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Rechtliche Hinweise

Warnhinweiskonzept

Dieses Handbuch enthalt Hinweise, die Sie zu Ihrer persdnlichen Sicherheit sowie zur Vermeidung von
Sachschaden beachten miissen. Die Hinweise zu |hrer persénlichen Sicherheit sind durch ein Warndreieck
hervorgehoben, Hinweise zu alleinigen Sachschaden stehen ohne Warndreieck. Je nach Gefahrdungsstufe werden
die Warnhinweise in abnehmender Reihenfolge wie folgt dargestellt.

/\ GEFAHR

bedeutet, dass Tod oder schwere Korperverletzung eintreten wird, wenn die entsprechenden
VorsichtsmalRnahmen nicht getroffen werden.

/\ WARNUNG

bedeutet, dass Tod oder schwere Kdrperverletzung eintreten kann, wenn die entsprechenden
VorsichtsmalRnahmen nicht getroffen werden.

/\ VORSICHT

bedeutet, dass eine leichte Kérperverletzung eintreten kann, wenn die entsprechenden VorsichtsmaRnahmen nicht
getroffen werden.

ACHTUNG

bedeutet, dass Sachschaden eintreten kann, wenn die entsprechenden VorsichtsmalRnahmen nicht getroffen
werden.

Beim Auftreten mehrerer Gefahrdungsstufen wird immer der Warnhinweis zur jeweils héchsten Stufe verwendet.
Wenn in einem Warnhinweis mit dem Warndreieck vor Personenschaden gewarnt wird, dann kann im selben
Warnhinweis zuséatzlich eine Warnung vor Sachschaden angefligt sein.

Qualifiziertes Personal

Das zu dieser Dokumentation zugehdrige Produkt/System darf nur von fiir die jeweilige Aufgabenstellung
qualifiziertem Personal gehandhabt werden unter Beachtung der fur die jeweilige Aufgabenstellung zugehdrigen
Dokumentation, insbesondere der darin enthaltenen Sicherheits- und Warnhinweise. Qualifiziertes Personal ist auf
Grund seiner Ausbildung und Erfahrung beféhigt, im Umgang mit diesen Produkten/Systemen Risiken zu erkennen
und mogliche Gefahrdungen zu vermeiden.

BestimmungsgemaRer Gebrauch von Siemens-Produkten

Marken

Beachten Sie Folgendes:

/\ WARNUNG

Siemens-Produkte dirfen nur fur die im Katalog und in der zugehérigen technischen Dokumentation vorgesehenen
Einsatzfalle verwendet werden. Falls Fremdprodukte und -komponenten zum Einsatz kommen, miissen diese von
Siemens empfohlen bzw. zugelassen sein. Der einwandfreie und sichere Betrieb der Produkte setzt sachgemafien
Transport, sachgemafe Lagerung, Aufstellung, Montage, Installation, Inbetriebnahme, Bedienung und
Instandhaltung voraus. Die zulassigen Umgebungsbedingungen miissen eingehalten werden. Hinweise in den
zugehorigen Dokumentationen missen beachtet werden.

Alle mit dem Schutzrechtsvermerk ® gekennzeichneten Bezeichnungen sind eingetragene Marken der
Siemens AG. Die ibrigen Bezeichnungen in dieser Schrift kénnen Marken sein, deren Benutzung durch Dritte fiir
deren Zwecke die Rechte der Inhaber verletzen kann.

Haftungsausschluss

Wir haben den Inhalt der Druckschrift auf Ubereinstimmung mit der beschriebenen Hard- und Software gepriift.
Dennoch kénnen Abweichungen nicht ausgeschlossen werden, so dass wir fiir die vollstindige Ubereinstimmung
keine Gewahr Gibernehmen. Die Angaben in dieser Druckschrift werden regelmafig Gberprift, notwendige
Korrekturen sind in den nachfolgenden Auflagen enthalten.

Siemens AG Dokumentbestellnummer: ASE33840768 Copyright © Siemens AG 2014 - 2015.
Division Digital Factory 04/2015 Anderungen vorbehalten Alle Rechte vorbehalten
Postfach 48 48

90026 NURNBERG
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1 Grundlegende Sicherheitshinweise
1.1 Allgemeine Sicherheitshinweise

1.1 Allgemeine Sicherheitshinweise

AWARNUNG

Lebensgefahr durch Nichtbeachtung von Sicherheitshinweisen und Restrisiken

Durch Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise und Restrisiken in der zugehérigen
Hardware-Dokumentation kdnnen Unfélle mit schweren Verletzungen oder Tod auftreten.

e Halten Sie die Sicherheitshinweise der Hardware-Dokumentation ein.

e Bericksichtigen Sie bei der Risikobeurteilung die Restrisiken.

AWARNUNG

Lebensgefahr durch Fehlfunktionen der Maschine infolge fehlerhafter oder
veranderter Parametrierung

Durch fehlerhafte oder veranderte Parametrierung konnen Fehlfunktionen an Maschinen
auftreten, die zu Korperverletzungen oder Tod flihren kdnnen.

e Schiitzen Sie die Parametrierungen vor unbefugtem Zugriff.

e Beherrschen Sie mdgliche Fehlfunktionen durch geeignete Malnahmen (z. B.
NOT-HALT oder NOT-AUS).

SINAMICS G120C
8 Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768



1 Grundlegende Sicherheitshinweise

1.2

SINAMICS G120C
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1.2 Industrial Security

Industrial Security

Hinweis
Industrial Security

Siemens bietet Produkte und Lésungen mit Industrial Security-Funktionen an, die den
sicheren Betrieb von Anlagen, Lésungen, Maschinen, Geraten und/oder Netzwerken
unterstitzen. Sie sind wichtige Komponenten in einem ganzheitlichen Industrial Security-
Konzept. Die Produkte und Lésungen von Siemens werden unter diesem Gesichtspunkt
standig weiterentwickelt. Siemens empfiehlt, sich unbedingt regelmaRig tber Produkt-Updates
zu informieren.

Fir den sicheren Betrieb von Produkten und Lésungen von Siemens ist es erforderlich,
geeignete Schutzmalnahmen (z. B. Zellenschutzkonzept) zu ergreifen und jede Komponente
in ein ganzheitliches Industrial Security-Konzept zu integrieren, das dem aktuellen Stand der
Technik entspricht. Dabei sind auch eingesetzte Produkte von anderen Herstellern zu
berlcksichtigen. Weitergehende Informationen tber Industrial Security finden Sie unter:

http://www.siemens.com/industrialsecurity

Um stets Uber Produkt-Updates informiert zu sein, melden Sie sich flir unseren
produktspezifischen Newsletter an. Weitere Informationen hierzu finden Sie unter:

http://support.automation.siemens.com

/\\ WARNUNG
Gefahr durch unsichere Betriebszustande wegen Manipulation der Software

Manipulationen der Software (z. B. Viren, Trojaner, Malware, Wirmer) kdnnen unsichere
Betriebszustande in Ihrer Anlage verursachen, die zu Tod, schwerer Kdrperverletzung und zu
Sachschaden flhren kdnnen.

e Halten Sie die Software aktuell.
Informationen und Newsletter hierzu finden Sie unter:
http://support.automation.siemens.com

¢ Integrieren Sie die Automatisierungs- und Antriebskomponenten in ein ganzheitliches
Industrial Security-Konzept der Anlage oder Maschine nach dem aktuellen Stand der
Technik.

