen zuriicksetzen

Siehe auch: p0010

Hinweis: Eine Werkseinstellung kann nur gestartet werden, wenn zuvor p0010 = 30 (Parameter-Reset) gesetzt wurde.
Am Ende der Berechnungen wird automatisch p0970 = 0 gesetzt.

p0970 TM31 Parameter zurlicksetzen / TM31 Par Reset

TM31 Anderbar: C2 Zugriffsstufe: 2

Beschreibung:

Werte:

Abhéngigkeit:

Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Werkseinstellungen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

0 100 0

Der Parameter dient zum Ausldsen des Zurlicksetzens der Parameter auf dem Terminal Module 31 (TM31).

Die Abtastzeit p4099 wird dann nicht zurtickgesetzt, wenn dabei ein Konflikt mit dem Basistakt entsteht.

Der Parameter p0151 wird nicht zuriickgesetzt. Dieser wird nur bei einer Werkseinstellung des gesamten Gerates
zuriickgesetzt (p0976).

0: Inaktiv
1: Start Parameter zuriicksetzen
100: Start BICO-Verschaltungen zuriicksetzen

Siehe auch: p0010

Hinweis: Eine Werkseinstellung kann nur gestartet werden, wenn zuvor p0010 = 30 (Parameter-Reset) gesetzt wurde.
Am Ende der Berechnungen wird automatisch p0970 = 0 gesetzt.
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p0970
TM41

Beschreibung:

Werte:

Abhéngigkeit:

TMA41 Parameter zuriicksetzen / TM41 Par Reset
Anderbar: C2
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 2
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Werkseinstellungen Einheitenwabhl: -
Min
0

Einheitengruppe: -
Max
100

Werkseinstellung
0

Der Parameter dient zum Ausldsen des Zurlicksetzens der Parameter auf dem Terminal Module 41 (TM41).

Der Parameter p0151 wird nicht zuriickgesetzt. Dieser wird nur bei einer Werkseinstellung des gesamten Gerates
zuriickgesetzt (p0976).

0: Inaktiv
1: Start Parameter zuriicksetzen
100: Start BICO-Verschaltungen zuriicksetzen

Siehe auch: p0010

Hinweis: Eine Werkseinstellung kann nur gestartet werden, wenn zuvor p0010 = 30 (Parameter-Reset) gesetzt wurde.
Am Ende der Berechnungen wird automatisch p0970 = 0 gesetzt.

p0971 Antriebsobjekt Parameter speichern / Antr_obj speichern

Alle Objekte Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 1

Beschreibung:
Werte:

Abhéngigkeit:
Vorsicht:

Hinweis:

Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitenwabhl: -
Min
0

Einheitengruppe: -
Max
1

Werkseinstellung
0

Speichern der Parameter des jeweiligen Antriebsobjekts im nichtflichtigen Speicher (CompactFlash Card).

0: Inaktiv
1: Antriebsobjekt speichern

Siehe auch: p0977

Die Spannungsversorgung der Control Unit darf erst nach dem Beenden des Speichervorgangs ausgeschaltet wer-
den (d. h. nach dem Start zum Speichern warten, bis der Parameter wieder den Wert 0 hat).

Ausgehend vom jeweiligen Antriebsobjekt werden folgende Parameter gespeichert:
CU3xx: Geratespezifische Parameter und PROFIBUS-Device-Parameter.
Andere Objekte: Parameter des aktuellen Objekts und PROFIBUS-Device-Parameter.

r0975[0...10]
Alle Objekte

Beschreibung:
Index:

1-176

Antriebsobjekt Identifikation /
Anderbar: - Zugriffsstufe: 2

Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -

Werkseinstellung

P-Gruppe: Kommunikation
Min

Einheitengruppe: -
Max

Anzeige der Identifikation des Antriebsobjekts.
[0] = Firma (Siemens = 42)

[1] = Antriebsobjekt Typ

[2] = Firmware Version

[3] = Firmware Datum (Jahr)

[4] = Firmware Datum (Tag/Monat)

[5] = PROFIdrive Abtriebsobjekt Typklasse

[6] = PROFIdrive Antriebsobjekt Sub-Typklasse 1
[7] = reserviert

[8] = reserviert

[9] = reserviert

[10] = Firmware patch/hot fix
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Beispiel:

r0975[0] = 42 --> SIEMENS

r0975[1] = 11 --> Antriebsobjekttyp SERVO

r0975[2] = 102 --> Erster Teil Firmwareversion V01.02 (Zweiter Teil siehe bei Index 10)
r0975[3] = 2003 --> Jahr 2003

r0975[4] = 1401 --> 14. Januar

r0975[5] = 1 --> PROFIdrive Antriebsobjekt Typklasse

r0975[6] = 9 --> PROFIdrive Antriebsobjekt Sub-Typklasse 1

r0975[7] = O (reserviert)

r0975[8] = 0 (reserviert)

r0975[9] = 0 (reserviert)

r0975[10] = 600 --> Zweiter Teil Firmwareversion (Vollstandige Version: V01.02.06.00)

p0976
CuU

Beschreibung:

Werte:

Hinweis:

Alle Parameter zuriicksetzen und laden / Alle Par Res laden
Anderbar: C1 Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Werkseinstellungen Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min
0

Max Werkseinstellung
100 0

Zurucksetzen bzw. Laden aller Parameter des Antriebssystems.

0:
1
2:
3:
10:
11:
12:
20:
21:
22:
23:
24:
25:
26:
100:

Inaktiv

Start Zurlicksetzen aller Parameter auf Werkseinstellung

Start Laden der mit p0977 = 1 nichtflichtig gespeicherten Parameter
Start Laden der flichtigen Parameter aus RAM

Start Laden der mit p0977 = 10 nichtfliichtig gespeicherten Parameter
Start Laden der mit p0977 = 11 nichtfliichtig gespeicherten Parameter
Start Laden der mit p0977 = 12 nichtfllichtig gespeicherten Parameter
Start Laden der siemensinternen Einstellung 20

Start Laden der siemensinternen Einstellung 21

Start Laden der siemensinternen Einstellung 22

Start Laden der siemensinternen Einstellung 23

Start Laden der siemensinternen Einstellung 24

Start Laden der siemensinternen Einstellung 25

Start Laden der siemensinternen Einstellung 26

Start Zuriicksetzen aller BICO-Verschaltungen

Nach dem Zuriicksetzen aller Parameter auf Werkseinstellung ist eine erneute Erstinbetriebnahme erforderlich.
Das Zurucksetzen bzw. Laden erfolgt im flichtigen Speicher.

Vorgehen:

1. p0009 = 30 (Parameter-Reset) setzen.

2. p0976 = "Gewunschten Wert" setzen. Ein neuer Hochlauf wird gestartet.

Nach der Ausfiihrung wird automatisch p0009 = 0 gesetzt.
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p0977
CuU

Beschreibung:
Werte:

Abhéngigkeit:
Vorsicht:

Hinweis:

Alle Parameter speichern / Alle Par speichern

Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Anzeigen, Signale Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0 26 0

Speichern aller Parameter des Antriebssystems im nichtflichtigen Speicher (CompactFlash Card).

0: Inaktiv

1: Nichtfluchtig speichern aller Parameter, wird bei POWER ON geladen

10: Nichtfliichtig speichern aller Parameter als Option, wird mit p0976 = 10 geladen
11: Nichtflichtig speichern aller Parameter als Option, wird mit p0976 = 11 geladen
12: Nichtfluchtig speichern aller Parameter als Option, wird mit p0976 = 12 geladen
20: Nichtfliichtig speichern aller Parameter als Einstellung 20 (reserviert)

21: Nichtflichtig speichern aller Parameter als Einstellung 21 (reserviert)
22: Nichtfluchtig speichern aller Parameter als Einstellung 22 (reserviert)
23: Nichtfliichtig speichern aller Parameter als Einstellung 23 (reserviert)
24: Nichtfliichtig speichern aller Parameter als Einstellung 24 (reserviert)
25: Nichtfluchtig speichern aller Parameter als Einstellung 25 (reserviert)
26: Nichtfliichtig speichern aller Parameter als Einstellung 26 (reserviert)

Siehe auch: p0976

Die Spannungsversorgung der Control Unit darf erst nach dem Beenden des Speichervorgangs ausgeschaltet wer-
den (d. h. nach dem Start zum Speichern warten, bis der Parameter wieder den Wert 0 hat).

Die mit p0977 = 10, 11 oder 12 gespeicherten Parameter kdnnen mit p0976 = 10, 11 oder 12 wieder geladen wer-
den.

p0978[0...15]
CuU

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

1-178

Liste der Antriebsobjekte / Liste der DO
Anderbar: C1 Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Unsigned8 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Topologie Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 62 [0]1

(110

[2]0

(3]0

(410

[5]0

[6] 0

[710

(8]0

Dieser Parameter ist ein PROFIdrive-konformes Abbild von p0101.
Die Parameter p0101 und p0978 enthalten folgende Informationen:
1) Die gleiche Anzahl an Antriebsobjekten

2) Die gleichen Antriebsobjekte

In diesem Sinne sind sie konsistent.

Unterschied zwischen p0101 und p0978:

Bei p0978 kann umsortiert und eine Null eingefiigt werden, um diejenigen Antriebsobjekte zu kennzeichnen, die am
PZD-Austausch teilhaben, sowie um deren Reihenfolge im PZD-Austausch festzulegen. Antriebsobjekte, die nach
der ersten Null aufgefiihrt sind, sind vom Prozessdatenaustausch ausgeschlossen.

Siehe auch: p0101, p0971, p0977
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p0978 kann in der Erstinbetriebnahme nicht veréandert werden, da zu diesem Zeitpunkt die Isttopologie noch nicht

bestétigt wurde (p0099 noch nicht gleich r0098 und p0009 auf 0 gesetzt).

Eine Anderung von p0978 wird erst wirksam nach einem Spannungs-AUS/EIN oder einem Reset der Baugruppe.
Dazu muss diese Anderung von p0978 vorher iiber p0971 beziehungsweise p0977 nichtfliichtig gespeichert wer-

den.

r0979[0...30]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Index:

Hinweis:

Geberformat PROFIdrive / Geberformat

Anderbar: -
Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Geber

Anzeige der verwendeten Lageistwertgeber nach PROFIdrive.

[0] = Header

[1] = Typ Geber 1

[2] = Auflésung Geber 1

[3] = Schiebefaktor G1_XIST1
[4] = Schiebefaktor G1_XIST2
[5] = Unterscheidbare Umdrehungen Geber 1
[6] = Reserviert

[7] = Reserviert

[8] = Reserviert

[9] = Reserviert

[10] = Reserviert

[11] = Typ Geber 2

[12] = Auflésung Geber 2

[13] = Schiebefaktor G2_XIST1
[14] = Schiebefaktor G2_XIST2
[15] = Unterscheidbare Umdrehungen Geber 2
[16] = Reserviert

[17] = Reserviert

[18] = Reserviert

[19] = Reserviert

[20] = Reserviert

[21] = Typ Geber 3

[22] = Auflésung Geber 3

[23] = Schiebefaktor G3_XIST1
[24] = Schiebefaktor G3_XIST2
[25] = Unterscheidbare Umdrehungen Geber 3
[26] = Reserviert

[27] = Reserviert

[28] = Reserviert

[29] = Reserviert

[30] = Reserviert

Datensatz: -
Einheitengruppe: -
Min Max

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 4704
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

Informationen zu den einzelnen Indizes sind dem PROFIdrive Profile Drive Technology zu entnehmen.
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r0979[0...10]
TM41

Beschreibung:
Index:

Hinweis:

Geberformat PROFIdrive / Geberformat
Anderbar: -

Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 4704
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Geber Einheitengruppe: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der verwendeten Lageistwertgeber nach PROFIdrive.
[0] = Header

[1] = Typ Geber 1

[2] = Aufldsung Geber 1

[3] = Schiebefaktor G1_XIST1

[4] = Schiebefaktor G1_XIST2

[5] = Unterscheidbare Umdrehungen Geber 1
[6] = Reserviert

[7] = Reserviert

[8] = Reserviert

[9] = Reserviert

[10] = Reserviert

Informationen zu den einzelnen Indizes sind dem PROFIdrive Profile Drive Technology zu entnehmen.

r0980[0...99]
Alle Objekte

Beschreibung:
Abhéangigkeit:
Hinweis:

Liste vorhandener Parameter 1/ Liste vorh Par 1
Anderbar: -

Datentyp: Unsigned16

Zugriffsstufe: 4
Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der vorhandenen Parameter fur diesen Antrieb.
Siehe auch: r0981, r0989

Die Anzeige der vorhandenen Parameter erfolgt in den Indizes 0 bis 98. Enthélt ein Index den Wert O, so ist die
Liste hier beendet. Bei einer gréReren Liste steht im Index 99 die Parameternummer zum Fortsetzen der Liste.

Diese Liste besteht vollstandig aus folgenden Parametern:
r0980]0...99], r0981[0...99] ... r0989[0...99]

Die Parameter dieser Liste werden in der Expertenliste der Inbetriebnahmesoftware nicht angezeigt. Sie kdnnen
aber von einer Ubergeordneten Steuerung (z. B. PROFIBUS Master) gelesen werden.

r0981[0...99]
Alle Objekte

Beschreibung:
Abhéngigkeit:
Hinweis:

1-180

Liste vorhandener Parameter 2 / Liste vorh Par 2
Anderbar: -

Datentyp: Unsigned16

Zugriffsstufe: 4
Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der vorhandenen Parameter fiir diesen Antrieb.
Siehe auch: r0980, r0989

Die Anzeige der vorhandenen Parameter erfolgt in den Indizes 0 bis 98. Enthalt ein Index den Wert 0, so ist die
Liste hier beendet. Bei einer gréReren Liste steht im Index 99 die Parameternummer zum Fortsetzen der Liste.

Diese Liste besteht vollstandig aus folgenden Parametern:
r0980]0...99], r0981[0...99] ... r0989[0...99]

Die Parameter dieser Liste werden in der Expertenliste der Inbetriebnahmesoftware nicht angezeigt. Sie kdnnen
aber von einer tibergeordneten Steuerung (z. B. PROFIBUS Master) gelesen werden.
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r0989[0...99]
Alle Objekte

Beschreibung:
Abhéngigkeit:
Hinweis:

Liste vorhandener Parameter 10/ Liste vorh Par 10

Anderbar: - Zugriffsstufe: 4
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der vorhandenen Parameter fur diesen Antrieb.
Siehe auch: r0980, r0981

Die Anzeige der vorhandenen Parameter erfolgt in den Indizes O bis 98. Enthalt ein Index den Wert 0, so ist die
Liste hier beendet.

Diese Liste besteht vollstéandig aus folgenden Parametern:
r0980]0...99], r0981[0...99] ... r0989[0...99]

Die Parameter dieser Liste werden in der Expertenliste der Inbetriebnahmesoftware nicht angezeigt. Sie kdnnen
aber von einer tibergeordneten Steuerung (z. B. PROFIBUS Master) gelesen werden.

r0990|0...99]
Alle Objekte

Beschreibung:
Abhéngigkeit:
Hinweis:

Liste geanderter Parameter 1/ Liste ged Par 1

Anderbar: - Zugriffsstufe: 4
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der gegenuber der Werkseinstellung gednderten Parameter flr diesen Antrieb.
Siehe auch: r0991, r0999

Die Anzeige der geénderten Parameter erfolgt in den Indizes 0 bis 98. Enthalt ein Index den Wert 0, so ist die Liste
hier beendet. Bei einer grof3eren Liste steht im Index 99 die Parameternummer zum Fortsetzen der Liste.

Diese Liste besteht vollstandig aus folgenden Parametern:
r0990[0...99], r0991[0...99] ... r0999]0...99]

Die Parameter dieser Liste werden in der Expertenliste der Inbetriebnahmesoftware nicht angezeigt. Sie knnen
aber von einer tbergeordneten Steuerung (z. B. PROFIBUS Master) gelesen werden.

r0991[0...99]
Alle Objekte

Beschreibung:
Abhéangigkeit:
Hinweis:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Liste geanderter Parameter 2 / Liste ged Par 2

Anderbar: - Zugriffsstufe: 4
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der gegenuber der Werkseinstellung geanderten Parameter fir diesen Antrieb.
Siehe auch: r0990, r0999

Die Anzeige der gednderten Parameter erfolgt in den Indizes 0 bis 98. Enthalt ein Index den Wert 0, so ist die Liste
hier beendet. Bei einer grof3eren Liste steht im Index 99 die Parameternummer zum Fortsetzen der Liste.

Diese Liste besteht vollstandig aus folgenden Parametern:
r0990]0...99], r0991[0...99] ... r0999[0...99]

Die Parameter dieser Liste werden in der Expertenliste der Inbetriebnahmesoftware nicht angezeigt. Sie kdnnen
aber von einer tUbergeordneten Steuerung (z. B. PROFIBUS Master) gelesen werden.
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r0999[0...99]
Alle Objekte

Beschreibung:
Abhéngigkeit:
Hinweis:

Liste gednderter Parameter 10/ Liste gea Par 10
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned16

Zugriffsstufe: 4
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: - Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der gegenuber der Werkseinstellung gednderten Parameter flr diesen Antrieb.
Siehe auch: r0990, r0991

Die Anzeige der geénderten Parameter erfolgt in den Indizes 0 bis 98. Enthalt ein Index den Wert 0, so ist die Liste
hier beendet.

Diese Liste besteht vollstandig aus folgenden Parametern:
r0990J0...99], r0991[0...99] ... r0999[0...99]

Die Parameter dieser Liste werden in der Expertenliste der Inbetriebnahmesoftware nicht angezeigt. Sie kdnnen
aber von einer tibergeordneten Steuerung (z. B. PROFIBUS Master) gelesen werden.

p1000[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Makro Konnektoreingange (ClI) fur Drehzahlsollwerte / Makro Cl n_soll

Zurlck zur Startseite

Anderbar: C2, T
Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Befehle

Datensatz: CDS
Einheitengruppe: -

Zugriffsstufe: 1
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung
0 999999 0

Ausfuhren des entsprechenden ACX-Files auf der CompactFlash Card.

Die Konnektoreingange (Cl) fur die Drehzahlsollwerte des entsprechenden Befehlsdatensatzes (Command Data
Set, CDS) werden entsprechend verschaltet.

Das ausgewahlte ACX-File muss in folgendem Verzeichnis stehen:
... IPMACRO/<Antriebsobjekt>/P1000/PMxxxxxx.ACX

Beispiel:

p1000 = 6 --> Das File PM000006.ACX wird ausgefuhrt.

Das auszufiihrende ACX-File muss entsprechend der Definition fir ACX-Makros erstellt und in dem vorgesehenen
Verzeichnis auf der CompactFlash Card abgelegt sein.

Siehe auch: p0015, p0700, p1500

Hinweis: ClI: Konnektoreingang (Connector Input)

p1001[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 1/ n_soll_fest 1

SERVO (Sollw), Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2
VECTOR

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Sollwerte
Min

-210000.000 [1/min]

Datensatz: DDS
Einheitengruppe: SPEED_ROT
Max

210000.000 [1/min]

Einstellung des Wertes fuir Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwert 1.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Funktionsplan: 3010
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0.000 [1/min]

p1002[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

1-182

CO: Drehzahlfestsollwert 2/ n_soll_fest 2

Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Sollwerte
Min

-210000.000 [1/min]

Datensatz: DDS
Einheitengruppe: SPEED_ROT
Max

210000.000 [1/min]

Einstellung des Wertes fur Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwert 2.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 3010
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0.000 [1/min]
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p1003J[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

CO: Drehzahlfestsollwert 3/ n_soll_fest 3

Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Sollwerte
Min

-210000.000 [1/min]

Datensatz: DDS
Einheitengruppe: SPEED_ROT
Max

210000.000 [1/min]

Einstellung des Wertes fur Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwert 3.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 3010
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
0.000 [1/min]

p1004[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

CO: Drehzahlfestsollwert 4/ n_soll_fest 4

Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Sollwerte
Min

-210000.000 [1/min]

Datensatz: DDS
Einheitengruppe: SPEED_ROT
Max

210000.000 [1/min]

Einstellung des Wertes fur Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwert 4.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 3010
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0.000 [1/min]

p1005[0..n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

CO: Drehzahlfestsollwert 5/ n_soll_fest 5

Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Sollwerte
Min

-210000.000 [1/min]

Datensatz: DDS
Einheitengruppe: SPEED_ROT
Max

210000.000 [1/min]

Einstellung des Wertes fuir Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwert 5.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 3010
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
0.000 [1/min]

p1006[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

CO: Drehzahlfestsollwert 6 / n_soll_fest 6

Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Sollwerte
Min

-210000.000 [1/min]

Datensatz: DDS
Einheitengruppe: SPEED_ROT
Max

210000.000 [1/min]

Einstellung des Wertes fur Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwert 6.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 3010
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0.000 [1/min]

p1007[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:
Abhangigkeit:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved
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CO: Drehzahlfestsollwert 7/ n_soll_fest 7

Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Sollwerte
Min

-210000.000 [1/min]

Datensatz: DDS
Einheitengruppe: SPEED_ROT
Max

210000.000 [1/min]

Einstellung des Wertes fur Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwert 7.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 3010
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0.000 [1/min]
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p1008J0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 8/ n_soll _fest 8

SERVO (Sollw), Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2

VECTOR Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 3010
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]

Beschreibung: Einstellung des Wertes fur Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwert 8.

Abhéngigkeit: Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

p1009][0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 9/ n_soll_fest 9

SERVO (Sollw), Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2

VECTOR Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 3010
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]

Beschreibung: Einstellung des Wertes fur Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwert 9.

Abhéangigkeit: Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

p1010[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 10 / n_soll_fest 10

SERVO (Sollw), Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2

VECTOR Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 3010
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]

Beschreibung: Einstellung des Wertes fiir Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwert 10.

Abhéngigkeit: Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

p1011[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 11/ n_soll_fest 11

SERVO (Sollw), Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2

VECTOR Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 3010
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]

Beschreibung: Einstellung des Wertes fur Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwert 11.

Abhéngigkeit: Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

p1012[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 12 / n_soll_fest 12

SERVO (Sollw), Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2

VECTOR Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 3010
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]

Beschreibung: Einstellung des Wertes fur Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwert 12.

Abhangigkeit: Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197
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p1013[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

CO: Drehzahlfestsollwert 13/ n_soll_fest 13

Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Sollwerte
Min

-210000.000 [1/min]

Datensatz: DDS
Einheitengruppe: SPEED_ROT
Max

210000.000 [1/min]

Einstellung des Wertes fur Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwert 13.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 3010
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
0.000 [1/min]

p1014J[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

CO: Drehzahlfestsollwert 14 / n_soll_fest 14

Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Sollwerte
Min

-210000.000 [1/min]

Datensatz: DDS
Einheitengruppe: SPEED_ROT
Max

210000.000 [1/min]

Einstellung des Wertes fur Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwert 14.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 3010
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0.000 [1/min]

p1015[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

CO: Drehzahlfestsollwert 15/ n_soll_fest 15

Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Sollwerte
Min

-210000.000 [1/min]

Datensatz: DDS
Einheitengruppe: SPEED_ROT
Max

210000.000 [1/min]

Einstellung des Wertes fiir Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwert 15.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 3010
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
0.000 [1/min]

p1020[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Bl: Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 0 / n_soll_fest Bit O

Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Sollwerte
Min

Datensatz: CDS
Einheitengruppe: -
Max

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 2505
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

0

Einstellung der Signalquelle zur Auswahl des Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwertes.
Auswabhl des gewiinschten Drehzahlfestsollwertes iber p1020 ... p1023.

Anzeige der Nummer des aktuellen Drehzahlfestsollwertes in r1197.

Einstellung der Werte fur Drehzahlfestsollwert 1 ... 15 Gber p1001 ... p1015.

Siehe auch: p1021, p1022, p1023, r1197

Hinweis: Ist kein Drehzahlfestsollwert ausgewahit (p1020 ... p1023 = 0, r1197 = 0), so ist r1024 = 0 (Sollwert = 0).
p1021[0...n] Bl: Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 1 / n_soll_fest Bit 1

SERVO (Sollw), Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
VECTOR

Beschreibung:

Datensatz: CDS
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Datentyp: Unsigned32 Funktionsplan: 2505

Einheitenwahl: -

Einstellung der Signalquelle zur Auswahl des Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwertes.
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Abhéngigkeit:

Auswahl des gewuinschten Drehzahlfestsollwertes tber p1020 ... p1023.
Anzeige der Nummer des aktuellen Drehzahlfestsollwertes in r1197.
Einstellung der Werte fur Drehzahlfestsollwert 1 ... 15 Gber p1001 ... p1015.
Siehe auch: p1020, p1022, p1023, r1197

Hinweis: Ist kein Drehzahlfestsollwert ausgewahlt (p1020 ... p1023 = 0, r1197 = 0), so ist r1024 = 0 (Sollwert = 0).
p1022[0...n] Bl: Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 2 / n_soll_fest Bit 2

SERVO (Sollw), Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Datensatz: CDS
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Datentyp: Unsigned32 Funktionsplan: 2505

P-Gruppe: Sollwerte Einheitenwabhl: -

Einstellung der Signalquelle zur Auswahl des Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwertes.
Auswabhl des gewiinschten Drehzahlfestsollwertes iber p1020 ... p1023.

Anzeige der Nummer des aktuellen Drehzahlfestsollwertes in r1197.

Einstellung der Werte fir Drehzahlfestsollwert 1 ... 15 Gber p1001 ... p1015.

Siehe auch: p1020, p1021, p1023, r1197

Hinweis: Ist kein Drehzahlfestsollwert ausgewahit (p1020 ... p1023 = 0, r1197 = 0), so ist r1024 = 0 (Sollwert = 0).
p1023[0...n] Bl: Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 3/ n_soll_fest Bit 3

SERVO (Sollw), Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
VECTOR

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Datensatz: CDS
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Datentyp: Unsigned32 Funktionsplan: 2505

P-Gruppe: Sollwerte Einheitenwabhl: -

Einstellung der Signalquelle zur Auswahl des Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwertes.
Auswahl des gewiinschten Drehzahlfestsollwertes Gber p1020 ... p1023.

Anzeige der Nummer des aktuellen Drehzahlfestsollwertes in r1197.

Einstellung der Werte fir Drehzahlfestsollwert 1 ... 15 Gber p1001 ... p1015.

Siehe auch: p1020, p1021, p1022, r1197

Hinweis: Ist kein Drehzahlfestsollwert ausgewahlt (p1020 ... p1023 = 0, r1197 = 0), so ist r1024 = 0 (Sollwert = 0).
r1024 CO: Drehzahlfestsollwert wirksam / n_soll_fest wirk
SERVO (Sollw), Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
VECTOR Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 1550, 3010
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Beschreibung:

Empfehlung:
Abhéangigkeit:

Hinweis:
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Anzeige des ausgewahlten und wirksamen Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwertes.

Dieser Sollwert ist der Ausgangswert bei den Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwerten und muss entsprechend
weiter verschaltet werden (z. B. mit dem Hauptsollwert).

Das Signal mit dem Hauptsollwert (p1070) verschalten.

Auswahl des gewiinschten Drehzahlfestsollwertes tiber p1020 ... p1023.

Anzeige der Nummer des aktuellen Drehzahlfestsollwertes in r1197.

Einstellung der Werte fur Drehzahlfestsollwert 1 ... 15 Gber p1001 ... p1015.

Siehe auch: p1070, r1197

Ist kein Drehzahlfestsollwert ausgewahlt (p1020 ... p1023 = 0, r1197 = 0), so ist r1024 = 0 (Sollwert = 0).
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p1030[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Motorpotenziometer Konfiguration / Mop Konfiguration
Anderbar: U, T
Datentyp: Unsigned16

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 3020
Einheitenwabhl: -

Datensatz: DDS

P-Gruppe: Regelung Einheitengruppe: -

Min Max Werkseinstellung
0000 bin 0111 bin 0110 bin
Beschreibung: Einstellung der Konfiguration fur das Motorpotenziometer.
Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 Speicherung aktiv Nein Ja -
01 Hochlaufgeber aktiv Nein Ja -
02  Anfangsverrundung aktiv Nein Ja -
Hinweis: Zu Bit 01:
0: Ohne Hochlaufgeber bei Automatikbetrieb (Hoch-/Riicklaufzeit = 0).
1: Mit Hochlaufgeber bei Automatikbetrieb.
Zu Bit 02:
0: Ohne Anfangsverrundung.
1: Mit Anfangsverrundung. Die eingestellte Hoch- und Riicklaufzeit wird entsprechend uberschritten. Mit der
Anfangsverrundung ist eine feinfiihlige Vorgabe kleiner Anderungen (progressive Reaktion auf Tastenbetatigun-
gen) mdoglich.
p1035[0...n] Bl: Motorpotenziometer Sollwert hoher / Mop héher
SERVO (Sollw), Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Datensatz: CDS
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Datentyp: Unsigned32 Funktionsplan: 2442, 2505

Einheitenwahl: -

Einstellung der Signalquelle zum Erhéhen des Sollwertes beim Motorpotenziometer.
Siehe auch: p1036

p1035
TM41

Beschreibung:

Bl: Nullmarken freigeben / Nullmarken frei.
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle zum Freigeben der Nullmarken Impulse.

p1036[0..n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Bl: Motorpotenziometer Sollwert tiefer / Mop tiefer
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 2442, 2505
Einheitenwahl: -

Datensatz: CDS
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Einstellung der Signalquelle zum Verringern des Sollwertes beim Motorpotenziometer.

Siehe auch: p1035
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p1037[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:

Motorpotenziometer Maximaldrehzahl / Mop n_max
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 3020
Einheitenwabhl: -

Datensatz: DDS
Einheitengruppe: SPEED_ROT
Max

210000.000 [1/min]

P-Gruppe: Sollwerte
Min
-210000.000 [1/min]

Werkseinstellung
0.000 [1/min]

Einstellung der Maximaldrehzahl/-geschwindigkeit fir das Motorpotenziometer.

Hinweis: Bei der Inbetriebnahme wird dieser Parameter entsprechend automatisch vorbelegt.

Der vom Motorpotenziometer ausgegebene Sollwert wird auf diesen Wert begrenzt.
p1038J0...n] Motorpotenziometer Minimaldrehzahl / Mop n_min
SERVO (Sollw), Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2
VECTOR

Beschreibung:

Datensatz: DDS
Einheitengruppe: SPEED_ROT
Max

210000.000 [1/min]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: 3020

P-Gruppe: Sollwerte Einheitenwabhl: -
Min
-210000.000 [1/min]

Werkseinstellung
0.000 [1/min]

Einstellung der Minimaldrehzahl/-geschwindigkeit fiir das Motorpotenziometer.

Hinweis: Bei der Inbetriebnahme wird dieser Parameter entsprechend automatisch vorbelegt.

Der vom Motorpotenziometer ausgegebene Sollwert wird auf diesen Wert begrenzt.
p1039[0...n] Bl: Motorpotenziometer Invertierung / Mop Invertierung
SERVO (Sollw), Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Datensatz: CDS
Einheitengruppe: -

Funktionsplan: 3020
Einheitenwahl: -

Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Sollwerte
Min

Max Werkseinstellung

0

Einstellung der Signalquelle zum Invertieren der Maximal- oder Minimaldrehzahl / -geschwindigkeit beim Motorpo-
tenziometer.

Siehe auch: p1037, p1038

Hinweis: Die Invertierung wirkt nur wahrend "Motorpotenziometer hoher" oder "Motorpotenziometer tiefer" aktiv ist.
p1040[0...n] Motorpotenziometer Startwert / Mop Startwert

SERVO (Sollw), Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2
VECTOR

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

1-188

Datensatz: DDS
Einheitengruppe: SPEED_ROT
Max

210000.000 [1/min]

Funktionsplan: 3020
Einheitenwabhl: -

Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Sollwerte
Min

-210000.000 [1/min]

Werkseinstellung
0.000 [1/min]

Einstellung des Startwertes fir das Motorpotenziometer. Dieser Startwert wird nach dem Einschalten des Antriebs
wirksam.

Nur wirksam bei p1030.0 = 0.
Siehe auch: p1030
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p1041[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Bl: Motorpotenziometer Hand/Automatik / Mop Hand/Auto
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 3020
Einheitenwabhl: -

Datensatz: CDS
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Einstellung der Signalquelle fur die Umschaltung von Hand auf Automatik beim Motorpotenziometer.

Bei Hand wird der Sollwert Uber zwei Signale hdher und tiefer verstellt. Bei Automatikbetrieb muss der Sollwert
Uber einen Konnektoreingang verschaltet werden.

Siehe auch: p1030, p1035, p1036, p1042

Hinweis: Bei Automatik kann die Wirksamkeit des internen Hochlaufgebers eingestellt werden.
p1042[0...n] Cl: Motorpotenziometer Automatik Sollwert / Mop Auto Sollw

SERVO (Sollw), Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Datensatz: CDS
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Datentyp: Unsigned32 Funktionsplan: 3020

Einheitenwahl: -

Einstellung der Signalquelle fur den Sollwert des Motorpotenziometers bei Automatik.
Siehe auch: p1041

p1043[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Bl: Motorpotenziometer Setzwert ibernehmen / Mop Setzw Ubern
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 3020
Einheitenwahl: -

Datensatz: CDS
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir den Setzbefehl zur Ubernahme des Setzwertes beim Motorpotenziometer.
Siehe auch: p1044

p1044[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Cl: Motorpotenziometer Setzwert / Mop Setzwert
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 3020
Einheitenwahl: -

Datensatz: CDS
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Einstellung der Signalquelle fir den Setzwert beim Motorpotenziometer.
Siehe auch: p1043

Hinweis: Der Wert wird bei einer 0/1-Flanke des Setzbefehls wirksam.

r1045 CO: Motorpotenziometer Drehzahlsollwert vor Hochlaufgeber / Mop n_soll vor HLG
SERVO (Sollw), Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

VECTOR

Beschreibung:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 3020

P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -
Min Max

- [1/min] - [1/min]

Werkseinstellung
- [1/min]

Anzeige des wirksamen Sollwertes vor dem internen Hochlaufgeber des Motorpotenziometers.
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p1047[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Motorpotenziometer Hochlaufzeit / Mop Hochlaufzeit
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 3020
Einheitenwabhl: -

Datensatz: DDS
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: TIME
Min Max

0.000 [s] 1000.000 [s]

Werkseinstellung
10.000 [s]

Einstellung der Hochlaufzeit fiir den internen Hochlaufgeber beim Motorpotenziometer.

In dieser Zeit wird der Sollwert von Null bis zur Drehzahl-/Geschwindigkeitsgrenze (p1082) verstellt (wenn keine
Anfangsverrundung aktiviert ist).

Siehe auch: p1030, p1048, p1082

Hinweis: Die Hochlaufzeit verlangert sich bei aktivierter Anfangsverrundung (p1030.2) entsprechend.
p1048[0...n] Motorpotenziometer Riucklaufzeit / Mop Ricklaufzeit

SERVO (Sollw), Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2
VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Datensatz: DDS
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: TIME
Min Max

0.000 [s] 1000.000 [s]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: 3020
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

10.000 [s]

Einstellung der Rucklaufzeit fur den internen Hochlaufgeber beim Motorpotenziometer.

In dieser Zeit wird der Sollwert von der Drehzahl-/Geschwindigkeitsgrenze (p1082) auf Null verstellt (wenn keine
Anfangsverrundung aktiviert ist).