Weitergehende Informationen finden Sie unter:
http://www.siemens.com/industrialsecurity

e Berlcksichtigen Sie bei lhnrem ganzheitlichen Industrial Security-Konzept alle
eingesetzten Produkte.



http://www.siemens.com/industrialsecurity
http://support.automation.siemens.com
http://support.automation.siemens.com
http://www.siemens.com/industrialsecurity
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1.2 Industrial Security
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2 Parameter

2.1 Ubersicht zu den Parametern

2.1

2141

Ubersicht zu den Parametern

Erklarungen zur Liste der Parameter

Grundsaitzlicher 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" (Seite 25) hat folgenden Aufbau:

Anfang Beispiel -------ccccmmma i i e e e e e e e e -

pxxxx[0...n]
CU/PM-Varianten

Beschreibung:
Werte:

Empfehlung:
Index:

Bitfeld:

Abhéangigkeit:

Gefahr:

AN

Achtung:

Hinweis:

12

BICO: Parameterlangname / Parameterkurzname

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(x), U, T Normierung: p2002 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: 6_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8070
Min Max Werkseinstellung

0.00 [Nm] 10.00 [Nm] 0.00 [Nm]

Text

0: Name und Bedeutung von Wert 0

1: Name und Bedeutung von Wert 1

2: Name und Bedeutung von Wert 2

usw.

Text

[0] = Name und Bedeutung von Index 0
[1] = Name und Bedeutung von Index 1
[2] = Name und Bedeutung von Index 2

usw.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

00  Name und Bedeutung von Bit 0 Ja Nein 8060

01 Name und Bedeutung von Bit 1 Ja Nein -

02  Name und Bedeutung von Bit 2 Ja Nein 8052
usw.

Text

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

Warnung: Vorsicht: Sicherheitstechnische Hinweise mit Warndreieck

AN

Informationen, die hilfreich sein kénnen.

Sicherheitstechnischer Hinweis ohne Warndreieck

Ende Beispiel --------mccmmcmma e e e e m e e e e e

Die einzelnen Informationen werden nachfolgend genauer beschrieben.

SINAMICS G120C
Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768



2 Parameter

pxxxx[0...n]

SINAMICS G120C

2.1 Ubersicht zu den Parametern

Parameternummer

Die Parameternummer setzt sich aus einem vorangestellten "p" oder "r", der
Parameternummer und optional dem Index oder Bitfeld zusammen.

Beispiele fur die Darstellung in der Parameterliste:

e p.. Einstellparameter (les- und schreibbar)
o I.. Beobachtungsparameter (nur lesbar)
e p0918 Einstellparameter 918

e p2051[0...13] Einstellparameter 2051 Index 0 bis 13
e p1001[0...n] Einstellparameter 1001 Index 0 bis n (n = konfigurierbar)
e 10944 Beobachtungsparameter 944

e 12129.0...15  Beobachtungsparameter 2129 mit Bitfeld von Bit O (kleinstes Bit) bis
Bit 15 (groftes Bit)

Weitere Beispiele flr die Schreibweise in der Dokumentation:

e p1070[1] Einstellparameter 1070 Index 1
e p2098[1].3 Einstellparameter 2098 Index 1 Bit 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 Parametern
durchgefiihrt, so wird dies als Folgeparametrierung bezeichnet.

Folgeparametrierungen werden beispielsweise durch folgende Aktionen und Parameter
ausgelo6st:

e PROFIBUS-Telegramm einstellen (BICO-Verschaltungen)
p0922
o Komponentenlisten einstellen
p0230, p0300, p0301, p0400
e Automatisch berechnen und vorbelegen
p0340, 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.

Hinweis

Die Liste der Parameter kann Parameter enthalten, die in den Expertenlisten der jeweiligen
Inbetriebnahme-Software nicht sichtbar sind (z. B. Parameter fiir Tracefunktion).

Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768 13



2 Parameter

2.1 Ubersicht zu den Parametern

BICO: Parameterlangname / Parameterkurzname

Vor dem Namen kénnen bei BICO-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 Verschaltung zur
Verfligung.

o CI 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 Verschaltung zur
Verfligung.

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

Hinweis

Ein BICO-Eingang (BI/CI) kann nicht beliebig mit jedem BICO-Ausgang (BO/CO, Signalquelle)
verschaltet werden.

Beim Verschalten eines BICO-Eingangs Uber die Inbetriebnahme-Software werden nur die
entsprechend maoglichen Signalquellen angeboten.

Die Symbole flr BICO-Parameter sowie der Umgang mit der BICO-Technik sind in den
Funktionsplanen 1020 ... 1030 erklart und beschrieben.

G120C-Varianten

Gibt an, fur welche G120C-Varianten (Kommunikation) der Parameter giiltig ist. Wird keine
G120C-Variante aufgelistet, dann ist der Parameter fir alle Varianten giiltig.

14

Unter der Parameternummer kdnnen folgende Angaben zu “G120C-Varianten® stehen:

Tabelle 2-1  Angaben im Feld "CU/PM-Varianten"
CU/PM-Varianten Bedeutung
Diesen Parameter gibt es bei allen G120C-Varianten.
G120C_CAN G120C mit CAN-Schnittstelle
G120C_DP G120C mit PROFIBUS-Schnittstelle
G120C_PN G120C mit PROFINET-Schnittstelle
G120C_USS G120C mit USS-Schnittstelle

SINAMICS G120C
Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768



2 Parameter

Zugriffsstufe

Berechnet

SINAMICS G120C

2.1 Ubersicht zu den Parametern

Gibt an, welche Zugriffsstufe mindestens erforderlich ist, damit dieser Parameter angezeigt
und geandert werden kann. Die Zugriffsstufe kann tber p0003 eingestellt werden.

Es gibt folgende Zugriffsstufen:

e 1: Standard (nicht einstellbar, bei p0003 = 3 enthalten)
e 2: Erweitert (nicht einstellbar, bei p0003 = 3 enthalten)
o 3: Experte

e 4: Service

Parameter mit dieser Zugriffsstufe sind durch ein Passwort geschutzt.

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

Eine héher eingestellte Zugriffsstufe schlie3t die niedrigeren mit ein.

Gibt an, ob der Parameter durch automatische Berechnungen beeinflusst wird.
p0340 bestimmt, welche Berechnungen durchgefihrt werden:

e p0340 = 1 beinhaltet die Berechnungen von p0340 = 2, 3, 4, 5.

e p0340 = 2 berechnet die Motorparameter (p0350 ... p0360, p0625).

e p0340 = 3 beinhaltet die Berechnungen von p0340 =4, 5.

e p0340 = 4 berechnet lediglich die Reglerparameter.

e p0340 = 5 berechnet lediglich die Reglerbegrenzungen.

Hinweis
Mit p3900 > 0 wird auch p0340 = 1 automatisch aufgerufen.
Nach p1900 = 1, 2 wird auch p0340 = 3 automatisch aufgerufen.

Parameter, bei denen ein Hinweis auf p0340 hinter "Berechnet” aufgeflhrt wird, sind abhangig
vom verwendeten Power Module und Motor. Die Werte unter "Werkseinstellung“ entsprechen
in diesem Fall nicht den tatsachlichen Werten, da diese erst wahrend der Inbetriebnahme
ermittelt werden. Dieses gilt auch fur die Motorparameter.

Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768 15



2 Parameter

2.1 Ubersicht zu den Parametern

Datentyp

Die Information zum Datentyp kann aus folgenden zwei Angaben (durch Schragstrich
getrennt) bestehen:

Erste Angabe

Datentyp des Parameters.

Zweite Angabe (nur bei Binektor- oder Konnektoreingang)

Datentyp der zu verschaltenden Signalquelle (Binektor-/Konnektorausgang).