Siehe auch: p1030, p1047, p1082

Hinweis: Die Rucklaufzeit verlangert sich bei aktivierter Anfangsverrundung (p1030.2) entsprechend.

r1050 CO: Motorpotenziometer Sollwert nach Hochlaufgeber / Mop Sollw nach HLG
SERVO (Sollw), Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
VECTOR

Beschreibung:

Empfehlung:
Abhéngigkeit:

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 1550, 3020

P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -
Min Max

- [1/min] - [1/min]

Werkseinstellung
- [1/min]

Anzeige des wirksamen Sollwertes nach dem internen Hochlaufgeber des Motorpotenziometers.

Dieser Sollwert ist der Ausgangswert des Motorpotenziometers und muss entsprechend weiter verschaltet werden
(z. B. mit dem Hauptsollwert).

Das Signal mit dem Hauptsollwert (p1070) verschalten.
Siehe auch: p1070

p1055[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Empfehlung:
Abhéangigkeit:

1-190

Bl: Tippen Bit 0/ Tippen Bit 0
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 2501, 3030
Einheitenwahl: -

Datensatz: CDS
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Einstellung der Signalquelle fiir Tippen 1.

Das Einstellen der Signalquelle 16st keine Reaktion aus, sondern nur ein Signalwechsel der Quelle.
Siehe auch: p1058
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p1056]0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Empfehlung:
Abhéngigkeit:

Bl: Tippen Bit 1/ Tippen Bit 1
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 2501, 3030
Einheitenwabhl: -

Datensatz: CDS
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Einstellung der Signalquelle fur Tippen 2.

Das Einstellen der Signalquelle 16st keine Reaktion aus, sondern nur ein Signalwechsel der Quelle.
Siehe auch: p1059

p1058J0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Tippen 1 Drehzahlsollwert / Tippen 1 n_soll
Anderbar: T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 3030
Einheitenwahl: -

Datensatz: DDS

P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]

Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Einstellung der Drehzahl/Geschwindigkeit fiir Tippen 1. Das Tippen (JOG) ist pegelgetriggert und erlaubt ein inkre-
mentelles Verfahren des Motors.

Siehe auch: p1055, p1056

p1059[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Tippen 2 Drehzahlsollwert / Tippen 2 n_soll
Anderbar: T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 3030
Einheitenwahl: -

Datensatz: DDS

P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]

Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Einstellung der Drehzahl/Geschwindigkeit fiir Tippen 2. Das Tippen (JOG) ist pegelgetriggert und erlaubt ein inkre-
mentelles Verfahren des Motors.

Siehe auch: p1055, p1056

p1070[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Cl: Hauptsollwert / Hauptsollwert
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 1550, 3030
Einheitenwahl: -

Datensatz: CDS
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung

1024[0]

Einstellung der Signalquelle fiir den Hauptsollwert.
Beispiele:

r1024: Drehzahlfestsollwert wirksam

r1050: Motorpotenziometer Sollwert nach Hochlaufgeber
Siehe auch: p1071, r1073, r1078

pl1071[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Cl: Hauptsollwert Skalierung / Hauptsollw Skal
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 3030
Einheitenwabhl: -

Datensatz: CDS
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
- - 1

Einstellung der Signalquelle fur die Skalierung des Hauptsollwertes.
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r1073 CO: Hauptsollwert wirksam / Hauptsollw wirk
SERVO (Sollw), Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
VECTOR Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 3030
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- [1/min] - [1/min] - [1/min]
Beschreibung: Anzeige des wirksamen Hauptsollwertes. Der Wert zeigt den Hauptsollwert nach der Skalierung an.
p1075[0...n] Cl: Zusatzsollwert / Zusatzsollwert
SERVO (Sollw), Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
VECTOR Datentyp: Unsigned32 Datensatz: CDS Funktionsplan: 1550, 3030
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0
Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fiir den Zusatzsollwert.
Abhéangigkeit: Siehe auch: p1076, r1077, r1078
p1076[0...n] Cl: Zusatzsollwert Skalierung / Zusatzsollw Skal
SERVO (Sollw), Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
VECTOR Datentyp: Unsigned32 Datensatz: CDS Funktionsplan: 3030
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 1
Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fur die Skalierung des Zusatzsollwertes.
r1o77 CO: Zusatzsollwert wirksam / Zusatzsollw wirk
SERVO (Sollw), Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
VECTOR Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 3030
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- [1/min] - [1/min] - [1/min]
Beschreibung: Anzeige des wirksamen Zusatzsollwertes. Der Wert zeigt den Zusatzsollwert nach der Skalierung an.
r1078 CO: Gesamtsollwert wirksam / Gesamtsollw wirk
SERVO (Sollw), Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
VECTOR Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 3030
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- [1/min] - [1/min] - [1/min]
Beschreibung: Anzeige des wirksamen Gesamtsollwertes. Der Wert zeigt die Addition des wirksamen Hauptsollwertes und
Zusatzsollwertes an.
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p1080[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:

Minimaldrehzah! / Minimaldrehzahl

Anderbar: C2, T Zugriffsstufe: 1
Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 3050
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [1/min] 19500.000 [1/min] 0.000 [1/min]

Einstellung der kleinsten méglichen Drehzahl/Geschwindigkeit. Dieser Wert wird im Betrieb nicht unterschritten.

Hinweis: Der Parameterwert gilt fir beide Motordrehrichtungen.
Der Motor kann in Ausnahmeféllen auch unter diesem Wert arbeiten (z. B. Reversieren).
p1082[0...n] Maximaldrehzahl / Maximaldrehzahl

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Hinweis:

Anderbar: C2, T Zugriffsstufe: 1

Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 3050, 3060,
3070, 5300

P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung

0.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 1500.000 [1/min]

Einstellung der groRten moglichen Drehzahl/Geschwindigkeit.

Der Wert in p1082 wird bei der Inbetriebnahme abhangig von Motor und Antriebsgeréat berechnet und kann nur
gleich oder kleiner dem Wert in p0322 (Motordrehzahl maximal) sein.

Ist als Ausgangsfilter ein Sinusfilter parametriert (p0230 = 3), so wird die Maximaldrehzahl entsprechend der maxi-
mal zuléssigen Ausgangsfrequenz des Filters begrenzt (siehe Datenblatt des Filters).

Siehe auch: p0115, p0230, r0313, p0322, r0336
Der Parameter gilt fir beide Richtungen des Motors.

p1083J[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

CO: Drehzahlgrenze positive Drehrichtung / n_grenz pos

Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 3050
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]

Einstellung der maximalen Drehzahl/Geschwindigkeit fur die positive Richtung.

rios4
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Drehzahlgrenze positiv wirksam / n_grenz pos wirk

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 3050, 5030,
5210, 6640, 8010

P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige der wirksamen positiven Drehzahl-/Geschwindigkeitsgrenze.

p1085[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:

Cl: Drehzahlgrenze positive Drehrichtung / n_grenz pos

Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: CDS Funktionsplan: 3050
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

- - 1083[0]

Einstellung der Signalquelle fiir die Drehzahl-/Geschwindigkeitsgrenze der positiven Richtung.
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p1086[0...n] CO: Drehzahlgrenze negative Drehrichtung / n_grenz neg

SERVO, VECTOR  Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 3050
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
-210000.000 [1/min] 0.000 [1/min] -210000.000 [1/min]

Beschreibung: Einstellung der Drehzahl-/Geschwindigkeitsgrenze fiir die negative Richtung.

r1087 Drehzahlgrenze negativ wirksam / n_grenz neg wirk

SERVO, VECTOR  Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 3050, 5030,

5210, 6640, 8010

P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Beschreibung: Anzeige der wirksamen negativen Drehzahl-/Geschwindigkeitsgrenze.

p1088J0...n] Cl: Drehzahlgrenze negative Drehrichtung / n_grenz neg

SERVO (Sollw), Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
VECTOR Datentyp: Unsigned32 Datensatz: CDS Funktionsplan: 3050
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 1086[0]
Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fiir die Drehzahl-/Geschwindigkeitsgrenze der negativen Richtung.

p1091[0...n] Ausblenddrehzahl 1 / Ausblenddrehzahl 1

SERVO (Sollw), Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3
VECTOR Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 3050
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]
Beschreibung: Einstellung der Ausblenddrehzahl/-geschwindigkeit 1.
Abhéngigkeit: Siehe auch: p1092, p1093, p1094, p1101
Hinweis: Die Ausblenddrehzahlen kénnen zur Vermeidung von mechanischen Resonanzeffekten eingesetzt werden.

p1092[0...n] Ausblenddrehzahl 2 / Ausblenddrehzahl 2

SERVO (Sollw), Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3

VECTOR Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 3050
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]

Beschreibung: Einstellung der Ausblenddrehzahl/-geschwindigkeit 2.

Abhéngigkeit: Siehe auch: p1091, p1093, p1094, p1101
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p1093[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Ausblenddrehzahl 3 / Ausblenddrehzahl 3

Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Sollwerte
Min

0.000 [1/min]

Datensatz: DDS
Einheitengruppe: SPEED_ROT
Max

210000.000 [1/min]

Einstellung der Ausblenddrehzahl/-geschwindigkeit 3.

Siehe auch: p1091, p1092, p1094, p1101

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 3050
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
0.000 [1/min]

p1094J[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Ausblenddrehzahl 4 /| Ausblenddrehzahl 4

Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Sollwerte
Min

0.000 [1/min]

Datensatz: DDS
Einheitengruppe: SPEED_ROT
Max

210000.000 [1/min]

Einstellung der Ausblenddrehzahl/-geschwindigkeit 4.

Siehe auch: p1091, p1092, p1093, p1101

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 3050
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0.000 [1/min]

p1101[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Ausblenddrehzahl Bandbreite / Ausbl_n Bandbreite

Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Sollwerte
Min

0.000 [1/min]

Datensatz: DDS
Einheitengruppe: SPEED_ROT
Max

210000.000 [1/min]

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 3050
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
0.000 [1/min]

Einstellung der Bandbreite furr die Ausblenddrehzahlen/-geschwindigkeiten 1 bis 4.

Siehe auch: p1091, p1092, p1093, p1094

Hinweis: Die Solldrehzahlen werden im Bereich der Ausblenddrehzahl +/-p1101 unterdruckt.
Ein stationérer Betrieb ist im unterdruckten Drehzahlbereich nicht mdglich. Der Ausblendbereich wird tbersprun-
gen.
Beispiel:
p1091 = 600 und p1101 = 20 --> Solldrehzahlen zwischen 580 und 620 [1/min] werden ausgeblendet.
p1110[0...n] Bl: Drehrichtung negativ sperren / Negativ sperren
SERVO (Sollw), Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Sollwerte
Min

Datensatz: CDS
Einheitengruppe: -
Max

Einstellung der Signalquelle zum Sperren der negativen Richtung.

Siehe auch: p1111

Funktionsplan: 2505
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

0

p1111[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:
Abhéangigkeit:
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Bl: Drehrichtung positiv sperren / Positiv sperren

Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Sollwerte
Min

Datensatz: CDS
Einheitengruppe: -
Max

Einstellung der Signalquelle zum Sperren der positiven Richtung.

Siehe auch: p1110

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 2505
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

0
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ri112

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

CO: Drehzahlsollwert nach Minimalbegrenzung / n_soll n. Min_begr

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 3050
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige des Drehzahl-/Geschwindigkeitessollwertes nach der Minimalbegrenzung.
Siehe auch: p1091, p1092, p1093, p1094, p1101

p1113[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Bl: Richtungsumkehr / Richtungsumkehr
Anderbar: T

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: CDS
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 2442, 2505

Einstellung der Signalquelle fiir die Richtungsumkehr des Motors.
Siehe auch: r1198

ri114

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:

CO: Sollwert nach Drehrichtungsbegrenzung / Sollw nach Begr
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: 1550, 3040,
3050

Einheitenwahl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT
Min Max
- [1/min] - [1/min]

Werkseinstellung
- [1/min]

Anzeige des Drehzahl-/Geschwindigkeitssollwertes nach der Umschaltung und Begrenzung der Richtung.

p1115

SERVO (Sollw),
VECTOR

Hochlaufgeber Auswahl / HLG Auswahl
Anderbar: T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 1550, 3080
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: -

Min Max Werkseinstellung
0 1 0
Beschreibung: Einstellung des Hochlaufgebertyps.
Werte: 0: Einfachhochlaufgeber
1 Erweiterter Hochlaufgeber
Hinweis: Der Hochlaufgebertyp kann nur bei Stillstand des Motors umgestellt werden.
ri119 CO: Hochlaufgeber Sollwert am Eingang / HLG Sollw am Eing
SERVO (Sollw), Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
VECTOR

Beschreibung:
Hinweis:
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Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 1550, 1750,
3050, 3060, 3070, 8010

P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -
Min Max

- [1/min] - [2/min]

Werkseinstellung
- [1/min]
Anzeige des Sollwertes am Eingang des Hochlaufgebers.

Der Sollwert ist durch andere Funktionen, z. B. Ausblenddrehzahlen, Minimal- und Maximalbegrenzungen, beein-
flusst.
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p1120][0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Hochlaufgeber Hochlaufzeit / HLG Hochlaufzeit
Anderbar: C2, U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 1
Funktionsplan: 3060, 3070
Einheitenwabhl: -

Datensatz: DDS
Einheitengruppe: TIME
Min Max

0.000 [s] 999999.000 [s]

P-Gruppe: Sollwerte
Werkseinstellung

10.000 [s]

In dieser Zeit wird der Antrieb von Stillstand (Sollwert = 0) bis zur Maximaldrehzahl / -geschwindigkeit (p1082)
gefahren.

Siehe auch: p1082

p1121[0...n]

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Hochlaufgeber Ricklaufzeit / HLG Ricklaufzeit
Anderbar: C2,U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 1
Funktionsplan: 3060, 3070
Einheitenwahl: -

Datensatz: DDS
Einheitengruppe: TIME
Min Max

0.000 [s] 999999.000 [s]

P-Gruppe: Sollwerte
Werkseinstellung

10.000 [s]

In dieser Zeit wird der Antrieb von der Maximaldrehzahl/Maximalgeschwindigkeit (p1082) bis Stillstand (Sollwert =
0) gefahren.

Siehe auch: p1082

p1122[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:

Bl: Hochlaufgeber tiberbriicken / HLG Uberbriicken
Anderbar: U, T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 2505
Einheitenwahl: -

Datensatz: CDS
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

P-Gruppe: Sollwerte

Einstellung der Signalquelle zur Uberbriickung des Hochlaufgebers (Hoch- und Riicklaufzeit = 0).

Hinweis: Bei VECTOR mit geberlosem Betrieb darf der Hochlaufgeber nicht tiberbriickt werden.
p1130[0...n] Hochlaufgeber Anfangsverrundungszeit / HLG t_Anf_ver

SERVO (Sollw), Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2
VECTOR

Beschreibung:

Datensatz: DDS
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: TIME
Min Max

0.000 [s] 30.000 [s]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: 3070
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0.000 [s]

Einstellung der Zeit fur die Anfangsverrundung beim Erweiterten Hochlaufgeber. Der Wert gilt fir Hochlauf und
Rucklauf.

Hinweis: Die Rundungszeiten vermeiden eine abrupte Reaktion und verhindern schadliche Auswirkungen auf die Mechanik.
p1131[0...n] Hochlaufgeber Endverrundungszeit / HLG t_End_ver

SERVO (Sollw), Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2

VECTOR

Beschreibung:

Hinweis:
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Datensatz: DDS
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: TIME
Min Max

0.000 [s] 30.000 [s]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: 3070
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

0.000 [s]

Einstellung der Zeit fur die Endverrundung beim Erweiterten Hochlaufgeber. Der Wert gilt fir Hochlauf und Riick-
lauf.

Die Rundungszeiten vermeiden eine abrupte Reaktion und verhindern schadliche Auswirkungen auf die Mechanik.
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p1134[0...n] Hochlaufgeber Verrundungstyp / HLG Verrundungstyp

SERVO (Sollw), Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2
VECTOR Datentyp: Integerl6 Datensatz: DDS Funktionsplan: 3070
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0 1 0
Beschreibung: Einstellung der Glattungsreaktion auf den AUS1-Befehl oder Sollwertreduktion fiir den Erweiterten Hochlaufgeber.
Werte: 0: Stetige Glattung
1: Unstetige Glattung
Abhéngigkeit: Keine Auswirkung, bis Anfangsverrundungszeit (p1130) >0 s.
Hinweis: Bei stetiger Glattung wirkt die Verrundung immer. Es kann zum Uberschwingen kommen.

p1135[0...n] AUS3 Rucklaufzeit / HLG AUS3 t_Ruck

SERVO, VECTOR  Anderbar: C2,U, T Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 3060, 3070
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: TIME Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [s] 600.000 [s] 0.000 [s]
Beschreibung: Einstellung der Rampenriicklaufzeit von der Maximaldrehzahl bis zum Stillstand fir den AUS3-Befehl.
Hinweis: Diese Zeit kann Uberschritten werden, wenn die maximale Zwischenkreisspannung erreicht wird.

p1136][0...n] AUS3 Anfangsverrundungszeit / HLG AUS3 t_Anf_ver

SERVO (Sollw), Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2

VECTOR Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 3070, 3080
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: TIME Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [s] 30.000 [s] 0.000 [s]

Beschreibung: Einstellung der Anfangsverrundungszeit fir AUS3 beim Erweiterten Hochlaufgeber.

p1137[0...n] AUS3 Endverrundungszeit / HLG AUS3t_End_ver

SERVO (Sollw), Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2
VECTOR Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 3070
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: TIME Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [s] 30.000 [s] 0.000 [s]
Beschreibung: Einstellung der Endverrundungszeit fur AUS3 beim Erweiterten Hochlaufgeber.
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p1140[0...n] Bl: Hochlaufgeber freigeben / HLG freigeben

SERVO, VECTOR  Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: CDS Funktionsplan: 2442, 2443,
2501
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 1
Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fiir Steuerwort 1 Bit 4 (Betriebsbedingung/Hochlaufgeber sperren).
Abhéngigkeit: Siehe auch: p1141, p1142
Hinweis: Bit 4 = 0: Hochlaufgeber sperren (Hochlaufgeberausgang auf Null setzen)

Bit 4 = 1: Betriebsbedingung (Hochlaufgeber Freigabe mdglich)

pl1140 Bl: Hochlaufgeber freigeben / HLG freigeben

T™M41 Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 1

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fiir Steuerwort 1 Bit 4 (Betriebsbedingung/Hochlaufgeber sperren).

Abhéngigkeit: Siehe auch: p1141, p1142

Hinweis: Bit 4 = 0: Hochlaufgeber sperren (Hochlaufgeberausgang auf Null setzen)
Bit 4 = 1: Betriebsbedingung (Hochlaufgeber Freigabe mdglich)

p1141[0...n] Bl: Hochlaufgeber starten / HLG starten

SERVO, VECTOR  Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: CDS Funktionsplan: 2442, 2443,

2501

P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 1

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fiir Steuerwort 1 Bit 5 (Hochlaufgeber freigeben/Hochlaufgeber stoppen).

Abhéangigkeit: Siehe auch: p1140, p1142

Hinweis: Bit 5 = 0: Hochlaufgeber stoppen (Hochlaufgeberausgang einfrieren)
Bit 5 = 1: Hochlaufgeber freigeben

pl141 Bl: Hochlaufgeber starten / HLG starten

T™M41 Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 1

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fiir Steuerwort 1 Bit 5 (Hochlaufgeber freigeben/Hochlaufgeber stoppen).

Abhéangigkeit: Siehe auch: p1140, p1142

Hinweis: Bit 5 = 0: Hochlaufgeber stoppen (Hochlaufgeberausgang einfrieren)
Bit 5 = 1: Hochlaufgeber freigeben
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p1142[0...n] Bl: Drehzahlsollwert freigeben / n_soll freigeben

SERVO, VECTOR  Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: CDS Funktionsplan: 2442, 2443,
2501
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 1
Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fiir Steuerwort 1 Bit 6 (Sollwert freigeben/Sollwert sperren).
Abhéngigkeit: Siehe auch: p1140, p1141
Hinweis: Bit 6 = 0: Sollwert sperren (Hochlaufgebereingang auf Null setzen)

Bit 6 = 1: Sollwert freigeben

pl142 Bl: Drehzahlsollwert freigeben / n_soll freigeben
T™M41 Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 1
Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fiir Steuerwort 1 Bit 6 (Sollwert freigeben/Sollwert sperren).
Abhéngigkeit: Siehe auch: p1140, p1141
Hinweis: Bit 6 = 0: Sollwert sperren (Hochlaufgebereingang auf Null setzen)
Bit 6 = 1: Sollwert freigeben
p1143[0...n] Bl: Hochlaufgeber Setzwert iibernehmen / HLG Setzw Ubern
SERVO (Sollw), Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
VECTOR Datentyp: Unsigned32 Datensatz: CDS Funktionsplan: 3070
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0
Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fir die Ubernahme des Setzwertes beim Hochlaufgeber.
Abhéngigkeit: Die Signalquelle fiir den Setzwert des Hochlaufgebers wird tiber Parameter eingestellt.
Siehe auch: p1144
Hinweis: 0/1-Signal:
Der Ausgang des Hochlaufgebers wird ohne Verzogerung auf den Setzwert des Hochlaufgebers gesetzt.
1-Signal:
Der Setzwert des Hochlaufgebers wirkt.
1/0-Signal:
Der Eingangswert des Hochlaufgebers wirkt. Der Ausgang des Hochlaufgebers wird tiber die Hochlaufzeit bzw. die
Ricklaufzeit an den Eingangswert angepasst.
0-Signal:
Der Eingangswert des Hochlaufgebers wirkt.
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p1144J[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Cl: Hochlaufgeber Setzwert / HLG Setzwert
Anderbar: U, T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 3070
Einheitenwabhl: -

Datensatz: CDS
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Einstellung der Signalquelle fur den Setzwert beim Hochlaufgeber.

Die Signalquelle fir die Ubernahme des Setzwertes wird tiber Parameter eingestellt.
Siehe auch: p1143

p1145[0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:

Empfehlung:

Hinweis:

Hochlaufgeber Nachfiihrung Intensitat / HLG Nachf Intens
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 3080
Einheitenwahl: -

Datensatz: DDS
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0.0 50.0 1.3

Einstellung der Hochlaufgeber-Nachfiihrung.

Der Ausgangswert des Hochlaufgebers wird entsprechend der maximal moglichen Beschleunigung des Antriebs
nachgefiihrt. Bezugswert ist die Abweichung am Drehzahl-/Geschwindigkeitsreglereingang, die notwendig ist, um
einen Hochlauf an der Drehmoment-/Kraftgrenze des Motors sicherzustellen.

p1145=0.0:

Dieser Wert deaktiviert die Hochlaufgeber-Nachfiihrung.

p1145=0.0... 1.0:

Diese Werte sind normalerweise nicht sinnvoll. Sie fuhren zu einem Hochlauf unterhalb der Drehmomentgrenze. Je
kleiner der Wert gewahlt wird, desto weiter ist der Regler beim Hochlauf von der Drehmomentgrenze entfernt.
p1145 > 1.0:

Je groRer der Wert ist, desto groRer ist die zuldssige Abweichung zwischen Drehzahlsoll- und Drehzahlistwert.
Im U/f-Betrieb ist die Hochlaufgeber-Nachfuhrung nicht aktiv.

Bei SERVO mit U/f-Betrieb gilt:

Der gesamte Hochlaufgeber ist nicht aktiv, d. h. Hoch- und Ricklaufzeit = 0.

p1148J0...n]

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Hochlaufgeber Toleranz fur Hochlauf und Ricklauf aktiv / HLG Tol HL/RL akt
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 3060, 3070
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

19.80 [1/min]

Datensatz: DDS

P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT
Min Max

0.00 [1/min] 1000.00 [1/min]

Einstellung des Toleranzwertes fir den Status des Hochlaufgebers (Hochlauf aktiv, Ricklauf aktiv).

Andert sich der Eingang des Hochlaufgebers im Vergleich zum Ausgang nicht mehr als der eingegebene Toleranz-
wert, so werden die Zustandsbits "Hochlauf aktiv" bzw. "Ricklauf aktiv* nicht beeinflusst.

Siehe auch: r1199

r1150

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

CO: Hochlaufgeber Drehzahlsollwert am Ausgang / HLG n_soll am Ausg
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: 1550, 3060,
3070, 3080

Einheitenwahl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT
Min Max
- [1/min] - [1/min]

Werkseinstellung
- [1/min]

Anzeige des Sollwertes am Ausgang des Hochlaufgebers.
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p1152

SERVO (Erw
Bremse), VECTOR
(Erw Bremse)

Beschreibung:

Bl: Sollwert 2 Freigabe / Sollw 2 Freigabe
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 2711
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -
P-Gruppe: Befehle
Min

Einheitengruppe: -
Max Werkseinstellung

899.15

Einstellung der Signalquelle fur "Sollwert 2 Freigabe".

p1155[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Cl: Drehzahlregler Drehzahlsollwert 1 /n_reg n_soll 1
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 1550, 3080
Einheitenwahl: -

Datensatz: CDS
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fiir den Drehzahl-/Geschwindigkeitssollwert 1 des Drehzahl-/Geschwindigkeitsreglers.
Die Wirksamkeit dieses Sollwertes ist abhéangig von z. B. STW1.4 und STW1.6.
Siehe auch: r0898, p1140, p1142, p1160, r1170

p1155
T™M41

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Cl: Inkrementalgebernachbildung Drehzahlsollwert 1 / Geb_nachb n_soll 1
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 9674
Einheitenwahl: -

Datensatz: -
P-Gruppe: Sollwerte
Min Werkseinstellung
- - 0

Einheitengruppe: -
Max

Einstellung der Signalquelle fiir den Drehzahlsollwert 1 der Inkrementalgebernachbildung.
Die Wirksamkeit dieses Sollwertes ist abh&éngig von Steuerwort 1 (STW1).
Siehe auch: r0898

p1160[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Cl: Drehzahlregler Drehzahlsollwert 2/n_reg n_soll 2
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 1550, 3080
Einheitenwahl: -

Datensatz: CDS
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fur den Drehzahl-/Geschwindigkeitssollwert 2 des Drehzahl-/Geschwindigkeitsreglers.
Siehe auch: p1155, r1170

r1169
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

1-202

CO: Drehzahlregler Drehzahlsollwert 1 und 2/ n_reg n_soll 1/2

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung
- [1/min] - [2/min] - [1/min]

Anzeige des Drehzahl-/Geschwindigkeitssollwertes nach Addition von Drehzahl-/Geschwindigkeitssollwert 1
(p1155) und Drehzahl-/Geschwindigkeitssollwert 2 (p1160).

Siehe auch: p1155, p1160
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ri17o
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

CO: Drehzahlregler Sollwert Summe / n_reg Sollw Summe
Anderbar: -

Datentyp: Floating Point Datensatz: -

P-Gruppe: Sollwerte
Min
- [1/min]

Max
- [2/min]

Einheitengruppe: SPEED_ROT

Zugriffsstufe: 3

Funktionsplan: 1550, 1590,
3080, 5020

Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
- [1/min]

Anzeige des Drehzahl-/Geschwindigkeitssollwertes nach Auswahl des Hochlaufgebers und Addition von Drehzahl-
/Geschwindigkeitssollwert 1 (p1155) und Drehzahl-/Geschwindigkeitssollwert 2 (p1160).

Siehe auch: r1150, p1155, p1160

p1189[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Bitfeld:

Drehzahlsollwert Konfiguration / n_reg Konfig
Anderbar: U, T
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: DDS

P-Gruppe: Regelung Einheitengruppe: -

Min Max
0000 bin 0011 bin
Einstellung der Konfiguration fur den Drehzahl-/Geschwindigkeitssollwert.
Bit Signalname 0-Signal
00 Interpolation Hochlaufgeber/Drehzahlregler Nein
aktiv
01 Interpolation Steuerung/Drehzahlregler Nein
aktiv

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 3080
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

0011 bin
1-Signal FP
Ja 3080
Ja 3080

p1189
T™M41

Beschreibung:
Bitfeld:

Inkrementalgebernachbildung Konfiguration / Geb_nachb Konfig

Anderbar: U, T
Datentyp: Unsigned16 Datensatz: -
P-Gruppe: Regelung
Min

0000 bin

Einheitengruppe: -
Max
0010 bin

Einstellung der Konfiguration fir die Inkrementalgebernachbildung.
Bit Signalname 0-Signal
01 Interpolation Steuerung/Drehzahlregler Nein

aktiv

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 9674
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
0010 bin

1-Signal FP
Ja 9674

p1190
SERVO

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Hinweis:

Cl: DSC Lageabweichung XERR / DSC XERR
Anderbar: T

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: -
P-Gruppe: Sollwerte

Min

Einheitengruppe: -
Max

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 1550, 3090
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

0

Einstellung der Signalquelle fur die Lageabweichung XERR bei DSC (Ausgang des Lagereglers der Ubergeordne-

ten Steuerung).
Taktsynchroner PROFIBUS muss aktiv sein.

Der Lagereglerverstarkungsfaktor (KPC), die Lageabweichung (XERR) und der Drehzahlsollwert (N_SOLL_B)

mussen im Sollwerttelegramm enthalten sein.

Im Istwerttelegramm muss mindestens die Geberschnittstelle (Gx_XIST1) enthalten sein.
Der fur den internen Lageregler verwendete Lageistwert ist tber p1192 wéahlbar.

Siehe auch: p1191, p1192
DSC: Dynamic Servo Control
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pl1191 Cl: DSC Lagereglerverstarkung KPC / DSC KPC

SERVO Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: 1550, 3090
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fur die Lagereglerverstarkung KPC bei DSC.

Abhéangigkeit: Siehe auch: p1190

Hinweis: DSC: Dynamic Servo Control

p1192[0...n] DSC Geberauswahl / DSC Geberauswahl

SERVO Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Integerl6 Datensatz: DDS Funktionsplan: 3090
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
1 3 1

Beschreibung: Einstellung der Nummer des fur DSC verwendeten Gebers.

Werte: 1: Geber 1 (Motorgeber)
2: Geber 2
3: Geber 3

Hinweis: DSC: Dynamic Servo Control

Wert 1 entspricht Geber 1 (Motorgeber), der Geberdatensatz ist Uber p0187 zugeordnet.
Wert 2 entspricht Geber 2, der Geberdatensatz ist uber p0188 zugeordnet.
Wert 3 entspricht Geber 3, der Geberdatensatz ist iber p0189 zugeordnet.

p1193[0...n] DSC Geberanpassung Faktor / DSC Geberanp Fakt

SERVO Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 3090
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 1000000.000 1.000

Beschreibung: Einstellung des Faktors zur Geberanpassung bei Verwendung von Geber 2 oder 3 fir DSC.

Der Faktor stellt das Verhaltnis der Stichzahldifferenz zwischen dem Motorgeber und dem ausgewahlten Geber bei
gleichem zurtickgelegten Weg dar. Der Faktor berlicksichtigt Getriebelibersetzungen, Strichzahlunterschiede,

Usw..
Abhéngigkeit: Siehe auch: p1192
Hinweis: Beispiel:

Geber 1: Motorgeber mit 2048 Striche/Umdrehung, Kugelrollspindel mit Steigung 10 mm/Umdrehung

Geber 2: Linearmafstab mit Gitterteilung 20 um als direktes Messsystem

p1193 = Anzahl der Striche Geber 1 pro Motorumdrehung / Anzahl der Striche Geber 2 pro Motorumdrehung
p1193 = 2048 / (10 mm / 20 pm) = 4.096
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ri197

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Drehzahlfestsollwert Nummer aktuell / n_soll_fest Nr akt

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: 3010
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Nummer des angewdhlten Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwertes.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023

Hinweis: Ist kein Drehzahlfestsollwert ausgewahit (p1020 ... p1023 = 0, r1197 = 0), so ist r1024 = 0 (Sollwert = 0).
r1198 CO/BO: Steuerwort Sollwertkanal / STW Sollwertkanal
SERVO (Sollw), Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
VECTOR Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: 1530, 2505
P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:
Bitfeld:

Anzeige des Steuerwortes fiir den Sollwertkanal.

Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 Festsollwert Bit 0 Nein Ja -
01 Festsollwert Bit 1 Nein Ja -
02 Festsollwert Bit 2 Nein Ja -
03 Festsollwert Bit 3 Nein Ja -
05 Negative Drehrichtung sperren Nein Ja -
06 Positive Drehrichtung sperren Nein Ja -
11  Richtungsumkehr Nein Ja -
13  Motorpotenziometer hoher Nein Ja -
14  Motorpotenziometer tiefer Nein Ja -
15 Hochlaufgeber Gberbricken Nein Ja -

r1199

SERVO (Sollw),
VECTOR

Beschreibung:

CO/BO: Hochlaufgeber Zustandswort / HLG ZSW

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: 1550, 3080,
8010

P-Gruppe: Sollwerte Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Zustandswortes fiir den Hochlaufgeber (HLG).

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 Hochlauf aktiv Nein Ja -
01 Rucklauf aktiv Nein Ja -
02 Hochlaufgeber aktiv Nein Ja -
03 Hochlaufgeber gesetzt Nein Ja -
04 Hochlaufgeber angehalten Nein Ja -
05 Hochlaufgeber-Nachfiihrung aktiv Nein Ja -
06 Maximalbegrenzung aktiv Nein Ja -

Hinweis: Zu Bit 02:
Das Bit ist eine ODER-Verknupfung zwischen Bit 00 und Bit 01.
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p1200]0...n]
VECTOR

Beschreibung:

Werte:

Abhéngigkeit:

Fangen Betriebsart / Fangen Betriebsart
Anderbar: U, T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 1690
Einheitenwabhl: -

Datensatz: DDS
P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: -
Min
0

Max
6

Werkseinstellung
0

Einstellung der Betriebsart beim Fangen.

Das Fangen erlaubt das Einschalten des Umrichters auf einen laufenden Motor. Dabei wird die Ausgangsfrequenz
des Umrichters solange veréndert, bis die aktuelle Motordrehzahl / -geschwindigkeit gefunden ist. Danach lauft der
Motor mit der Einstellung des Hochlaufgebers bis zum Sollwert hoch.

0: Fangen ist inaktiv

Fangen ist immer aktiv (Start in Sollwertrichtung)

Fangen ist aktiv nach Einschalten, Fehler, AUS2 (Start in Sollwertrichtung)

Fangen ist aktiv nach Fehler, AUS2 (Start in Sollwertrichtung)

Fangen ist immer aktiv (Start nur in Sollwertrichtung)

Fangen ist aktiv nach Einschalten, Fehler, AUS2 (Start nur in Sollwertrichtung)

Fangen ist aktiv nach Fehler, AUS2 (Start nur in Sollwertrichtung)

Es wird zwischen Fangen bei U/f-Steuerung und bei Vektorregelung unterschieden (p1300).
Fangen bei U/f-Steuerung: p1202, p1203, r1204
Fangen bei Vektorregelung: p1202, p1203, r1205

QR wN R

Achtung: Die Funktion "Fangen" muss in Féallen verwendet werden, bei denen der Motor méglicherweise noch lauft (z. B.
nach einer kurzen Netzunterbrechung) oder durch die Last angetrieben wird. Andernfalls kann es zu Abschaltun-
gen wegen Uberstrom kommen.

Das "Fangen" zusammen mit der Funktion "Motorhaltebremse" zu betreiben (p1215 > 0) ist nicht sinnvoll, weil dann
das Fangen immer auf stehenden Motor erfolgt.