Es gibt folgende Datentypen bei den Parametern:

Integer8 18
Integer16 116
Integer32 132
Unsigned8 us
Unsigned16 u1é
Unsigned32 u32
FloatingPoint32

Float

8 Bit Ganzzahl

16 Bit Ganzzahl

32 Bit Ganzzahl

8 Bit ohne Vorzeichen
16 Bit ohne Vorzeichen
32 Bit ohne Vorzeichen
32 Bit Gleitkommazahl

Abhéangig vom Datentyp der BICO-Eingangsparameter (Signalsenke) und
BICO-Ausgangsparameter (Signalquelle) sind folgende Kombinationen beim Erstellen von

BICO-Verschaltungen mdglich:

Tabelle 2-2

Mégliche Kombinationen bei BICO-Verschaltungen

BICO-Eingangsparameter

Cl-Parameter Bl-Parameter
BICO-Ausgangsparameter Unsigned32 / Unsigned32 / Unsigned32 / Unsigned32 /
Integer16 Integer32 FloatingPoint32 Binary

CO: Unsigned8 X X - -
CO: Unsigned16 X X - -
CO: Unsigned32 X X - -
CO: Integer16 X X r2050 -
CO: Integer32 X X r2060 -
CO: FloatingPoint32 X X X -
BO: Unsigned8 - - - X
BO: Unsigned16 - - - X
BO: Unsigned32 - - - X
BO: Integer16 - - - X
BO: Integer32 - - - X
BO: FloatingPoint32 - - - -

Legende: x: BICO-Verschaltung erlaubt
—: BICO-Verschaltung nicht erlaubt
rxxxx: BICO-Verschaltung nur fiir den angegebenen CO-Parameter erlaubt
SINAMICS G120C
16 Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768



2 Parameter

Anderbar

Normierung

SINAMICS G120C

2.1 Ubersicht zu den Parametern

Die Angabe "-" bedeutet, eine Anderung des Parameters ist in jedem Zustand méglich und
wird sofort wirksam.

Die Angabe "C(x), T, U" ((x): optional) bedeutet, eine Anderung des Parameters ist nur in
diesem Zustand des Antriebsgerats mdglich und wird erst beim Verlassen des Zustands
wirksam. Es sind ein oder mehrere Zustande maoglich.

Es gibt folgende Zustande:

e C(x) Inbetriebnahme C: Commissioning
Die Antriebsinbetriebnahme wird durchgefiihrt (p0010 > 0).
Die Impulse kdnnen nicht freigegeben werden.

Eine Anderung des Parameters ist nur bei folgenden Einstellungen der
Antriebsinbetriebnahme maoglich (p0010 > 0):

e C: Bei allen Einstellungen p0010 > 0 anderbar.
e C(x): Nur bei den Einstellungen p0010 = x anderbar.

Ein gednderter 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 der Zustand "C(x)" ist nicht aktiv.

Angabe der Bezugsgrofie, mit der ein Signalwert bei einer BICO-Verschaltung automatisch
umgerechnet wird.

Es gibt folgende Bezugsgréen:
e p2000 ... p2007: Bezugsdrehzahl, Bezugsspannung, usw.
e PERCENT: 1.0 =100 %
e 4000H: 4000 hex = 100 % (Wort) bzw. 4000 0000 hex = 100 % (Doppelwort)
e p0514: Normierung spezifisch
Siehe Beschreibung zu p0514[0...9] sowie p0515[0...19] bis p0524[0...19]

Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768 17



2 Parameter

2.1 Ubersicht zu den Parametern

Dyn. Index (Dynamischer Index)

Bei Parametern mit einem dynamischen Index [0...n] werden hier folgende Informationen
angegeben:

e Datensatz (wenn vorhanden).

e Parameter fir die Anzahl der Indizes (n = Anzahl - 1).

In diesem Feld kdnnen folgende Informationen enthalten sein:

"CDS, p0170" (Command Data Set — Befehlsdatensatz, CDS Anzahl)
Beispiel:

p1070[0] = Hauptsollwert [Befehlsdatensatz 0]

p1070[1] = Hauptsollwert [Befehlsdatensatz 1], usw.

e "DDS, p0180" (Drive Data Set — Antriebsdatensatz, DDS Anzahl)

e "EDS, p0140" (Encoder Data Set — Geberdatensatz, EDS Anzahl)

e "MDS, p0130" (Motor Data Set — Motordatensatz, MDS Anzahl)
"PDS, p0120" (Power unit Data Set — Leistungsteildatensatz, PDS Anzahl)

Datensatze kdnnen nur bei p0010 = 15 angelegt und geléscht werden.

Hinweis
Informationen zu den Datensatzen entnehmen Sie folgender Literatur:
Betriebsanleitung SINAMICS G120 Frequenzumrichter G120C.

Einheitengruppe und Einheitenwahl

18

Die standardmaRige Einheit eines Parameters ist nach den Werten fir "Min", "Max" und
"Werkseinstellung" in eckigen Klammern angegeben.

Bei Parametern mit umschaltbarer Einheit ist bei "Einheitengruppe" und "Einheitenwahl"
angegeben, zu welcher Gruppe dieser Parameter gehért und mit welchem Parameter die
Einheit umgestellt werden kann.

Beispiel:
Einheitengruppe: 7_1, Einheitenwahl: p0505

Der Parameter gehort zur Einheitengruppe 7_1 und die Einheit kann Gber p0505 umgeschaltet
werden.

Nachfolgend sind alle eventuell vorkommenden Einheitengruppen und die mdgliche
Einheitenwahl aufgelistet.

SINAMICS G120C
Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768



2 Parameter

Funktionsplan

SINAMICS G120C

Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768

Tabelle 2-3

Einheitengruppe (p0100)

2.1 Ubersicht zu den Parametern

Einheitengruppe

Einheitenwahl bei p0100 =

BezugsgroRe bei %

0 1 2
7 4 Nm Ibf ft Nm -
14 6 KW hp kW -
25 1 kg m? b ft2 kg m? -
27 1 kg Ib kg -
28 1 Nm/A Ibf ft/A Nm/A -

Tabelle 2-4

Einheitengruppe (p0505)

Einheitengruppe

Einheitenwahl bei p0505 =

BezugsgroRe bei %

1 2 3

2.1 Hz % Hz % p2000
3_1 1/min % 1/min % p2000
51 Veff % Veff % p2001
52 \Y % \Y % p2001
53 \Y % \Y % p2001
6_2 Aeff % Aeff % p2002
6_5 A % A % p2002
71 Nm % Ibf ft % p2003
72 Nm Nm Ibf ft Ibf ft -
145 kW % hp % r2004

14_10 kw kw hp hp -

21_1 °C °C °F °F -
212 K K °F °F -

39 1 1/s2 % 1/s2 % p2007

Tabelle 2-5  Einheitengruppe (p0595)
Einheitengruppe Einheitenwahl bei p0595 = BezugsgroRe bei %
Wert Einheit

9 1

Die einstellbaren Werte und die technologischen Einheiten sind in p0595

dargestellt.

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

2.1 Ubersicht zu den Parametern

Parameterwerte

Beschreibung

Werte

Empfehlung

Index

20

Min
Max

Werkseinstellung

Minimalwert des Parameters [Einheit]
Maximalwert des Parameters [Einheit]
Wert bei Auslieferung [Einheit]

Bei einem Binektor-/Konnektoreingang wird die Signalquelle der
standardmafigen BICO-Verschaltung angegeben. Ein nicht
indizierter Konnektorausgang erhalt den Index [0].

Bei der Erstinbetriebnahme oder beim Herstellen der
Werkseinstellungen 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. abhangig von
Geréatetyp, Leistungsteil).

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.

Fir die Parameterwerte (Min, Max, Werkseinstellung) gilt bei indizierten Einstellparametern:

e Min, Max:

Der Einstellbereich und die Einheit gilt fur 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.

SINAMICS G120C
Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768



2 Parameter

Bitfeld

2.1 Ubersicht zu den Parametern

Bei Parametern mit Bitfeldern werden zu jedem Bit folgende Angaben gemacht:

e Bitnummer und Signalname

e Bedeutung bei Signalzustand 1 und 0

e Funktionsplan (FP) (optional).

Das Signal ist auf diesem Funktionsplan dargestellt.

Abhangigkeit

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

Gegebenenfalls werden nach "Siehe auch:" folgende Angaben dargestellt:

e Auflistung zusétzlich zu betrachtender Parameter.

¢ Auflistung von zu betrachtenden Stérungen und Warnungen.

Sicherheitstechnische Hinweise

Wichtige Informationen, die beachtet werden missen, um Kérperverletzung oder
Sachschaden zu verhindern.

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

Informationen, die fiir den Anwender hilfreich sein konnen.

Gefahr

A\

Warnung

A\

Vorsicht
VAN

Achtung

Hinweis

SINAMICS G120C

Die Beschreibung dieses sicherheitstechnischen Hinweises befindet sich
am Anfang dieses Handbuches, siehe unter "Rechtliche Hinweise"
(Seite 4).

Die Beschreibung dieses sicherheitstechnischen Hinweises befindet sich
am Anfang dieses Handbuches, siehe unter "Rechtliche Hinweise"
(Seite 4).

Die Beschreibung dieses sicherheitstechnischen Hinweises befindet sich
am Anfang dieses Handbuches, siehe unter "Rechtliche Hinweise"
(Seite 4).

Die Beschreibung dieses sicherheitstechnischen Hinweises befindet sich
am Anfang dieses Handbuches, siehe unter "Rechtliche Hinweise"
(Seite 4).

Informationen, die fiir den Anwender hilfreich sein kbnnen.

Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768 21



2 Parameter

2.1 Ubersicht zu den Parametern

21.2 Nummernbereiche bei Parametern

Hinweis

Die folgenden Nummernbereiche stellen eine Ubersicht fiir alle bei der Antriebsfamilie
SINAMICS vorhandenen Parameter dar.

Die Parameter fiir das in diesem Listenhandbuch beschriebene Produkt sind ausfiihrlich in
"Liste der Parameter” (Seite 25) aufgefiihrt.

Die Parameter sind in folgende Nummernbereiche eingeteilt:

Tabelle 2-6  Nummernbereiche bei SINAMICS

Bereich Beschreibung
von bis
0000 0099 Anzeigen und Bedienen
0100 0199 Inbetriebnahme
0200 0299 Leistungsteil
0300 0399 Motor
0400 0499 Geber
0500 0599 Technologie und Einheiten, Motorspezifische Daten, Messtaster
0600 0699 Thermische Uberwachung, Maximalstrom, Betriebsstunden, Motordaten,
Zentraler Messtaster
0700 0799 Klemmen der Control Unit, Messbuchsen
0800 0839 CDS-, DDS-Datensatze, Motorumschaltung
0840 0879 Ablaufsteuerung (z. B. Signalquelle fur EIN/AUS1)
0880 0899 ESR, Parken, Steuer- und Zustandsworter
0900 0999 PROFIBUS/PROFIdrive
1000 1199 Sollwertkanal (z. B. Hochlaufgeber)
1200 1299 Funktionen (z. B. Motorhaltebremse)
1300 1399 U/f-Steuerung
1400 1799 Regelung
1800 1899 Steuersatz
1900 1999 Leistungsteil- und Motoridentifikation
2000 2009 Bezugswerte
2010 2099 Kommunikation (Feldbus)
2100 2139 Stérungen und Warnungen
2140 2199 Signale und Uberwachungen
2200 2359 Technologieregler
2360 2399 Staging, Hibernation
2500 2699 Lageregelung (LR) und Einfachpositionieren (EPOS)
2700 2719 Bezugswerte Anzeige

22

SINAMICS G120C
Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768



2 Parameter

2.1 Ubersicht zu den Parametern

Tabelle 2-6  Nummernbereiche bei SINAMICS, Fortsetzung

Bereich Beschreibung
von bis
2720 2729 Lastgetriebe
2800 2819 Logische Verknipfungen
2900 2930 Festwerte (z. B. Prozent, Drehmoment)
3000 3099 Motoridentifikation Ergebnisse
3100 3109 Echtzeituhr (RTC)
3110 3199 Stérungen und Warnungen
3200 3299 Signale und Uberwachungen
3400 3659 Einspeisung Regelung
3660 3699 Voltage Sensing Module (VSM), Braking Module intern
3700 3779 Advanced Positioning Control (APC)
3780 3819 Synchronisierung
3820 3849 Reibkennlinie
3850 3899 Funktionen (z. B. Langstator)
3900 3999 Verwaltung
4000 4599 Terminal Board, Terminal Module (z. B. TB30, TM31)
4600 4699 Sensor Module
4700 4799 Trace
4800 4849 Funktionsgenerator
4950 4999 OA-Applikation
5000 5169 Spindeldiagnose
5200 5230 Stromsollwertfilter 5 ... 10 (r0108.21)
5400 5499 Netzstatikregelung (z. B. Wellengenerator)
5500 5599 Dynamische Netzstiitzung (Solar)
5600 5614 PROFlenergy
5900 6999 SINAMICS GM/SM/GL/SL
7000 7499 Parallelschaltung von Leistungsteilen
7500 7599 SINAMICS SM120
7700 7729 Externe Meldungen
7770 7789 NVRAM, Systemparameter
7800 7839 EEPROM Schreib-Lese-Parameter
7840 8399 Systeminterne Parameter
8400 8449 Echtzeituhr (RTC)
8500 8599 Daten- und Makroverwaltung
8600 8799 CAN-Bus
8800 8899 Communication Board Ethernet (CBE), PROFIdrive

SINAMICS G120C
Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768
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2 Parameter

2.1 Ubersicht zu den Parametern

24

Tabelle 2-6  Nummernbereiche bei SINAMICS, Fortsetzung

Bereich Beschreibung
von bis
8900 8999 Industrial Ethernet, PROFINET, CBE20
9000 9299 Topologie
9300 9399 Safety Integrated
9400 9499 Parameterkonsistenz und -speicherung
9500 9899 Safety Integrated
9900 9949 Topologie
9950 9999 Diagnose intern
10000 10199 Safety Integrated
11000 11299 Freier Technologieregler 0, 1, 2
20000 20999 Freie Funktionsblocke (FBLOCKS)
21000 25999 Drive Control Chart (DCC)
50000 53999 SINAMICS DC MASTER (Gleichstromregelung)
61000 61001 PROFINET

SINAMICS G120C
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2 Parameter

2.2

Liste der Parameter

Product: SINAMICS G120C, Version: 4706000, Language: deu
Objects: G120C_CAN, G120C_DP, G120C_PN, G120C_USS

2.2 Liste der Parameter

r0002

Beschreibung:
Wert:

Abhangigkeit:

Antrieb Betriebsanzeige / Antr Betr_anzeige

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 200 -

Betriebsanzeige fir den Antrieb.