Hinweis: Das Fangen dauert hdchstens doppelt so lang wie die Auferregungszeit des Motors (p0346).

Bei p1200 = 2, 5 gilt:
Das "Einschalten” ist das erstmalige Einschalten nach dem Hochlauf des Antriebssystems. ZweckméRig bei Moto-
ren mit einer Last mit hohem Tragheitsmoment.
Bei p1200 = 1, 2, 3 gilt: Die Suche erfolgt in beiden Richtungen.
Bei p1200 = 4, 5, 6 gilt: Die Suche erfolgt nur in Sollwertrichtung.
p1202[0...n] Fangen Suchstrom / Fangen Suchstrom
VECTOR Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Datensatz: DDS
Einheitengruppe: PERCENT
Max

400 [%]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: -

P-Gruppe: Funktionen Einheitenwabhl: -
Min
10 [%]

Werkseinstellung
100 [%]

Einstellung des Suchstroms bei der Funktion "Fangen”. Der Wert ist bezogen auf den Motormagnetisierungsstrom.
Siehe auch: r0331

Hinweis: Eine Verringerung des Suchstroms kann das Verhalten des Fangens verbessern (wenn die Systemtragheit nicht
sehr hoch ist).

p1203[0...n] Fangen Suchgeschwindigkeit Faktor / Fangen v_Such Fakt

VECTOR Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Achtung:
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Datensatz: DDS
Einheitengruppe: PERCENT
Max

400 [%]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: -

P-Gruppe: Funktionen Einheitenwabhl: -
Min
10 [%]

Werkseinstellung

100 [%]

Der Wert beeinflusst die Geschwindigkeit, mit der die Ausgangsfrequenz wahrend des Fangens geandert wird. Ein
hoherer Wert fiihrt zu einer langeren Suchzeit.

Bei Vektorregelung kann bei zu kleinem oder zu groBem Wert das Fangen instabil werden.

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved
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r1204
VECTOR

Beschreibung:

CO/BO: Fangen U/f-Steuerung Status / Fangen Uf Status
Anderbar: -

Datentyp: Unsigned16
P-Gruppe: Funktionen

Min

Max

Datensatz: -
Einheitengruppe: -

Zugriffsstufe: 4
Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

Anzeige des Status zur Uberpriifung und Uberwachung von Zusténden beim Fangen mit U/f-Steuerung.

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 Strom eingepragt Nein Ja -
01 Kein Stromfluss Nein Ja -
02 Spannungsvorgabe Nein Ja -
03  Spannung verringert Nein Ja -
04  Hochlaufgeber starten Nein Ja -
05  Ausfuhrung abwarten Nein Ja -
06 Slopefilter aktiv Nein Ja -
07 Positive Steigung Nein Ja -
08 Strom < Schwelle Nein Ja -
09  Stromminimum Nein Ja -
10 Suche in positiver Richtung Nein Ja -
11  Stop nach positiver Richtung Nein Ja -
12  Stop nach negativer Richtung Nein Ja -
13 Kein Ergebnis Nein Ja -

r1205 CO/BO: Fangen Vektorregelung Status / Fangen Vekt Status

VECTOR Anderbar: - Zugriffsstufe: 4

Beschreibung:

Bitfeld:

Datentyp: Unsigned16
P-Gruppe: Funktionen

Min

Max

Datensatz: -
Einheitengruppe: -

Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

Anzeige des Status zur Uberpriifung und Uberwachung von Zustanden beim Fangen mit Vektorregelung.
1-Signal FP

Bit
00

01

02
03
04
05
06

07
08
09
10
11
12
13
14

15

Signalname

Winkel des Drehzahladaptionskreises fest-
halten

Verstarkung Drehzahladaptionskreis auf O
setzen

Isd-Kanal freischalten

Drehzahlregelung eingeschaltet
Querzweig eingeschaltet

Spezielle Transformation aktiv

I-Anteil des Drehzahladaptionskreises auf O
setzen

Stromregelung ein

Isd_soll =0 A

Reserviert

Suche in positiver Richtung

Suche gestartet

Strom eingepréagt

Suche abgebrochen

Abweichung des Drehzahladaptionskreises
=0

Drehzahlregelung aktiviert

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved
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0-Signal
Nein

Nein

Nein
Nein
Nein
Nein
Nein

Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein

Nein

Ja

Ja

Ja
Ja
Ja
Ja
Ja

Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja

Ja
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p1210
VECTOR

Beschreibung:
Werte:

Abhéngigkeit:

Wiedereinschaltautomatik Modus / WEA Modus
Anderbar: U, T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 2

Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung
0 6 0

Einstellung des Modus der Wiedereinschaltautomatik (WEA).

0: Wiedereinschaltautomatik sperren

1: Quittieren aller Stérungen ohne Wiedereinschalten

4: Wiedereinschalten nach Netzausfall, keine weiteren Anlaufversuche

6: Wiedereinschalten nach beliebiger Stérung mit weiteren Anlaufversuchen

Der automatische Wiederanlauf erfordert einen aktiven EIN-Befehl, der z. B. an einem Digitaleingang anliegt.
Sollte bei p1210 = 4, 6 kein aktiver EIN-Befehl anliegen, so wird der automatische Wiederanlauf abgebrochen.
Siehe auch: p0840, p0857

Siehe auch: F30003

Vorsicht: Eine Anderung wird ausschlieBlich im Zustand "Initialisierung” (r1214.0) und "Warten auf Alarm" (r1214.1) tiber-
nommen.
Bei p1210 > 1 wird automatisch der Motor gestartet.

Hinweis: Bei kurzen Netzausfallen kann sich die Motorwelle beim Wiedereinschalten noch drehen. Um auf eine drehende
Motorwelle wieder einzuschalten ist die Funktion "Fangen" Gber p1200 zu aktivieren.
Bei p1210 = 4 wird ein automatischer Wideranlauf nur dann durchgefiihrt, wenn ausschlieRlich die Stérung F30003
am Motor Module aufgetreten ist.
Bei p1210 = 1 wird keine Stérung FO7320 erzeugt, wenn der einmalige Quittierversuch fehlschlagt, weil eine dauer-
hafte Stérung vorliegt.

pl211 Wiedereinschaltautomatik Anlaufversuche / WEA Anlaufversuche

VECTOR Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Vorsicht:

Hinweis:
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Datentyp: Unsigned16 Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0 10 3

Einstellung der automatischen Anlaufversuche der Wiedereinschaltautomatik bei automatischer Quittierung beliebi-
ger Stérungen (p1210 = 6).

Die Einstellung dieses Parameters ist wirksam bei p1210 = 6.
Siehe auch: p1210, r1214

Eine Anderung wird ausschlieRlich im Zustand "Initialisierung” (r1214.0) und "Warten auf Alarm" (r1214.1) tiber-
nommen.

Ein Anlaufversuch beginnt, nachdem die Storung quittiert wurde und Netzspannung vorhanden ist. Der Anlaufver-
such wird beendet, wenn die Maschine aufmagnetisiert und eine zuséatzliche Wartezeit von 1 s verstrichen ist.

Tritt vom Beginn der Wartezeit bis zum Ende der Aufmagnetisierungszeit eine Stérung auf, so wird die Stérung
quittiert und nach Ablauf der Wartezeit p1212 ein erneuter Anlaufversuch gestartet. Ist die Anzahl der parametrier-
ten Anlaufversuche abgelaufen, so wird die Stérung FO7320 gemeldet. Nach einem erfolgreichen Anlaufversuch, d.
h. es ist bis zum Ende der Aufmagnetisierungsphase kein Fehler aufgetreten, wird der Anlaufzahler wieder zuriick-
gesetzt. Es steht wieder die parametrierte Anzahl der Anlaufversuche bei einer erneut auftretenden Stérung zur
Verfugung.

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved
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p1212
VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Wiedereinschaltautomatik Wartezeit Anlaufversuch / WEA t_Warte Anlauf
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: TIME Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0.5 [s] 600.0 [s] 1.0 [s]
Einstellung der Wartezeit bis zum Wiedereinschalten. Die Wartezeit ist auch zwischen zwei Anlaufversuchen wirk-
sam.
Die Einstellung dieses Parameters ist wirksam bei p1210 = 1, 4, 6.

Siehe auch: p1210, r1214

Vorsicht: Eine Anderung wird ausschlieRlich im Zustand "Initialisierung” (r1214.0) und "Warten auf Alarm" (r1214.1) tber-
nommen.

Hinweis: Die automatische Quittierung der Stérungen erfolgt jeweils nach Ablauf der halben Wartezeit.

pl1213 Wiedereinschaltautomatik Uberwachungszeit Netzwiederkehr / WEA t_Uberw Netz

VECTOR Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Abhéngigkeit:
Vorsicht:

Hinweis:

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: TIME Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

0.0 [s] 1999.0 [s] 0.0 [s]

Einstellung der Uberwachungszeit der Wiedereinschaltautomatik (WEA).

Siehe auch: p1210, r1214

Eine Anderung wird ausschlieRlich im Zustand "Initialisierung” (r1214.0) und "Warten auf Alarm" (r1214.1) tber-
nommen.

Die Uberwachungszeit beginnt bei Erkennen der Stérungen. Sind die automatischen Quittierungen nicht erfolg-
reich, lauft die Uberwachungszeit weiter. Ist nach Ablauf der Uberwachungszeit der Antrieb nicht wieder erfolgreich
angelaufen (Aufmagnetisierung der Maschine muss abgeschlossen sein), so wird die Stérung FO7320 gemeldet.
Mit p1213 = 0 ist die Uberwachung deaktiviert. Wird p1213 kleiner eingestellt als die Summe aus p1212 und der
Aufmagnetisierungszeit r346, so wird die Stérung FO7320 bei jedem Wiedereinschaltvorgang generiert.

ri214
VECTOR

Beschreibung:

CO/BO: Wiedereinschaltautomatik Status / WEA Status
Anderbar: -
Datentyp: Unsigned16

Zugriffsstufe: 4
Datensatz: - Funktionsplan: -
P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung

Statuswort der Wiedereinschaltautomatik (WEA).

Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 Initialisierung Nein Ja -
01 Warten auf Alarm Nein Ja -
02  Wiederanlauf aktiv Nein Ja -
04  Alarme quittieren Nein Ja -
05 Wiedereinschalten Nein Ja -
06 Wartezeit lauft Nein Ja -
07  Stérung Nein Ja -
12  Anlaufzahler Bit 0 Aus Ein -
13  Anlaufzahler Bit 1 Aus Ein -
14  Anlaufzahler Bit 2 Aus Ein -
15 Anlaufzahler Bit 3 Aus Ein -
© Siemens AG 2004 All Rights Reserved 1-209

SINAMICS S Listenhandbuch, Ausgabe 12.2004



Parameter

Inhalt Zurlck zur Startseite

Liste der Parameter

p1215
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Werte:

Abhéngigkeit:
Hinweis:

Motorhaltebremse Konfiguration / Bremse Konfig
Anderbar: U, T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 2701
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: -

Min Max Werkseinstellung
0 3 0

Einstellung der Konfiguration der Motorhaltebremse.

0: Keine Motorhaltebremse vorhanden

1: Motorhaltebremse wie Ablaufsteuerung

2: Motorhaltebremse stets offen

3: Motorhaltebremse wie Ablaufsteuerung, Bremsenanschluss tber BICO parametrierbar

Siehe auch: p1216, p1217, p1226, p1227

Ist die Konfiguration im Hochlauf auf "Keine Motorhaltebremse vorhanden" eingestellt, so wird eine automatische
Identifikation der Motorhaltebremse durchgefuhrt. Wird eine Motorhaltebremse erkannt, so wird die Konfiguration
auf "Motorhaltebremse wie Ablaufsteuerung" gesetzt.

Wird eine externe Motorhaltebremse verwendet, so ist p1215 = 3 zu setzen und r0899.12 als Steuersignal zu ver-
schalten.

Bei aktiviertem Funktionsmodul "Erweiterte Bremsensteuerung" (r0108.14 = 1) sollte r1229.1 als Steuersignal ver-
schaltet werden.

Der Parameter kann nur bei Impulssperre auf Null eingestellt werden.

p1216
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Empfehlung:

Abhéangigkeit:

Motorhaltebremse Offnungszeit / Bremse t_Offnen
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 2701
Einheitenwahl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: TIME_M3
Min Max

0 [ms] 10000 [ms]

Werkseinstellung
100 [ms]

Einstellung der Zeit zum Offnen der Motorhaltebremse.

Nach dem Ansteuern der Haltebremse (Offnen) bleibt wahrend dieser Zeit der Drehzahl-/Geschwindigkeitssollwert
Null anstehen. Danach wird der Drehzahl-/Geschwindigkeitssollwert freigegeben.

Die Zeit sollte groRer als die tatséchliche Offnungszeit der Bremse eingestellt werden. Damit beschleunigt der
Antrieb nicht bei geschlossener Bremse.

Siehe auch: p1215, p1217

p1217
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Empfehlung:

Abhéngigkeit:
Achtung:
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Motorhaltebremse Schliel3zeit / Bremse t_Schliel3
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 2701
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: TIME_M3
Min Max

0 [ms] 10000 [ms]

Werkseinstellung
100 [ms]

Einstellung der Zeit zum Schliel3en der Motorhaltebremse.

Der Antrieb bleibt nach AUS1 oder AUS3 und dem Ansteuern der Haltebremse (Schlie3en) wahrend dieser Zeit
noch in Regelung mit Drehzahl-/Geschwindigkeitssollwert Null stehen. Nach Ablauf der Zeit werden die Impulse
geldscht.

Die Zeit sollte groRRer als die tatséchliche Schlie3zeit der Bremse eingestellt werden. Damit werden die Impulse erst
bei geschlossener Bremse geldscht.

Siehe auch: p1215, p1216, p1226, p1227

Ist die eingestellte SchlieRzeit zu klein gegeniiber der tatséchlichen Schlie3zeit der Bremse, so kann die Last absa-
cken.

Bei viel zu grof3 eingestellter SchlieRzeit gegenuber der tatsachlichen Schliel3zeit der Bremse arbeitet die Regelung
gegen die Bremse und verringert somit deren Lebensdauer.

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved
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p1218[0...1]

SERVO (Erw
Bremse), VECTOR
(Erw Bremse)

Beschreibung:

Bl: Motorhaltebremse 6ffnen / Bremse 6ffnen
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 2707
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -
P-Gruppe: Funktionen
Min Max Werkseinstellung
- - 1

Einheitengruppe: -

Einstellung der Signalquelle fur bedingtes Offnen der Motorhaltebremse.

Hinweis: [0]: Signal Bremse 6ffnen, UND-Verknipfung Eingang 1
[1]: Signal Bremse 6ffnen, UND-Verknlpfung Eingang 2
p1219[0...3] Bl: Motorhaltebremse sofort schlielen / Bremse schliel3en
SERVO (Erw Anderbar: T Zugriffsstufe: 2

Bremse), VECTOR
(Erw Bremse)

Beschreibung:
Abhéangigkeit:
Hinweis:

Datentyp: Unsigned32 Datensatz: - Funktionsplan: 2707

P-Gruppe: Funktionen Einheitenwabhl: -

Min

Einheitengruppe: -

Max Werkseinstellung

[0]0
[1]0
[2]0
[3] 1229.9

Einstellung der Signalquelle fir unbedingtes (sofortiges) SchlieRen der Motorhaltebremse.
Siehe auch: p1275

[0]: Signal Bremse sofort schlieRen, Invertierung tiber p1275.0

[1]: Signal Bremse sofort schlie3en, Invertierung Gber p1275.1

[2]: Signal Bremse sofort schlieRen

[3]: Signal Bremse sofort schlieRen, siehe Werkseinstellung

Diese vier Signale bilden eine ODER-Verknupfung.

p1220

SERVO (Erw
Bremse), VECTOR
(Erw Bremse)

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Cl: Motorhaltebremse 6ffnen Signalquelle Schwelle / Bremse 6ffnen Schw
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 2707
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -
P-Gruppe: Funktionen
Min Werkseinstellung
- - 1

Einheitengruppe: -
Max

Einstellung der Signalquelle fur den Befehl "Bremse 6ffnen”.
Siehe auch: p1221, r1229, p1277

p1221

SERVO (Erw
Bremse), VECTOR
(Erw Bremse)

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Motorhaltebremse 6ffnen Schwelle / Bremse 6ffnen Schw

Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 2707
P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: PERCENT Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 [%] 200.00 [%] 0.00 [%]

Einstellung des Schwellwertes fur den Befehl "Bremse 6ffnen".
Siehe auch: p1220, r1229, p1277

1-211

SINAMICS S Listenhandbuch, Ausgabe 12.2004



Parameter

Inhalt Zurlck zur Startseite

Liste der Parameter

p1222

SERVO (Erw
Bremse), VECTOR
(Erw Bremse)

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Bl: Motorhaltebremse Riickmeldung Bremse geschlossen / Bremse Riickm zu
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 2711
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -
P-Gruppe: Funktionen
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Einheitengruppe: -

Einstellung der Signalquelle fur die Riickmeldung "Bremse geschlossen".

Bei Motorhaltebremsen mit Riickmeldung kann das Signal "Bremse geschlossen" Giber p1275.5 = 1 aktiviert wer-
den.