0: Betrieb - Alles freigegeben

10: Betrieb - "Sollwert freigeben" = "1" setzen

12: Betrieb - HLG eingefroren, "HLG Start" = "1" setzen

13: Betrieb - "HLG freigeben" = "1" setzen

14: Betrieb - MotID, Auferregung

15: Betrieb - Bremse 6ffnen (p1215)

16: Betrieb - Bremsen mit AUS1 tber "EIN/AUS1" = "1" aufheben
17: Betrieb - Bremsen mit AUS3 nur mit AUS2 unterbrechbar
18: Betrieb - Bremsen bei Storung, Fehler beheben, quittieren
19: Betrieb - Gleichstrombremsung aktiv (p1230, p1231)

21: Betriebsbereit - "Betrieb freigeben" = "1" setzen (p0852)
22: Betriebsbereit - Entmagnetisierung lauft (p0347)

31: Einschaltbereit - "EIN/AUS1" = "0/1" setzen (p0840)

35: Einschaltsperre - Erstinbetriebnahme durchfiihren (p0010)
41: Einschaltsperre - "EIN/AUS1" = "0" setzen (p0840)

42: Einschaltsperre - "BB/AUS2" = "1" setzen (p0844, p0845)
43: Einschaltsperre - "BB/AUS3" = "1" setzen (p0848, p0849)
44: Einschaltsperre - STO Klemme mit 24 V versorgen (Hardware)
45: Einschaltsperre - Fehler beheben, Stérung quittieren, STO
46: Einschaltsperre - IBN-Modus beenden (p0010)

70: Initialisierung

200:  Hochlauf/Teilhochlauf abwarten

Siehe auch: r0046

Achtung: Bei mehreren fehlenden Freigaben kommt der entsprechende Wert mit der hdchsten Nummer zur Anzeige.
Hinweis: BB: Betriebsbedingung

HLG: Hochlaufgeber

IBN: Inbetriebnahme

MotID: Motordatenidentifikation
p0003 Zugriffsstufe / Zugr_stufe

Beschreibung:
Wert:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: C, U, T

Einheitengruppe: -

Datentyp: Integer16
Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
3 4 3

Einstellung der Zugriffsstufe zum Lesen und Schreiben von Parametern.

3: Experte

4: Service

Eine hoher eingestellte Zugriffsstufe schlielt die niedrigeren mit ein.

Zugriffsstufe 3 (Experte):

Fir diese Parameter ist bereits ein Expertenwissen notwendig (z. B. iber BICO-Parametrierung).
Zugriffsstufe 4 (Service):

Fir diese Parameter ist die Eingabe eines entsprechenden Passworts (p3950) durch autorisiertes Servicepersonal
notwendig.
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2.2 Liste der Parameter

p0010

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:

Antrieb Inbetriebnahme Parameterfilter / Antr IBN Par_filt

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C(1), T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2800, 2818
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
verschiedenen Stufen der Inbetriebnahme schreibbar sind.

0: Bereit

1: Schnellinbetriebnahme

2: Leistungsteil-Inbetriebnahme

3: Motor-Inbetriebnahme

5: Technologische Applikation/Einheiten
15: Datensatze

29: Nur Siemens-intern

30: Parameter-Reset

39: Nur Siemens-intern

49: Nur Siemens-intern

95: Safety Integrated Inbetriebnahme
Siehe auch: r3996

Achtung: Beim Zuriicksetzen des Parameters auf den Wert 0 kann es zu kurzzeitigen Kommunikationsunterbrechungen
kommen.

Hinweis: Der Antrieb kann nur auRerhalb der Antriebsinbetriebnahme eingeschaltet werden (Freigabe des Wechselrichters).
Dazu muss dieser Parameter auf O stehen.
Durch Setzen von p3900 ungleich 0 wird die Schnellinbetriebnahme abgeschlossen und dieser Parameter
automatisch auf 0 gesetzt.
Vorgehensweise beim "Parameter zurlicksetzen": p0010 = 30 und p0970 = 1 setzen.
Nach Ersthochlauf der Control Unit und nach Vorbelegung der zum Leistungsteil passenden Motorparameter sowie
der davon abhangigen Berechnung der Regelungsparameter, wird p0010 automatisch auf O zurlickgesetzt.
p0010 = 3 dient zur spateren Inbetriebnahme von zusatzlichen Antriebsdatensatzen (Datensatze anlegen: siehe
p0010 = 15).
p0010 = 29, 39, 49: Nur flr Siemens-interne Verwendung!

p0015 Makro Antriebsgerat / Makro Gerat

G120C_CAN Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

G120C_USS Anderbar: C, C(1) Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 999999 12

Beschreibung:
Achtung:

Hinweis:

26

Ausfiihren des entsprechenden Makro-Files.

Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder maglich.

Mit Ausfiihren eines bestimmten Makros werden die entsprechend programmierten Einstellungen vorgenommen und
wirksam.

StandardméaRig vorhandene Makros sind in der technischen Dokumentation des jeweiligen Produkts beschrieben.

SINAMICS G120C
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2.2 Liste der Parameter

p0015
G120C_DP
G120C_PN

Beschreibung:

Makro Antriebsgerat / Makro Gerat
Zugriffsstufe: 1
Anderbar: C, C(1)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 999999 7

Ausflihren des entsprechenden Makro-Files.

Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

Achtung: Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder méglich.
Mit Ausfiihren eines bestimmten Makros werden die entsprechend programmierten Einstellungen vorgenommen und
wirksam.

Hinweis: StandardmaRig vorhandene Makros sind in der technischen Dokumentation des jeweiligen Produkts beschrieben.

r0018 Control Unit Firmware-Version / CU FW-Version

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 4294967295 -

Anzeige der Firmware-Version der Control Unit.
Siehe auch: r0197, r0198

Hinweis: Beispiel:
Der Wert 1010100 ist als V01.01.01.00 zu interpretieren.
r0020 Drehzahlsollwert geglattet / n_soll glatt

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 5020, 6799
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des aktuellen geglatteten Drehzahlsollwertes am Eingang des Drehzahlreglers bzw. der U/f-Kennlinie (nach
dem Interpolator).

Siehe auch: r0060

Hinweis: Glattungszeitkonstante = 100 ms
Das Signal ist nicht als ProzessgroRe geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Der Drehzahlsollwert steht gegléattet (r0020) und ungeglattet (r0060) zur Verfiigung.

r0021 CO: Drehzahlistwert geglattet / n_ist glatt

Beschreibung:

Abhéangigkeit:
Hinweis:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6799

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige der berechneten und geglatteten Lauferdrehzahl.

Frequenzanteile aus der Schlupfkompensation (bei Asynchronmotoren) sind nicht enthalten.
Siehe auch: r0022, r0063

Glattungszeitkonstante = 100 ms

Das Signal ist nicht als ProzessgrofRe geeignet und darf nur als Anzeigegroéfie verwendet werden.
Der Drehzahlistwert steht geglattet (r0021, r0022) und ungeglattet (r0063) zur Verfigung.
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2.2 Liste der Parameter

r0022

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Drehzahlistwert 1/min gegléattet / n_ist 1/min glatt

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6799

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige der berechneten und geglatteten Lauferdrehzahl.

Frequenzanteile aus der Schlupfkompensation (bei Asynchronmotoren) sind nicht enthalten.

r0022 ist identisch mit r0021, jedoch ist dessen Einheit immer 1/min und im Gegensatz zu r0021 nicht umschaltbar.
Siehe auch: r0021, r0063

Hinweis: Glattungszeitkonstante = 100 ms
Das Signal ist nicht als ProzessgrofRe geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Der Drehzahlistwert steht geglattet (r0021, r0022) und ungeglattet (r0063) zur Verfigung.

r0024 Ausgangsfrequenz geglattet / f_Ausg glatt

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6300, 6799
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige der geglatteten Ausgangsfrequenz.
Frequenzanteile aus der Schlupfkompensation (bei Asynchronmotoren) sind enthalten.
Siehe auch: r0066

Hinweis: Glattungszeitkonstante = 100 ms
Das Signal ist nicht als ProzessgroRe geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Die Ausgangsfrequenz steht geglattet (r0024) und ungeglattet (r0066) zur Verfligung.

r0025 CO: Ausgangsspannung geglattet / U_Ausg glatt

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2001 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 5730, 6300, 6799
Min Max Werkseinstellung

- [Vefi] - [Veff] - [Veff]

Anzeige der geglatteten Ausgangsspannung des Leistungsteils.
Siehe auch: r0072

Hinweis: Glattungszeitkonstante = 100 ms
Das Signal ist nicht als ProzessgroRe geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Die Ausgangsspannung steht geglattet (r0025) und ungeglattet (r0072) zur Verfiigung.

r0026 CO: Zwischenkreisspannung geglattet / Vdc glatt

Beschreibung:
Abhéangigkeit:
Achtung:

28

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2001 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6799

Min Max Werkseinstellung

- V] -V - V]

Anzeige des geglatteten Istwertes der Zwischenkreisspannung.
Siehe auch: r0070

Die Messung einer Zwischenkreisspannung < 200 V liefert beim Power Module keinen giiltigen Messwert. In diesem
Fall wird bei angelegter externer 24-V-Spannungsversorgung im Anzeigeparameter ein Wert von ca. 24 V angezeigt.

SINAMICS G120C
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Hinweis:

Glattungszeitkonstante = 100 ms

Das Signal ist nicht als ProzessgrofRe geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Die Zwischenkreisspannung steht geglattet (r0026) und ungeglattet (r0070) zur Verfigung.

2.2 Liste der Parameter

r0026 stellt sich auf den unteren Wert der welligen Zwischenkreisspannung ein.

r0027

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Achtung:

Hinweis:

CO: Stromistwert Betrag geglattet / I_ist Betrag glatt

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: -
Einheitengruppe: -

Min
- [Aeff]

Anzeige des geglatteten Betrages des Stromistwertes.

Siehe auch: r0068

Berechnet: -

Normierung: p2002
Einheitenwahl: -

Max

- [Aeff]

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 5730, 6799, 8850,

8950

Werkseinstellung

- [Aeff]

Fur Diagnose oder Auswertung dynamischer Verlaufe ist dieses geglattete Signal nicht geeignet. Dazu ist der

ungeglattete Wert zu verwenden.
Glattungszeitkonstante = 300 ms

Das Signal ist nicht als Prozessgrofie geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Der Betrag des Stromistwertes steht geglattet (r0027) und ungeglattet (r0068) zur Verfliigung.

r0028

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Aussteuergrad geglattet / Ausst_grd glatt

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: -
Einheitengruppe: -
Min

- [%]

Anzeige des geglatteten Istwertes des Aussteuergrads.

Siehe auch: r0074
Glattungszeitkonstante = 100 ms

Das Signal ist nicht als Prozessgrofie geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.

Berechnet: -

Normierung: p2002
Einheitenwahl: -

Max
- [%]

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 5730, 6799, 8950

Werkseinstellung

- [%]

Der Aussteuergrad steht geglattet (r0028) und ungeglattet (r0074) zur Verfiigung.

r0029

Beschreibung:

Abhingigkeit:
Hinweis:

Stromistwert feldbildend geglattet / Id_ist glatt

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: -
Einheitengruppe: -
Min

- [Aeff]

Anzeige des geglatteten feldbildenden Stromistwertes.

Siehe auch: r0076
Glattungszeitkonstante = 300 ms

Das Signal ist nicht als ProzessgrofRe geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Der feldbildende Stromistwert steht geglattet (r0029) und ungeglattet (r0076) zur Verfligung.

Berechnet: -

Normierung: p2002
Einheitenwahl: -

Max

- [Aeff]

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 6799
Werkseinstellung

- [Aeff]

r0030

Beschreibung:

Abhingigkeit:

SINAMICS G120C

Stromistwert momentenbildend geglattet / Iq_ist glatt

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: -
Einheitengruppe: -
Min

- [Aeff]

Anzeige des geglatteten momentenbildenden Stromistwertes.

Siehe auch: r0078
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Berechnet: -

Normierung: p2002
Einheitenwahl: -

Max

- [Aeff]

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 6799
Werkseinstellung

- [Aeff]
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Hinweis: Glattungszeitkonstante = 300 ms
Das Signal ist nicht als ProzessgrofRe geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Der momentenbildende Stromistwert steht geglattet (r0030) und ungeglattet (r0078) zur Verfiigung.
r0031 Drehmomentistwert geglattet / M_ist glatt

Beschreibung:
Abhingigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2003 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 5730, 6799
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des geglatteten Drehmomentistwertes.
Siehe auch: r0080

Hinweis: Glattungszeitkonstante = 100 ms
Das Signal ist nicht als ProzessgrofRe geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Der Drehmomentistwert steht geglattet (r0031) und ungeglattet (r0080) zur Verfugung.

r0032 CO: Wirkleistungsistwert geglattet / P_Wirk_ist glatt

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: r2004 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 14_10 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 5730, 6799, 8750,
8850, 8950

Min Max Werkseinstellung

- [kW] - [kW] - [kW]

Anzeige des geglatteten Istwertes der Wirkleistung.
Siehe auch: r0082

Achtung: Fir Diagnose oder Auswertung dynamischer Verlaufe ist dieses geglattete Signal nicht geeignet. Dazu ist der
ungeglattete Wert zu verwenden.

Hinweis: Abgegebene Leistung an Motorwelle.
Die Wirkleistung steht geglattet (r0032 mit 100 ms) und ungeglattet (r0082) zur Verfligung.

r0033 Momentenausnutzung geglattet / M_ausnutzung glatt

Beschreibung:
Abhingigkeit:
Hinweis:

30

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8012

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige der geglatteten Momentenausnutzung in Prozent.

Dieser Parameter steht nur bei Vektorregelung zur Verfigung. Bei U/f-Steuerung ist r0033 = 0 %.
Glattungszeitkonstante = 100 ms

Das Signal ist nicht als ProzessgrofRe geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Die Momentenausnutzung steht geglattet (r0033) und ungeglattet (r0081) zur Verfuigung.

Fir M_soll gesamt (r0079) > 0 gilt:

- Angefordertes Moment = M_soll gesamt

- Aktuelle Momentengrenze = M_max oben wirk (r1538)

Fir M_soll gesamt (r0079) <= 0 gilt:

- Angefordertes Moment = - M_soll gesamt

- Aktuelle Momentengrenze = - M_max unten wirk (r1539)

Bei aktueller Momentengrenze = 0 gilt: r0033 = 100 %

Bei aktueller Momentengrenze < 0 gilt: r0033 = 0 %

SINAMICS G120C
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r0034 CO: Motorauslastung thermisch / Mot_ausl therm
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8017
Min Max Werkseinstellung
- [%] - [%] - [%]

Beschreibung: Anzeige der Motorauslastung aus dem Motortemperaturmodell 1 (12t).

Abhingigkeit: Die thermische Motorauslastung wird nur fir permanenterregte Synchronmotoren bei aktiviertem
Motortemperaturmodell 1 (12t) ermittelt.
Es qilt:

- r0034 = (Motormodelltemperatur - 40 K) / (p0605 - 40 K) * 100 %.