Siehe auch: p1223, p1275

Hinweis: 1-Signal: Bremse geschlossen.
Bei Bremsen mit 1 Rickmeldesignal wird das invertierte Riickmeldesignal auf den BICO-Eingang fiur die zweite
Rickmeldung (p1223) verschaltet.

p1223 Bl: Motorhaltebremse Rickmeldung Bremse offen / Bremse Rickm offen

SERVO (Erw Anderbar: T Zugriffsstufe: 2

Bremse), VECTOR
(Erw Bremse)

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Datensatz: - Funktionsplan: 2711

Einheitenwahl: -

Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Funktionen
Min Werkseinstellung
- - 1

Einheitengruppe: -
Max

Einstellung der Signalquelle fur die Rickmeldung "Bremse offen".
Bei Motorhaltebremsen mit Riickmeldung kann das Signal "Bremse offen" Gber p1275.5 = 1 aktiviert werden.
Siehe auch: p1222, p1275

Hinweis: 1-Signal: Bremse offen.
Bei Bremsen mit 1 Rickmeldesignal wird das invertierte Riickmeldesignal auf den BICO-Eingang fir die zweite
Rickmeldung (p1222) verschaltet.

p1224[0...3] Bl: Motorhaltebremse schlieBen bei Stillstand / Bremse zu Stillst

SERVO (Erw Anderbar: T Zugriffsstufe: 2

Bremse), VECTOR
(Erw Bremse)

Beschreibung:
Abhéngigkeit:
Hinweis:

Datensatz: - Funktionsplan: 2704

Einheitenwahl: -

Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Funktionen
Min Werkseinstellung
- - 0

Einheitengruppe: -
Max

Einstellung der Signalquelle fir Bremse schlieRen bei Stillstand.
Siehe auch: p1275

[0]: Signal Bremse schlie3en bei Stillstand, Invertierung Giber p1275.2
[1]: Signal Bremse schlie3en bei Stillstand, Invertierung Giber p1275.3
[2]: Signal Bremse schlie3en bei Stillstand

[3]: Signal Bremse schliel3en bei Stillstand

Diese vier Signale bilden eine ODER-Verknipfung.

p1225

SERVO (Erw
Bremse), VECTOR
(Erw Bremse)

Beschreibung:
Abhéangigkeit:
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Cl: Stillstandserkennung Schwellwert / Stillstand Schw
Anderbar: T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 2704
Einheitenwahl: -

Datensatz: -
P-Gruppe: Funktionen
Min

Einheitengruppe: -
Max Werkseinstellung

- - 63[0]

Einstellung der Signalquelle "Schwellwert" fiir die Stillstandserkennung.
Siehe auch: p1226, p1228, r1229

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved
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p1226
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Stillstandserkennung Drehzahlschwelle / n_still n_schw
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 2701
Einheitenwabhl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: SPEED_ROT
Min Max

0.0 [1/min] 210000.0 [1/min]

Werkseinstellung
20.0 [1/min]

Einstellung der Drehzahl-/Geschwindigkeitsschwelle fiir die Stillstandserkennung.

Wirkt auf Istwert- und Sollwertiiberwachung.

Beim Bremsen mit AUS1 oder AUS3 wird beim Unterschreiten dieser Schwelle der Stillstand erkannt.
Bei aktivierter Bremsenansteuerung gilt:

Mit Unterschreiten der Schwelle wird die Bremsenansteuerung gestartet und die Schlie3zeit in p1217 abgewartet.
Anschlieend werden die Impulse geloscht.

Bei nicht aktivierter Bremsenansteuerung gilt:
Mit Unterschreiten der Schwelle werden die Impulse geldscht und der Antrieb "trudelt" aus.
Siehe auch: p1215, p1216, p1217, p1227

Hinweis: Stillstand wird erkannt, wenn der Drehzahlistwert die Drehzahlschwelle in p1226 unterschreitet oder wenn die bei
Drehzahlsollwert <= Drehzahlschwelle (p1226) gestartete Uberwachungszeit (p1227) abgelaufen ist.
Bei der Istwerterfassung entsteht ein Messrauschen. Bei zu kleiner Drehzahlschwelle kann deshalb der Stillstand
nicht erkannt werden.

pl1227 Stillstandserkennung Uberwachungszeit / n_still t_Uberw

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 2701
Einheitenwahl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: TIME
Min Max

0.000 [s] 300.000 [s]

Werkseinstellung
4.000 [s]

Einstellung der Uberwachungszeit fiir die Stillstandserkennung.
Beim Bremsen mit AUS1 oder AUS3 wird nach Ablauf dieser Zeit Stillstand erkannt.

Danach wird die Bremsenansteuerung gestartet, die Schliezeit in p1217 abgewartet und anschlieBend die
Impulse geldscht.

Siehe auch: p1215, p1216, p1217, p1226

Hinweis: Stillstand wird erkannt, wenn der Drehzahlistwert die Drehzahlschwelle in p1226 unterschreitet oder wenn die bei

Drehzahlsollwert <= Drehzahlschwelle (p1226) gestartete Uberwachungszeit (p1227) abgelaufen ist.

Bei p1227 = 300.000 s gilt:

Die Uberwachung ist ausgeschaltet.

Dies ist die Voreinstellung bei SINAMICS G.

Bei p1227 = 0.000 s gilt:

Mit AUS1 oder AUS3 und Riicklaufzeit = 0 werden die Impulse sofort geléscht und der Motor "trudelt" aus.
pl1228 Impulslédschung Verzégerungszeit / Impulsldsch t_Ver

SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 2701, 2704
Einheitenwahl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: TIME
Min Max

0.000 [s] 10.000 [s]

Werkseinstellung
0.000 [s]

Einstellung der Verzégerungszeit fir die Impulsléschung.
Nach AUS1 oder AUS3 und Stillstandserkennung wird diese Zeit abgewartet und danach die Impulse geldscht.
Siehe auch: p1226, p1227
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r1229 CO/BO: Motorhaltebremse Zustandswort / Bremse ZSW
SERVO (Erw Anderbar: - Zugriffsstufe: 2
Bremse), VECTOR  patentyp: Unsigned32 Datensatz; - Funktionsplan: -
(Erw Bremse) . . . . .
P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige des Zustandswortes fur die Motorhaltebremse.
Bitfeld: Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
01 Befehl Bremse 6ffnen (Dauersignal) Nein Ja 2711
03 Impulsfreigabe Erweiterte Bremsensteue- Nein Ja 2711
rung
04 Bremse 6ffnet nicht Nein Ja 2711
05 Bremse schlief3t nicht Nein Ja 2711
06 Bremsschwelle tUberschritten Nein Ja 2707
07 Bremse Schwellwert unterschritten Nein Ja 2704
08 Bremse Uberwachungszeit abgelaufen Nein Ja 2704
09 Impulse oder Drehzahlregler gesperrt Nein Ja 2707
10 Bremse ODER-Verknipfung Ergebnis Nein Ja 2707
11 Bremse UND-Verknipfung Ergebnis Nein Ja 2707
p1240 Vdc-Regler oder Vdc-Uberwachung Konfiguration / Vdc_reg Konfig
SERVO Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Integerl6 Datensatz: - Funktionsplan: 6220
P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0 6 0
Beschreibung: Einstellung der Konfiguration des Reglers bzw. der Uberwachung fiir die Zwischenkreisspannung (Vdc).
Werte: 0: Vdc-Regler sperren
1: Vdc_max-Regler freigeben
2: Vdc_min-Regler freigeben (kinetische Pufferung)
3: Vdc_min-Regler und Vdc_max-Regler freigeben
4: Vdc_max-Uberwachung aktivieren
5: Vdc_min-Uberwachung aktivieren
6: Vdc_min-Uberwachung und Vdc_max-Uberwachung aktivieren
Abhéangigkeit: Siehe auch: p1244, p1248, p1250
Hinweis: pl240=1, 3:

Beim Erreichen der oberen Zwischenkreisspannungsschwelle (p1244) gilt:

- Der Vdc_max-Regler begrenzt die zuriickgespeiste Energie, um die Zwischenkreisspannung beim Bremsen
unterhalb der maximalen Zwischenkreisspannung zu halten.

- Beim Zurlckspeisen anderer Antriebe in den Zwischenkreis bewirkt der Vdc_max-Regler ein Beschleunigen des
Motors.

pl240 =2, 3:
Beim Erreichen der unteren Zwischenkreisspannungsschwelle (p1248) gilt:

- Der Vdc_min-Regler begrenzt die aus dem Zwischenkreis entnommene Energie, um die Zwischenkreisspannung
beim Beschleunigen oberhalb der minimalen Zwischenkreisspannung zu halten.

- Abbremsen des Motors, um dessen kinetische Energie zur Pufferung des Zwischenkreises zu verwenden.
pl240=4,5, 6:

Die Uberwachung der Zwischenkreisspannung I6st bei Erreichen der Schwelle in p1244 bzw. p1248 eine Stérung
mit einer Reaktion aus und verringert damit weitere negative Auswirkungen auf die Zwischenkreisspannung.
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p1240[0...n]
VECTOR (n/M)

Beschreibung:

Werte:

Empfehlung:

Abhéangigkeit:

Achtung:
Hinweis:

Vdc-Regler Konfiguration / Vdc_reg Konfig

Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Integerl6 Datensatz: DDS Funktionsplan: -
P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0 3 1

Einstellung der Konfiguration des Reglers fir die Zwischenkreisspannung (Vdc-Regler) in der Betriebsart Rege-
lung.

0: Vdc-Regler sperren

1 Vdc_max-Regler freigeben

2: Vdc_min-Regler freigeben (kinetische Pufferung)
3: Vdc_min-Regler und Vdc_max-Regler freigeben

Wenn die Stérung FO07403 ausgeltst wird, sollte wie folgt vorgegangen werden:
- Dynamikfaktor erhéhen (p1247).
- Wenn diese Stérung noch immer ausgeldst wird: Einschaltpegel erh6hen (p1245).

Siehe auch: p1245

Siehe auch: F07403

Ein zu groRer Wert in p1245 beeinflusst méglicherweise den Normalbetrieb des Antriebs negativ.
pl240=1, 3:

Beim Erreichen der fur das Motor Module spezifizierten Zwischenkreisspannungsgrenze gilt:

- Der Vdc_max-Regler begrenzt die zuriickgespeiste Energie, um die Zwischenkreisspannung beim Bremsen
unterhalb der maximalen Zwischenkreisspannung zu halten.

- Die Rucklaufzeiten werden automatisch erhoht.
pl240=2, 3:
Beim Erreichen des Einschaltpegels des Vdc_min-Reglers (p1245) gilt:

- Der Vdc_min-Regler begrenzt die aus dem Zwischenkreis enthommene Energie, um die Zwischenkreisspannung

beim Beschleunigen oberhalb der minimalen Zwischenkreisspannung zu halten.
- Abbremsen des Motors, um dessen kinetische Energie zur Pufferung des Zwischenkreises zu verwenden.

r1242
VECTOR (n/M)

Beschreibung:

Vdc_max-Regler Einschaltpegel / Vdc_max Ein_peg

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 6220
P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: VOLTAGE_DC Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

- V] - V] - V]

Anzeige des Einschaltpegels fiir den Vdc_max-Regler.

Falls p1254 = 0 (Automatische Erfassung des Einschaltpegels = Aus), gilt:

AC/AC Gerate: r1242 = 1.15 * sqrt(2) * V_mains = 1.15 * sqrt(2) * p0210 (Anschlussspannung)
DC/AC Geréte: r1242 = 1.15 * Udc = 1.15 * p0210 (Anschlussspannung)

Falls p1254 = 1 (Automatische Erfassung des Einschaltpegels = Ein), gilt:

r1242 = Vdc_max - 50.0 V (Vdc_max: Uberspannungsschwelle des Leistungsteils)
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p1243[0...n]
VECTOR (n/M)

Beschreibung:

Vdc_max-Regler Dynamikfaktor / Vdc_max Dyn_faktor
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 6220
Einheitenwabhl: -

Datensatz: DDS
Einheitengruppe: PERCENT
Max

1000 [%]

P-Gruppe: Funktionen
Min
1 [%]

Werkseinstellung
100 [%]

Einstellung des Dynamikfaktors fur den Regler der Zwischenkreisspannung (Vdc_max-Regler).

100 % bedeutet, dass p1250, p1251 und p1252 (Verstarkung, Nachstellzeit und Vorhaltezeit) entsprechend ihrer
Grundeinstellungen verwendet werden, basierend auf einer theoretischen Regleroptimierung.

Ist eine nachtrégliche Optimierung notwendig, so kann dies Uber den Dynamikfaktor erfolgen. Dabei werden p1250,
p1251, p1252 mit dem Dynamikfaktor p1243 bewertet.

Sind mehrere Module am Zwischenkreis angeschlossen, so muss der Dynamikfaktor entsprechend des Verhaltnis-
ses der zusatzlichen Kapazitaten zur Kapazitét des betrachteten Moduls erhdht werden.

Hinweis: Die Voreinstellung des Dynamikfaktors erfolgt auf Basis der am DRIVE-CLIQ angeschlossenen Leistungsteile. Es
wird davon ausgegangen, dass die Uber DRIVE-CLIQ verbundenen Leistungsteile auch elektrisch mit dem Zwi-
schenkreis verbunden sind. Ist das nicht der Fall, so muss der Dynamikfaktor per Hand optimiert werden.

pl244 Zwischenkreisspannung Schwelle oben / Vdc Schwelle oben

SERVO Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: VOLTAGE_DC Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung
400 [V] 800 [V] 750 [V]

Einstellung der oberen Schwelle fur die Zwischenkreisspannung.
Diese Schwelle wird bei p1240 = 1, 3 als Begrenzungssollwert fur den Vdc_max-Regler verwendet.

Bei p1240 = 4, 6 wird bei Zwischenkreisspannungen oberhalb dieser Schwelle eine entsprechende Stérung ausge-
geben.

Siehe auch: p1240, p1248, p1250

p1245[0...n]
VECTOR (n/M)

Beschreibung:

Abhéngigkeit:
Warnung!

Vdc_min-Regler Einschaltpegel (kinetische Pufferung) / Vdc_min Ein_peg
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: DDS
Einheitengruppe: PERCENT
Max
115 [%]

Funktionsplan: -
P-Gruppe: Funktionen
Min

65 [%]

Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
76 [%]

Einstellung des Einschaltpegels fur den Vdc_min-Regler (kinetische Pufferung).

Der Wert ergibt sich wie folgt:

AC/AC Gerate: p1245[V] = p1245[%] * sqrt(2) * p0210

DC/AC Gerate: p1245[V] = p1245[%] * p0210

Siehe auch: p0210

Ein zu grosser Wert beeinflusst moglicherweise den Normalbetrieb des Antriebs negativ.

r1246
VECTOR (n/M)

Beschreibung:
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Vdc_min-Regler Einschaltpegel (kinetische Pufferung) / Vdc_min Ein_peg

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 6220
P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: VOLTAGE_DC Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
-M - V] -

Anzeige des Einschaltpegel fir den Vdc_min-Reglers (kinetische Pufferung).
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p1247[0...n]
VECTOR (n/M)

Beschreibung:

Vdc_min-Regler Dynamikfaktor (kinetische Pufferung) / Vdc_min Dyn_faktor
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 6220
Einheitenwabhl: -

Datensatz: DDS

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: PERCENT
Min Max

1 [%] 10000 [%]

Werkseinstellung
100 [%]

Einstellung des Dynamikfaktor fur den VVdc_min-Regler (kinetische Pufferung).

100 % bedeutet, dass p1250, p1251 und p1252 (Verstarkung, Nachstellzeit und Vorhaltezeit) entsprechend ihrer
Grundeinstellungen basierend auf einer theoretischen Regleroptimierung verwendet werden.

Ist eine nachtrégliche Optimierung notwendig, so kann dies Uber den Dynamikfaktor erfolgen. Dabei werden p1250,
p1251, p1252 mit dem Dynamikfaktor p1247 bewertet.

Sind mehrere Module am Zwischenkreis angeschlossen, so muss der Dynamikfaktor entsprechend des Verhaltnis-
ses der zusatzlichen Kapazitaten zur Kapazitét des betrachteten Moduls erhdht werden.

Hinweis: Die Voreinstellung des Dynamikfaktors erfolgt auf Basis der am DRIVE-CLIQ angeschlossenen Leistungsteile. Es
wird davon ausgegangen, dass die Uber DRIVE-CLIQ verbundenen Leistungsteile auch elektrisch mit dem Zwi-
schenkreis verbunden sind. Ist das nicht der Fall, so muss der Dynamikfaktor per Hand optimiert werden.

pl1248 Zwischenkreisspannung Schwelle unten / Vdc Schwelle unten

SERVO Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: VOLTAGE_DC Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung
100 [V] 700 [V] 450 [V]

Einstellung der unteren Schwelle fur die Zwischenkreisspannung.
Diese Schwelle wird bei p1240 = 2, 3 als Begrenzungssollwert fir den Vdc_min-Regler verwendet.

Bei p1240 =5, 6 wird bei Zwischenkreisspannungen unterhalb dieser Schwelle eine entsprechende Stérung ausge-
geben.

Siehe auch: p1240, p1244, p1250

p1250
SERVO

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Vdc-Regler Proportionalverstarkung / Vdc_reg Kp
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 6220
Einheitenwahl: p0528

Datensatz: -

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe:

GAIN_VOLTAGE_CTRL
Min Max Werkseinstellung
0.00 [A/V] 10.00 [A/V] 1.00 [A/V]

Einstellung der Proportionalverstarkung fur den Vdc-Regler (Regler fiir Zwischenkreisspannung).
Siehe auch: p1240, p1244, p1248

p1250[0...n]
VECTOR (n/M)

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Hinweis:

Vdc-Regler Proportionalverstarkung / Vdc_reg Kp
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: DDS
P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 100.00 1.00

Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -

Einstellung der Proportionalverstarkung fur den Vdc-Regler (Regler fur Zwischenkreisspannung).

Die wirksame Proportionalverstéarkung ergibt sich unter Beriicksichtigung von p1243 (Vdc_max-Regler Dynamik-
faktor).

Der Verstarkungsfaktor ist proportional zur Kapazitat des Zwischenkreises. Der Parameter wird auf einen Wert vor-
eingestellt, der optimal zur Kapazitat des einzelnen Motor Modules passt. Die Kapazitaten der tibrigen Leistungs-
teile, die mit dem Zwischenkreis verbunden sind, kénnen mit Hilfe des Dynamikfaktors (p1247 bzw. p1243)
beruicksichtigt werden.
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p1251[0...n]
VECTOR (n/M)

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Vdc-Regler Nachstellzeit / Vdc_reg Tn
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 6220
Einheitenwabhl: -

Datensatz: DDS

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: TIME_M3
Min Max Werkseinstellung

0 [ms] 1000 [ms] 0 [ms]

Einstellung der Nachstellzeit fur den Vdc-Regler (Regler fiir Zwischenkreisspannung).

Die wirksame Nachstellzeit ergibt sich unter Beriicksichtigung von p1243 (Vdc_max-Regler Dynamikfaktor).

Hinweis: Eine Nachstellzeit ist in der Regel bei Einachsantrieben nicht notwendig. Bei Mehrachsantrieben dagegen kann
versucht werden mittels der Nachstellzeit (Integralanteil) Storeinflisse der anderen Achsen auszuregeln. Eine
Nachstellzeit von 0 (default) deaktiviert den Regler.

p1252[0...n] Vdc-Regler Vorhaltezeit / Vdc_reg t_Vorhalt

VECTOR (n/M)

Beschreibung:
Abhéngigkeit:
Hinweis:

Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 6220
Einheitenwabhl: -

Datensatz: DDS

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: TIME_M3
Min Max Werkseinstellung
0 [ms] 1000 [ms] 0 [ms]

Einstellung der Vorhaltezeitkonstante fur den Vdc-Regler (Regler fur Zwischenkreisspannung).

Die wirksame Vorhaltezeit ergibt sich unter Berlcksichtigung von p1243 (Vdc_max-Regler Dynamikfaktor).
Im geregelten Betrieb hat der Parameter keine Wirkung.

p1254
VECTOR (n/M)

Beschreibung:
Werte:

Vdc_max-Regler Automatische Erfassung EIN-Pegel / Vdc_max Erf Einpeg
Anderbar: U, T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 3

Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung
0 1 1
Aktiviert/deaktiviert die automatische Erfassung des Einschaltpegels fir den Vdc_max-Regler.

0: Automatische Erfassung gesperrt

1: Automatische Erfassung freigegeben

p1255[0...n]
VECTOR (n/M)

Beschreibung:

Abhéangigkeit:
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Vdc_min-Regler Zeitschwelle / Vdc_min t_schwelle
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: DDS
P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: TIME
Min Max
0.000 [s] 10000.000 [s]

Funktionsplan: -
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung

0.000 [s]

Einstellung der Zeitschwelle fiir den Vdc_min-Regler (kinetische Pufferung). Bei Uberschreitung erfolgt die Auslo-
sung eines Fehlers, der auf eine gewiinschte Reaktion parametriert werden kann.

Voraussetzung: p1256 = 1.

Siehe auch: FO7406
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p1256]0...n]
VECTOR (n/M)

Beschreibung:
Werte:

Abhéngigkeit:

Vdc_min-Regler Reaktion (kinetische Pufferung) / Vdc_min Reaktion
Anderbar: U, T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: DDS
Einheitengruppe: -

Funktionsplan: -

P-Gruppe: Funktionen Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Einstellung der Reaktion fiir den Vdc_min-Regler (kinetische Pufferung).

0: Vdc stitzen bis evtl. Ausfall mit Unterspg., n<p1257 -> F7405

1: Vdc stltzen bis evtl. Ausfall mit Unterspg., n<p1257 -> F7405, t>p1255 -> F7406

Siehe auch: FO7405, FO7406

p1257[0...n]
VECTOR (n/M)

Beschreibung:

Vdc_min-Regler Drehzahlschwelle / Vdc_min n_schwelle
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: DDS
P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: SPEED_ROT
Min Max
0.0 [1/min] 210000.0 [1/min]

Funktionsplan: -

Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
50.0 [1/min]

Einstellung der Drehzahlschwelle fiir den Vdc_min-Regler (kinetische Pufferung). Bei Unterschreitung erfolgt die
Auslésung eines Fehlers, der auf eine gewiinschte Reaktion parametriert werden kann.

r1258
VECTOR (n/M)

Beschreibung:

CO: Vdc-Regler Ausgang / Vdc_reg Ausgang
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 6220
Einheitenwahl: -

Datensatz: -

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe:

CURRENT_AC_EFF
Min Max Werkseinstellung

- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]

Anzeige des aktuellen Ausgangs des Vdc-Reglers (Regler fir Zwischenkreisspannung).

pl1275
SERVO (Erw

Bremse), VECTOR

(Erw Bremse)

Beschreibung:
Bitfeld:

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

Motorhaltebremse Steuerwort / Bremse STW
Anderbar: U, T
Datentyp: Unsigned32

Zugriffsstufe: 2

Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung

0000 bin 0010 1111 bin 0000 bin

Einstellung des Steuerwortes fur die Motorhaltebremse.

Bit Signalname 0-Signal 1-Signal FP
00 Invertierung BI: 1219[0] Nein Ja 2707
01 Invertierung Bl: 1219[1] Nein Ja 2707
02 Invertierung Bl: 1224[0] Nein Ja 2704
03 Invertierung Bl: 1224[1] Nein Ja 2704
05 Bremse mit Riickmeldung Nein Ja 2711
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p1276

SERVO (Erw
Bremse), VECTOR
(Erw Bremse)

Beschreibung:

Motorhaltebremse Stillstandserkennung Uberbriickung / Bremse Still Briick

Anderbar: U, T

Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Funktionen

Min
0.000 [s]

Einstellung der Verzdgerungszeit fir Bremse schlieBen bei Stillstand.

Einheitengruppe: TIME

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 2704
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
300.000 [s]

Nach Ablauf dieser Zeit wird bei anstehendem "Bremse schliel3en bei Stillstand" oder AUS1/AUS3 die Bremse

geschlossen und die Impulse geldscht.

Mit p1276 = 300.000 s wird der Timer deaktiviert, d. h. der Ausgang des Timers ist immer Null.

p1277

SERVO (Erw
Bremse), VECTOR
(Erw Bremse)

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Motorhaltebremse Verzégerung Bremsschwelle tiberschritten / Verz Schw tiberschr

Anderbar: U, T

Datentyp: Floating Point
P-Gruppe: Funktionen

Min
0.000 [s]

Einheitengruppe: TIME

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 2707
Einheitenwabhl: -
Werkseinstellung
0.000 [s]

Einstellung der Verzdgerungszeit fir das Signal "Bremsschwelle Uberschritten” (BO: r1229.6).

Siehe auch: p1220, p1221, r1229

p1279[0...3]

SERVO (Erw
Bremse), VECTOR
(Erw Bremse)

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Bl: Motorhaltebremse ODER-/UND-Verknupfung / MHB ODER UND

Anderbar: T

Datentyp: Unsigned32
P-Gruppe: Funktionen

Min

Einstellung der Signalquellen fir die ODER-/UND-Verkniipfung.

Siehe auch: r1229

Einheitengruppe: -

Zugriffsstufe: 2
Funktionsplan: 2707
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

0

Hinweis: [0]: ODER-Verknipfung Eingang 1 --> Ergebnis wird in r1229.10 angezeigt.
[1]: ODER-Verknipfung Eingang 2 --> Ergebnis wird in r1229.10 angezeigt.
[2]: UND-Verknupfung Eingang 1 --> Ergebnis wird in r1229.11 angezeigt.
[3]: UND-Verkniipfung Eingang 2 --> Ergebnis wird in r1229.11 angezeigt.
p1280[0...n] Vdc-Regler Konfiguration (U/f) / Vdc_reg Konfig
VECTOR Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:
Werte:

1-220

Datentyp: Integerl6

P-Gruppe: Funktionen

Datensatz: DDS
Einheitengruppe: -

Funktionsplan: 1690, 6320
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

1

Einstellung der Konfiguration des Reglers fir die Zwischenkreisspannung (Vdc-Regler) in der Betriebsart U/f.

Min
0
0: Vdc-Regler sperren
: Vdc_max-Regler freigeben

1:
2: Vdc_min-Regler freigeben (kinetische Pufferung)
3: Vdc_min-Regler und Vdc_max-Regler freigeben

© Siemens AG 2004 All Rights Reserved
SINAMICS S Listenhandbuch, Ausgabe 12.2004



Inhalt

Parameter

Liste der Parameter

ri282
VECTOR

Beschreibung:

Vdc_max-Regler Einschaltpegel (U/f) / Vdc_max Ein_peg
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 6320
P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: VOLTAGE_DC Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- V] - V] - V]

Anzeige des Einschaltpegels fiir den Vdc_max-Regler.

Falls p1294 = 0 (Automatische Erfassung des Einschaltpegels = Aus), gilt:

AC/AC Gerate: r1282 = 1.15 * sqrt(2) * V_mains = 1.15 * sqrt(2) * p0210 (Anschlussspannung)
DC/AC Gerate: r1282 = 1.15 * Vdc = 1.15 * p0210 (Anschlussspannung)

Falls p1294 = 1 (Automatische Erfassung des Einschaltpegels = Ein), gilt:

r1282 = Vdc_max - 50.0 V (Vdc_max: Uberspannungsschwelle des Leistungsteils)

Datensatz: -

p1283[0...n]
VECTOR

Beschreibung:

Vdc_max-Regler Dynamikfaktor (U/f) / Vdc_max Dyn_faktor
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: DDS
P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: PERCENT
Min Max
1 [%] 10000 [%)]

Funktionsplan: -

Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
100 [%]

Einstellung des Dynamikfaktors fiir den Regler der Zwischenkreisspannung (Vdc_max-Regler).

100 % bedeutet, dass p1290, p1291 und p1292 (Verstarkung, Nachstellzeit und Vorhaltezeit) entsprechend ihrer
Grundeinstellungen verwendet werden, basierend auf einer theoretischen Regleroptimierung.

Ist eine nachtréagliche Optimierung notwendig, so kann dies Uber den Dynamikfaktor erfolgen. Dabei werden p1290,
p1291, p1292 mit dem Dynamikfaktor p1283 bewertet.

Sind mehrere Module am Zwischenkreis angeschlossen, so muss der Dynamikfaktor entsprechend des Verhaltnis-
ses der zuséatzlichen Kapazitaten zur Kapazitat des betrachteten Moduls erhoht werden.

Hinweis: Die Voreinstellung des Dynamikfaktors erfolgt auf Basis der am DRIVE-CLIQ angeschlossenen Leistungsteile. Es
wird davon ausgegangen, dass die Uber DRIVE-CLIQ verbundenen Leistungsteile auch elektrisch mit dem Zwi-
schenkreis verbunden sind. Ist das nicht der Fall, so muss der Dynamikfaktor per Hand optimiert werden.

p1285[0...n] Vdc_min-Regler Einschaltpegel (kinetische Pufferung) (U/f) / Vdc_min Ein_peg

VECTOR Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datensatz: DDS
P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: PERCENT
Min Max Werkseinstellung
65 [%] 115 [%)] 76 [%]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: -

Einheitenwahl: -

Einstellung des Einschaltpegels fiur den Vdc_min-Regler (kinetische Pufferung).
Der Wert ergibt sich wie folgt:

AC/AC Gerate: p1285[V] = p1245[%] * sqrt(2) * p0210

DC/AC Gerate: p1285[V] = p1245[%] * p0210

r1286
VECTOR

Beschreibung:

Vdc_min-Regler Einschaltpegel (kinetische Pufferung) (U/f) / Vdc_min Ein_peg
Anderbar: -
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: - Funktionsplan: 6320
P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: VOLTAGE_DC Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
-V - V] -V

Anzeige des Einschaltpegel fir den Vdc_min-Reglers (kinetische Pufferung).
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p1287[0...n]
VECTOR

Beschreibung:

Vdc_min-Regler Dynamikfaktor (kinetische Pufferung) (U/f) / Vdc_min Dyn_faktor
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: DDS
P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: PERCENT
Min Max
1 [%] 10000 [%)]

Funktionsplan: -

Einheitenwahl: -

Werkseinstellung
100 [%]

Einstellung des Dynamikfaktor fur den VVdc_min-Regler (kinetische Pufferung).

100 % bedeutet, dass p1290, p1291 und p1292 (Verstarkung, Nachstellzeit und Vorhaltezeit) entsprechend ihrer
Grundeinstellungen basierend auf einer theoretischen Regleroptimierung verwendet werden.

Ist eine nachtrégliche Optimierung notwendig, so kann dies Uber den Dynamikfaktor erfolgen. Dabei werden p1290,
p1291, p1292 mit dem Dynamikfaktor p1287 bewertet.

Sind mehrere Module am Zwischenkreis angeschlossen, so muss der Dynamikfaktor entsprechend des Verhaltnis-
ses der zusatzlichen Kapazitaten zur Kapazitét des betrachteten Moduls erhdht werden.

Hinweis: Die Voreinstellung des Dynamikfaktors erfolgt auf Basis der am DRIVE-CLIQ angeschlossenen Leistungsteile. Es
wird davon ausgegangen, dass die Uber DRIVE-CLIQ verbundenen Leistungsteile auch elektrisch mit dem Zwi-
schenkreis verbunden sind. Ist das nicht der Fall, so muss der Dynamikfaktor per Hand optimiert werden.

p1290]0...n] Vdc-Regler Proportionalverstarkung (U/f) / Vdc_reg Kp

VECTOR Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datensatz: DDS
P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 100.00 1.00

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: 6320

Einheitenwahl: -

Einstellung der Proportionalverstarkung fur den Vdc-Regler (Regler fur Zwischenkreisspannung).

Hinweis: Der Verstarkungsfaktor ist proportional zur Kapazitat des Zwischenkreises. Der Parameter wird auf einen Wert vor-
eingestellt, der optimal zur Kapazitat des einzelnen Motor Modules passt. Die Kapazitaten der tibrigen Leistungs-
teile, die mit dem Zwischenkreis verbunden sind, kénnen mit Hilfe des Dynamikfaktors (p1287 bzw. p1283)
berlicksichtigt werden.

p1291J[0...n] Vdc-Regler Nachstellzeit (U/f) / Vdc_reg Tn

VECTOR Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datensatz: DDS

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: TIME_M3
Min Max

0 [ms] 1000 [ms]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: 6320
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
40 [ms]

Einstellung der Nachstellzeit fir den Vdc-Regler (Regler fir Zwischenkreisspannung).

p1292[0...n]
VECTOR

Beschreibung:

1-222

Vdc-Regler Vorhaltezeit (U/f) / Vdc_reg t_Vorhalt
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 6320
Einheitenwabhl: -

Datensatz: DDS

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: TIME_M3
Min Max

0 [ms] 1000 [ms]

Werkseinstellung
10 [ms]

Einstellung der Vorhaltezeitkonstante fur den VVdc-Regler (Regler fiir Zwischenkreisspannung).
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p1293[0...n]
VECTOR

Beschreibung:

Vdc-Regler Ausgangsbegrenzung (U/f) / Vdc_reg Ausg_begr
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 6320
Einheitenwabhl: -

Datensatz: DDS

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: FREQUENCY
Min Max

0.0 [Hz] 600.0 [Hz]

Werkseinstellung
10.0 [Hz]

Einstellung der Ausgangsbegrenzung fur den Vdc-Regler (Regler fur Zwischenkreisspannung).

p1294
VECTOR

Vdc_max-Regler Automatische Erfassung EIN-Pegel (U/f) / Vdc_max Erf Einpeg
Anderbar: U, T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 3

Datensatz: - Funktionsplan: -

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung
0 1 1
Beschreibung: Aktiviert/deaktiviert die automatische Erfassung des Einschaltpegels fiir den Vdc_max-Regler.
Werte: 0: Automatische Erfassung gesperrt
1: Automatische Erfassung freigegeben
p1295[0...n] Vdc_min-Regler Zeitschwelle (U/f) / Vdc_min t_schwelle
VECTOR Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datensatz: DDS
P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: TIME
Min Max

0.000 [s] 10000.000 [s]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

0.000 [s]

Einstellung der Zeitschwelle fiir den Vdc_min-Regler (kinetische Pufferung). Bei Uberschreitung erfolgt die Auslo-
sung eines Fehlers, der auf eine gewuinschte Reaktion parametriert werden kann.

Voraussetzung: p1296 = 1.

p1296]0...n]
VECTOR

Vdc_min-Regler Reaktion (kinetische Pufferung) (U/f) / Vdc_min Reaktion
Anderbar: U, T
Datentyp: Integerl6

Zugriffsstufe: 3
Datensatz: DDS
Einheitengruppe: -

Funktionsplan: -

P-Gruppe: Funktionen Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung
0 1 0
Beschreibung: Einstellung der Reaktion fiir den Vdc_min-Regler (kinetische Pufferung).
Werte: 0: Vdc stitzen bis evtl. Ausfall mit Unterspg., n<p1257 -> F7405
1: Vdc stitzen bis evtl. Ausfall mit Unterspg., n<p1257 -> F7405, t>p1255 -> F7406
p1297[0...n] Vdc_min-Regler Drehzahlschwelle (U/f) / Vdc_min n_schwelle
VECTOR Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Datensatz: DDS

P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: SPEED_ROT
Min Max

0.0 [1/min] 210000.0 [1/min]

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung

50.0 [1/min]

Einstellung der Drehzahlschwelle fiir den Vdc_min-Regler (kinetische Pufferung). Bei Unterschreitung erfolgt die
Auslésung eines Fehlers, der auf eine gewlinschte Reaktion parametriert werden kann.
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r1298
VECTOR

Beschreibung:

CO: Vdc-Regler Ausgang (U/f) / Vdc_reg Ausgang

Anderbar: - Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 6320
P-Gruppe: Funktionen Einheitengruppe: SPEED_ROT  Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige des aktuellen Ausgangs des Vdc-Reglers (Regler fur Zwischenkreisspannung).

p1300[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:
Werte:

Abhéngigkeit:

Hinweis:

1-224

Steuerungs-/Regelungs-Betriebsart / Regelungsart

Anderbar: C2, T Zugriffsstufe: 2

Datentyp: Integerl6 Datensatz: DDS Funktionsplan: 1590, 1690,
5060, 6300

P-Gruppe: U/f-Steuerung Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -

Min Max Werkseinstellung

0 23 21

Einstellung der Steuerungs- oder Regelungsart eines Antriebes.