Eine Motorauslastung von 100 % wird ohne Temperatursensor angezeigt (r0034 = 100 %), wenn folgende
Bedingungen erfillt sind:

- Der Strom entspricht dem Bemessungsstrom (p0305).
- Die Umgebungstemperatur ist 40 °C (p0625 = 40 °C).
Siehe auch: p0611, p0612, p0615

Achtung: Nach dem Einschalten des Antriebs wird die Ermittlung der Motortemperatur mit einem angenommenen Modellwert
begonnen. Deshalb ist der Wert fur die Motorauslastung erst nach einem zeitlichen Einschwingen gliltig.
Hinweis: Glattungszeitkonstante = 100 ms

Das Signal ist nicht als ProzessgrofRe geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Bei r0034 = -200.0 % gilt:
Der Wert ist ungliltig (z. B. Motortemperaturmodell nicht aktiviert oder falsch parametriert).

r0035 CO: Motortemperatur / Mot_temp
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2006 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8016, 8017
Min Max Werkseinstellung
-[°Cl -[°C] -[°Cl

Beschreibung: Anzeige und Konnektorausgang fir die aktuelle Temperatur im Motor.

Hinweis: Bei r0035 ungleich -200.0 °C gilt:

- Diese Temperaturanzeige ist glltig.

- Ein KTY-Sensor ist angeschlossen.

- Das thermische Modell des Asynchronmotors ist aktiviert (00612 Bit 1 = 1 und Temperatursensor deaktiviert: p0600
= 0 oder p0601 = 0).

Bei r0035 gleich -200.0 °C gilt:

- Diese Temperaturanzeige ist ungultig (Temperatursensorfehler).

- Ein PTC-Sensor oder Bimetall-Offner ist angeschlossen.

- Der Temperatursensor des Synchronmotors ist deaktiviert (00600 = 0 oder p0601 = 0).

r0036 CO: Leistungsteil Uberlast 12t / LT Uberlast 12t
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8019
Min Max Werkseinstellung
- [%] - [%] - [%]

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

Fiir die 12t-Uberwachung des Leistungsteils ist ein Stromreferenzwert definiert. Er stellt den vom Leistungsteil
fuhrbaren Strom ohne Einfluss der Schaltverluste dar (z. B. den dauerhaft zuldassigen Strom der Kondensatoren,
Induktivitdten, Stromschienen, usw.).

Wird der |2t-Referenzstrom des Leistungsteils nicht tiberschritten, wird keine Uberlast (0 %) angezeigt.

Im anderen Fall wird der Grad der thermischen Uberlast berechnet, wobei 100 % zur Abschaltung fiihrt.
Abhéngigkeit: Siehe auch: p0290

Siehe auch: F30005
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r0037[0...19]

Beschreibung:
Index:

Achtung:
Hinweis:

CO: Leistungsteil Temperaturen / LT Temperaturen

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2006 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8019

Min Max Werkseinstellung

-[°C] -[°C] -[°C]

Anzeige und Konnektorausgang fir Temperaturen im Leistungsteil.

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

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

[6] = Wechselrichter 2

[7...10] = Reserviert

[11] = Gleichrichter 1

[12] = Reserviert

[13] = Sperrschicht 1

[14] = Sperrschicht 2

[15] = Sperrschicht 3

[16] = Sperrschicht 4

[17] = Sperrschicht 5

[18] = Sperrschicht 6

[19] = Reserviert

Nur fiir Siemens-interne Fehlerdiagnose.

Der Wert -200 zeigt an, dass kein Messsignal vorliegt.

r0037[0]: Maximalwert der Wechselrichter-Temperaturen (r0037[5...10]).

r0037[1]: Maximalwert der Sperrschicht-Temperaturen (r0037[13...18]).

r0037[2]: Maximalwert der Gleichrichter-Temperaturen (r0037[11...12]).

Der Maximalwert ist die Temperatur des am starksten erwarmten Wechselrichters, Sperrschicht oder Gleichrichters.
r0037[2, 3, 6, 11, 14...18] ist nur fir Chassis-Leistungsteile relevant.

Die jeweilige Abschaltschwelle im Fehlerfall ist abhangig vom Leistungsteil und kann nicht ausgelesen werden.

r0038

Beschreibung:

Leistungsfaktor gegléttet / Cos phi glatt

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6799, 8850, 8950
Min Max Werkseinstellung

Anzeige des geglatteten Istwertes des Leistungsfaktors. Dieser bezieht sich auf die elektrische Leistung der
Grundwellensignale an den Umrichterausgangsklemmen.

Achtung: Bei Einspeisung gilt:

Dieser Wert ist bei Wirkleistungen < 25 % der Bemessungsleistung nicht aussagekraftig.
Hinweis: Glattungszeitkonstante = 300 ms

Das Signal ist nicht als Prozessgrofie geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
r0039[0...2] CO: Energieanzeige / Energieanz

Beschreibung:
Index:

32

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [kWh] - [kWh] - [kWh]

Anzeige der Energiewerte an den Ausgangsklemmen des Leistungsteils.
[0] = Energiebilanz (Summe)
[1] = Energie aufgenommen
[2] = Energie zuriickgespeist
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Siehe auch: p0040

Hinweis: Zu Index 0:
Differenz aus aufgenommener und zurlickgespeister Energie.
p0040 Energieverbrauch Anzeige zuriicksetzen / Energieverbr res

Beschreibung:

Abhingigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Datentyp: Unsigned8
Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Einstellung zum Zuriicksetzen der Anzeige in r0039 und r0041.

Vorgehen:

p0040 = 0 --> 1 setzen

Die Anzeigen werden zuriickgesetzt und der Parameter automatisch wieder auf Null gesetzt.

Siehe auch: r0039

Mit dem Zuriicksetzen der Energieverbrauch Anzeige wird auch die Prozess-Energieanzeige r0042 zurlickgesetzt.

r0041

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Energieverbrauch gespart / Energieverbr gesp

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [kWh] - [kWh] - [kWh]

Anzeige der eingesparten Energie bezogen auf 100 Betriebsstunden.
Siehe auch: p0040

Hinweis: Diese Anzeige wird bei einer Strdomungsmaschine verwendet.

Die Stréomungskennlinie wird in p3320 ... p3329 eingegeben.

Bei einer Laufzeit unter 100 Stunden wird die Anzeige auf 100 Stunden hochgerechnet.
r0042[0...2] CO: Prozess-Energieanzeige / Prozess-Energie

Beschreibung:

Index:

Abhingigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

- [Wh] - [Wh] - [Wh]

Anzeige der Energiewerte an den Ausgangsklemmen des Leistungsteils.

[0] = Energiebilanz (Summe)

[1] = Energie aufgenommen

[2] = Energie zuruckgespeist

Siehe auch: p0043

Das Signal kann als Prozessgré3e angezeigt werden (Normierung: 1 = 1 Wh).

Die Freigabe erfolgt in p0043. Die Anzeige wird auch mit p0040 = 1 zurlickgesetzt.

Wenn bei Hochlauf der CU eine Freigabe in r0043 vorliegt, wird in r0042 der Wert von r0039 Gibernommen.

Da r0039 als Bezugssignal fiir r0042 dient, kann die Prozess-Energieanzeige aus Formatgriinden nur bis zu einem
Wert von r0039 = 2147483 kWh arbeiten. Daruber hinaus ist auch r0039 zuruckzusetzen.

p0043

Beschreibung:

SINAMICS G120C

Bl: Energieverbrauch Anzeige freigeben / Energieverbr freig
Datentyp: U32 / Binary
Dyn. Index: -

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Einstellung zum Freigeben und Rucksetzen der Prozess-Energieanzeige in r0042.