0: U/f-Steuerung mit linearer Charakteristik

1: U/f-Steuerung mit linearer Charakteristik und FCC

2: U/f-Steuerung mit parabolischer Charakteristik

3: U/f-Steuerung mit parametrierbarer Charakteristik

5: U/f-Steuerung fur frequenzgenaue Antriebe (Textilbereich)

6: U/f-Steuerung fur frequenzgenaue Antrieb mit FCC

19: U/f-Steuerung mit unabhéngigem Spannungssollwert

20: Drehzahlregelung (geberlos)

21: Drehzahlregelung (mit Geber)

22: Drehmomentregelung (geberlos)

23: Drehmomentregelung (mit Geber)

Eine Drehzahlregelung ist dann wahlbar, wenn als Betriebsmodus (siehe p0108) mindestens die Drehzahlregelung
gewahlt wurde.

Eine Drehmomentregelung ist nur wéhlbar, wenn als Betriebsmodus mindestens die Drehmoment-/Kraft-Regelung
gewahlt wurde.

Ohne Eingabe der Motorbemessungsdrehzahl (p0311) ist nur ein Betrieb mit U/f-Kennlinie moglich.

Ohne Eingabe eines Gebertyps (p0400) ist keine Drehzahl- oder Drehmomentregelung (mit Geber) wahlbar.

Fur Vektorantriebe (siehe p0107):

Ein Synchronmotor ist nur in einer U/f-Steuerungsart betreibbar (p1300 < 20).

Siehe auch: r0108, p0300, p0311, p0400, p1501

Ohne Eingabe eines Gebertyps (p0400) ist keine Drehzahl- oder Drehmomentregelung (mit Geber) wahlbar.

Nur bei Anwahl der Drehzahlregelung (p1300 = 20 oder 21) kann im Betrieb auf Drehmomentregelung umgeschal-
tet werden (p1501). Bei Umschaltung &ndert sich nicht die Einstellung von p1300. In diesem Fall wird in r1407 Bit 2
und Bit 3 der aktuelle Zustand angezeigt.

Bei Servoregelung gilt:

Es ist ausschlielich p1300 = 20, 21, 23 einstellbar.

Bei Vektorregelung gilt:

Eine Drehzahlregelung ist wéhlbar, wenn als Betriebsmodus (p0108) mindestens die Drehzahlregelung gewéhlt
wurde.

Eine Drehmomentregelung ist wahlbar, wenn als Betriebsmodus mindestens die Drehmoment-/Kraft-Regelung
gewahlt wurde.

Ohne Eingabe der Motorbemessungsdrehzahl (p0311) ist nur ein Betrieb mit U/f-Kennlinie moglich.

Ein Synchronmotor ist nur in einer U/f-Steuerungsart betreibbar (p1300 < 20).

Die Steuerungs-/Regelungs-Betriebsart ist wahrend des Betriebs (Pulsfreigabe) nicht tiber Antriebsdatensatzum-
schaltung anderbar.
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p1310][0...n] Spannungsanhebung permanent / U_anhebung perm
VECTOR Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 1690, 6300
P-Gruppe: U/f-Steuerung Einheitengruppe: PERCENT Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0.0 [%] 250.0 [%] 50.0 [%]
Beschreibung: Definiert die Spannungsanhebung in [%] bezogen auf den Motor-Bemessungsstrom (p0305).

Die Hohe der permanenten Spannungsanhebung wird mit steigender Frequenz zuriickgenommen, so dass bei
Motor-Bemessungsfrequenz die Motor-Bemessungsspannung anliegt.

Die Héhe der Anhebung in Volt ist bei Frequenz Null wie folgt definiert:

Spannungsanhebung [V] = p0305 (Motor-Bemessungsstrom [A]) x p0350 (Stander-/Primarteilwiderstand [Ohm]) x
p1310 (Spannungsanhebung permanent [%]) / 100 %

Bei kleinen Ausgangsfrequenzen ist nur eine kleine Ausgangsspannung zur Aufrechterhaltung des Motorflusses
vorhanden. Die Ausgangsspannung kann jedoch zu gering sein, um Folgendes zu tun:

- Den Asynchronmotor aufmagnetisieren.

- Die Last halten.

- Verluste im System ausgleichen.

Die Ausgangsspannung kann daher mit p1310 angehoben werden.

Die Spannungsanhebung kann sowohl bei einer linearen als auch einer quadratischen U/f-Kennlinie angewendet
werden und berechnet sich wie folgt:

Spannungsanhebung = p0305 (Motor-Bemessungsstrom) x p0350 (Sténder-/Primérteilwiderstand) x p1310 (Span-
nungsanhebung permanent)

Abhéangigkeit: Einstellung in p0640 (Motoruberlastfaktor [%]) begrenzt die Anhebung.

Die permanente Spannungsanhebung (p1310) hat bei Vektorregelung keine Auswirkung, da der Umrichter die opti-
malen Betriebsbedingungen selbstandig setzt.

Siehe auch: p1300, p1311, r1315
Achtung: Die Spannungsanhebungen erhéhen die Motorerwarmung (insbesondere im Stillstand).
Hinweis: Die Spannungsanhebung wirkt nur bei U/f-Steuerung (p1300).

Die Anhebungswerte werden miteinander kombiniert, wenn die permanente Spannungsanhebung (p1310) in Ver-
bindung mit anderen Anhebungsparametern verwendet wird (Beschleunigungsanhebung (p1311)).

Diesen Parametern werden allerdings folgende Prioritdten zugewiesen: p1310 > p1311

p1311[0...n] Spannungsanhebung bei Beschleunigung / U_anhebung Beschl

VECTOR Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 2
Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 1690, 6300
P-Gruppe: U/f-Steuerung Einheitengruppe: PERCENT Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.0 [%] 250.0 [%] 0.0 [%]
Beschreibung: p1311 bewirkt nur eine Spannungsanhebung im Hochlauf und erzeugt ein zusétzliches Moment/Kraft fir die

Beschleunigung.

Die Spannungsanhebung erfolgt auf eine positive Sollwertanhebung und verschwindet, sobald der Sollwert erreicht
ist.

Die Hohe der Anhebung in Volt ist bei Fregeunz Null wie folgt definiert:

Spannungsanhebung [V] = p0305 (Motor-Bemessungsstrom [A]) x p0350 (Stander-/Primarteilwiderstand [Ohm]) x
p1310 (Spannungsanhebung permanent [%]) / 100 %

Abhéangigkeit: Einstellung in p0640 (Motoruberlastfaktor [%]) begrenzt die Anhebung.
Siehe auch: p1300, p1310, r1315

Achtung: Die Spannungsanhebung fiihrt zu einer gréf3eren Motorerwarmung.

Hinweis: Die Spannungsanhebung bei Beschleunigung kann die Reaktion auf kleine, positive Sollwertdnderungen verbes-
sern.

Priorisierung der Spannungsanhebungen: siehe p1310
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ri3is
VECTOR

Beschreibung:

Spannungsanhebung gesamt /U_anhebung ges

Anderbar: - Zugriffsstufe: 4

Datentyp: Floating Point Datensatz: - Funktionsplan: 6300

P-Gruppe: U/f-Steuerung Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -
VOLTAGE_AC_EFF

Min Max Werkseinstellung

- [Veff] - [Veff] - [Vefi]

Anzeige der gesamten resultierenden Spannungsanhebung in Volt (p1310 + p1311).

p1317[0...n]
SERVO

Beschreibung:

Werte:

Abhéngigkeit:

U/f-Steuerung Diagnose Aktivierung / Uf Diagnose Akt

Anderbar: T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Integerl6 Datensatz: DDS Funktionsplan: 5730
P-Gruppe: U/f-Steuerung Einheitengruppe: - Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung

0 1 0

Aktivierung der U/f-Steuerung mit linearer Kennlinie zur Diagnose.
0: Betrieb wie in p1300 eingestellt.
1: Aktivierung der U/f-Steuerung.

0: Aus (p1300 wirkt)
1: Eln

Siehe auch: p1318, p1319, p1326, p1327

p1318[0...n]
SERVO

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

U/f-Steuerung Hoch-/Rucklaufzeit / Uf t_Hoch_Rick

Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 5300
P-Gruppe: U/f-Steuerung Einheitengruppe: TIME Einheitenwabhl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [s] 999999.000 [s] 10.000 [s]

Einstellung der Hoch- und Ricklaufzeit bei der U/f-Steuerung.
Diese Zeit bendtigt der Hochlaufgeber, um von Null aus die Maximaldrehzahl (p1082) zu erreichen.
Siehe auch: p1317, p1319, p1326, p1327

Hinweis: Diese Rampe dient dem Kippschutz und ist unabh&ngig von einem eventuell vorhandenen Hochlaufgeber.
p1319[0...n] U/f-Steuerung Spannung bei Frequenz Null / Uf U bei f=0 Hz
SERVO Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 5300
P-Gruppe: U/f-Steuerung Einheitengruppe: Einheitenwahl: -
VOLTAGE_AC_EFF
Min Max Werkseinstellung
0.0 [Veff] 25.0 [Veff] 0.0 [Veff]

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Hinweis:

1-226

Die lineare Kennlinie fiir die U/f-Steuerung wird durch 0 Hz/p1319 und p1326/p1327 festgelegt.
Dieser Parameter gibt die Spannung bei Frequenz = 0 Hz an.

Aktivierung der U/f-Steuerung Uber p1317.

Siehe auch: p1317, p1326, p1327

Zwischen den Punkten 0 Hz/p1319 und p1326/p1327 wird linear interpoliert.
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p1320][0...n]
VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Frequenz 1 / Uf Kennlinie f1
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 6300
Einheitenwabhl: -

Datensatz: DDS

P-Gruppe: U/f-Steuerung Einheitengruppe: FREQUENCY
Min Max

0.00 [Hz] 3000.00 [Hz]

Werkseinstellung
0.00 [Hz]

Die programmierbare Kennlinie fur die U/f-Steuerung wird durch 4 Punkte und 0 Hz/p1310 festgelegt.
Dieser Parameter gibt die Frequenz des ersten Punktes der Kennlinie vor.

Auswabhl der frei programmierbaren Kennlinie tber p1300 = 3.

Siehe auch: p1300, p1310, p1311, p1321, p1322, p1323, p1324, p1325, p1326, p1327

Hinweis: Zwischen den Punkten 0 Hz/p1310, p1320/p1321 ... p1326/p1327 wird linear interpoliert.
Die Spannungsanhebung beim Beschleunigen (p1311) wird auch auf die frei programmierbare U/f-Kennlinie ange-
wendet.

p1321[0...n] U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Spannung 1/ Uf Kennlinie Ul

VECTOR Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Datensatz: DDS
Einheitengruppe:
VOLTAGE_AC_EFF
Min Max

0.0 [Veff] 10000.0 [Veff]

Die programmierbare Kennlinie fur die U/f-Steuerung wird durch 4 Punkte und 0 Hz/p1310 festgelegt.
Dieser Parameter gibt die Spannung des ersten Punktes der Kennlinie vor.

Auswabhl der frei programmierbaren Kennlinie tber p1300 = 3.

Siehe auch: p1310, p1311, p1320, p1322, p1323, p1324, p1325, p1326, p1327

Datentyp: Floating Point Funktionsplan: 6300

P-Gruppe: U/f-Steuerung Einheitenwabhl: -

Werkseinstellung
0.0 [Veff]

Hinweis: Zwischen den Punkten 0 Hz/p1310, p1320/p1321 ... p1326/p1327 wird linear interpoliert.
Die Spannungsanhebung beim Beschleunigen (p1311) wird auch auf die frei programmierbare U/f-Kennlinie ange-
wendet.

p1322[0...n] U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Frequenz 2 / Uf Kennlinie f2

VECTOR Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Datensatz: DDS

P-Gruppe: U/f-Steuerung Einheitengruppe: FREQUENCY
Min Max

0.00 [Hz] 3000.00 [Hz]

Funktionsplan: 6300
Einheitenwabhl: -

Datentyp: Floating Point

Werkseinstellung
0.00 [Hz]
Die programmierbare Kennlinie fur die U/f-Steuerung wird durch 4 Punkte und 0 Hz/p1310 festgelegt.

Dieser Parameter gibt die Frequenz des zweiten Punktes der Kennlinie vor.
Siehe auch: p1310, p1311, p1320, p1321, p1323, p1324, p1325, p1326, p1327

p1323[0...n]
VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Spannung 2 / Uf Kennlinie U2
Anderbar: U, T
Datentyp: Floating Point

Zugriffsstufe: 3
Funktionsplan: 6300
Einheitenwahl: -

Datensatz: DDS

Einheitengruppe:
VOLTAGE_AC_EFF

Min Max
0.0 [Veff] 10000.0 [Veff]

P-Gruppe: U/f-Steuerung

Werkseinstellung
0.0 [Veff]
Die programmierbare Kennlinie fur die U/f-Steuerung wird durch 4 Punkte und 0 Hz/p1310 festgelegt.

Dieser Parameter gibt die Spannung des zweiten Punktes der Kennlinie vor.
Siehe auch: p1310, p1311, p1320, p1321, p1322, p1324, p1325, p1326, p1327
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p1324[0...n]
VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Frequenz 3 / Uf Kennlinie f3

Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3
Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 6300
P-Gruppe: U/f-Steuerung Einheitengruppe: FREQUENCY  Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 [Hz] 3000.00 [Hz] 0.00 [Hz]

Die programmierbare Kennlinie fur die U/f-Steuerung wird durch 4 Punkte und 0 Hz/p1310 festgelegt.
Dieser Parameter gibt die Frequenz des dritten Punktes der Kennlinie vor.
Siehe auch: p1310, p1311, p1320, p1321, p1322, p1323, p1325, p1326, p1327

p1325[0...n]
VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Spannung 3 / Uf Kennlinie U3

Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 6300

P-Gruppe: U/f-Steuerung Einheitengruppe: Einheitenwahl: -
VOLTAGE_AC_EFF

Min Max Werkseinstellung

0.0 [Veff] 10000.0 [Veff] 0.0 [Veff]

Die programmierbare Kennlinie fur die U/f-Steuerung wird durch 4 Punkte und 0 Hz/p1310 festgelegt.
Dieser Parameter gibt die Spannung des dritten Punktes der Kennlinie vor.
Siehe auch: p1310, p1311, p1320, p1321, p1322, p1323, p1324, p1326, p1327

p1326][0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Hinweis:

1-228

U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Frequenz 4 / Uf Kennlinie f4

Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 5300, 6300
P-Gruppe: U/f-Steuerung Einheitengruppe: FREQUENCY  Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung

0.00 [Hz] 10000.00 [Hz] 0.00 [Hz]

Bei Servoregelung gilt:

Die lineare Kennlinie fiir die U/f-Steuerung wird durch 0 Hz/p1319 und p1326/p1327 festgelegt.
Bei Vektorregelung gilt:

Die programmierbare Kennlinie fiir die U/f-Steuerung wird durch 4 Punkte und 0 Hz/p1310 festgelegt.
Dieser Parameter gibt die Frequenz des vierten Punktes der Kennlinie vor.

Bei Servoregelung gilt:

Aktivierung der U/f-Steuerung Uber p1317.

Bei Vektorregelung gilt:

Auswabhl der frei programmierbaren Kennlinie Gber p1300 = 3.

Siehe auch: p1310, p1311, p1317, p1319, p1320, p1321, p1322, p1323, p1324, p1325, p1327
Bei Servoregelung gilt:

Zwischen den Punkten 0 Hz/p1319 und p1326/p1327 wird linear interpoliert.

Bei Vektorregelung gilt:

Zwischen den Punkten 0 Hz/p1310, p1320/p1321 ... p1326/p1327 wird linear interpoliert.

Die Spannungsanhebung beim Beschleunigen (p1311) wird auch auf die frei programmierbare U/f-Kennlinie ange-
wendet.
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p1327[0...n]
SERVO, VECTOR

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Spannung 4 / Uf Kennlinie U4

Anderbar: U, T Zugriffsstufe: 3

Datentyp: Floating Point Datensatz: DDS Funktionsplan: 5300, 6300

P-Gruppe: U/f-Steuerung Einheitengruppe: Einheitenwabhl: -
VOLTAGE_AC_EFF

Min Max Werkseinstellung

0.0 [Veff] 10000.0 [Veff] 0.0 [Veff]

Bei Servoregelung gilt:

Die lineare Kennlinie fur die U/f-Steuerung wird durch 0 Hz/p1319 und p1326/p1327 festgelegt.

Bei Vektorregelung gilt:

Die programmierbare Kennlinie fur die U/f-Steuerung wird durch 4 Punkte und 0 Hz/p1310 festgelegt.
Dieser Parameter gibt die Spannung des vierten Punktes der Kennlinie vor.

Bei Servoregelung gilt:

Aktivierung der U/f-Steuerung uber p1317.

Bei Vektorregelung gilt:

Auswabhl der frei programmierbaren Kennlinie tber p1300 = 3.

Siehe auch: p1310, p1311, p1317, p1319, p1320, p1321, p1322, p1323, p1324, p1325, p1326

Hinweis: Bei Servoregelung gilt:
Zwischen den Punkten 0 Hz/p1319 und p1326/p1327 wird linear interpoliert.
Bei Vektorregelung gilt:
Zwischen den Punkten 0 Hz/p1310, p1320/p1321 ... 