Normierung: -
Funktionsplan: -

Wird der Bico-Eingang auf eins gelegt, startet die Energieanzeige.
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Abhingigkeit:

Siehe auch: r0042

p0045

Beschreibung:

Anzeigewerte Glattungszeitkonstante / Anz_werte T_glatt

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6714, 8012
Min Max Werkseinstellung

0.00 [ms] 10000.00 [ms] 4.00 [ms]

Einstellung der Glattungszeitkonstante fur folgende Anzeigewerte:
r0063[1], r0068[1], r0080[1], r0082[1].

r0046.0...31

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhangigkeit:
Hinweis:

34

CO/BO: Fehlende Freigaben / Fehlende Freigaben

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2634
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang fiir fehlende Freigaben, die ein in Betrieb setzen der Antriebsregelung verhindern.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  AUS1 Freigabe fehlt Ja Nein 7954
01 AUS2 Freigabe fehlt Ja Nein -
02  AUS3 Freigabe fehlt Ja Nein -
03  Betrieb freigeben fehlt Ja Nein -
04  Gleichstrombremsung Freigabe fehlt Ja Nein -
08  Safety-Freigabe fehlt Ja Nein -
10  Hochlaufgeber Freigabe fehlt Ja Nein -
11 Hochlaufgeber Start fehlt Ja Nein -
12 Sollwert Freigabe fehit Ja Nein -
16  AUS1 Freigabe intern fehlt Ja Nein -
17 AUS2 Freigabe intern fehlt Ja Nein -
18  AUSS Freigabe intern fehlt Ja Nein -
19  Impulsfreigabe intern fehlt Ja Nein -
20  Gleichstrombremsung Freigabe intern fehlt Ja Nein -
21 Leistungsteil Freigabe fehlt Ja Nein -
26 Antrieb inaktiv oder nicht betriebsfahig Ja Nein -
27  Entmagnetisierung nicht fertig Ja Nein -
28  Bremse offen fehit Ja Nein -
30 Drehzahlregler gesperrt Ja Nein -
31 Tippen Sollwert aktiv Ja Nein -

Siehe auch: r0002

Der Wert r0046 = 0 zeigt an, dass alle Freigaben fir 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 04 =1 (DC-Bremse aktiv), wenn:

- Die Signalquelle in p1230 auf 1-Signal steht.

Bit 08 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Sicherheitsfunktionen freigegeben sind und STO aktiv ist.

- STO uber Onboard-Klemmen oder PROFIsafe angewahlt ist.

- Eine sicherheitsrelevante Meldung mit Reaktion STOP A ansteht.

- Die Funktion "STO uber Klemmen auf Power Module" angewahlt ist.
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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.

- Der Drehzahlsollwert von Tippen vorgegeben wird und die beiden Signalquellen fir 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 angewahlt ist (p0010 > 0).

- Eine Storreaktion AUS2 anliegt.

- Der Antrieb nicht betriebsfahig ist.

Bit 18 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- AUS3 noch nicht abgeschlossen ist oder eine Storreaktion AUS3 vorliegt.
Bit 19 = 1 (Impulsfreigabe intern fehlt), wenn:

- Ablaufsteuerung hat keine Fertigmeldung.

Bit 20 = 1 (DC-Bremse intern aktiv), wenn:

- Der Antrieb ist nicht im Zustand "Betrieb" oder "AUS1/3".

- Die interne Impulsfreigabe fehlt (r0046.19 = 0).

Bit 21 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Das Leistungsteil keine Freigabe erteilt (z. B. weil Zwischenkreisspannung zu klein).
- Die Haltebremse Offnungszeit (p1216) noch nicht abgelaufen ist.

- Der Schlafmodus aktiv ist.

Bit 26 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Der Antrieb nicht betriebsfahig ist.

Bit 27 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Entmagnetisierung nicht abgeschlossen ist.

Bit 28 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Haltebremse geschlossen ist oder noch nicht gedffnet hat.

Bit 30 = 1 (Drehzahlregler gesperrt), wenn einer der folgenden Griinde vorliegt:
- Die Pollageidentifikation ist aktiv.

- Die Motordatenidentifikation ist aktiv (nur bestimmte Schritte).

Bit 31 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Der Drehzahlsollwert von Tippen 1 oder 2 vorgegeben wird.

r0047

Beschreibung:

Wert:

SINAMICS G120C

Motordatenidentifikation und Drehzahlregleroptimierung / MotID und n_opt

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 300 -

Anzeige des aktuellen Stauts bei der Motordatenidentifikation (Stehende Messung) und der
Drehzahlregleroptimierung (Drehende Messung).

0: Keine Messung

115:  Messung g-Streuinduktivitat (Teil 2)

120:  Drehzahlregleroptimierung (Schwingungstest)
140: Berechnung Drehzahlreglereinstellung

150: Messung Tragheitsmoment

170:  Messung Magnetisierungsstrom und Sattigungskennlinie
195:  Messung g-Streuinduktivitat (Teil 1)

200: Drehende Messung angewahit

220: Identifizierung Streuinduktivitat

230: Identifizierung Rotorzeitkonstante

240: Identifizierung Standerinduktivitat
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250: Identifizierung Standerinduktivitat LQLD
260: Identifizierung Kreis

270: Identifizierung Standerwiderstand

290: Identifizierung Ventilverriegelungszeit
300: Stehende Messung angewahlt

r0050.0...1

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhangigkeit:
Hinweis:

CO/BO: Befehlsdatensatz CDS wirksam / CDS wirksam

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8560
Min Max Werkseinstellung

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

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 CDS wirksam Bit 0 Ein Aus -
01 CDS wirksam Bit 1 Ein Aus -

Siehe auch: p0810, r0836
Der Uber Binektoreingang (z. B. p0810) angewahlte Befehlsdatensatz wird tUiber r0836 angezeigt.

r0051.0

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhangigkeit:

CO/BO: Antriebsdatensatz DDS wirksam / DDS wirksam

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8565
Min Max Werkseinstellung

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

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  DDS wirksam Bit 0 Ein Aus -

Siehe auch: p0820, r0837

Hinweis: Bei Anwahl der Motordatenidentifikation und der drehenden Messung wird die Antriebsdatensatzumschaltung
unterdruckt.
r0052.0...15 CO/BO: Zustandswort 1/ ZSW 1

Beschreibung:
Bitfeld:

36

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige und Konnektorausgang fir das Zustandswort 1.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 Einschaltbereit Ja Nein -
01 Betriebsbereit Ja Nein -
02  Betrieb freigegeben Ja Nein -
03  Stérung wirksam Ja Nein -
04  Austrudeln aktiv (AUS2) Nein Ja -
05  Schnellhalt aktiv (AUS3) Nein Ja -
06 Einschaltsperre aktiv Ja Nein -
07  Warnung wirksam Ja Nein -
08  Abweichung Soll-/Istdrehzahl Nein Ja -
09  Fuhrung gefordert Ja Nein -
10 Maximaldrehzahl erreicht Ja Nein -
1 I, M, P-Grenze erreicht Nein Ja -
12 Motorhaltebremse offen Ja Nein -
13 Warnung Ubertemperatur Motor Nein Ja -
14 Motor dreht vorwarts Ja Nein -
15 Warnung Uberlast Umrichter Nein Ja -
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Hinweis: Zu Bit 03:
Dieses Signal wird invertiert, wenn es auf einen Digitalausgang verschaltet ist.
Zu r0052:
Die Statusbits haben folgende Quellen:
Bit 00: r0899 Bit 0
Bit 01: r0899 Bit 1
Bit 02: r0899 Bit 2
Bit 03: r2139 Bit 3 (bzw. r1214.10 bei p1210 > 0)
Bit 04: r0899 Bit 4
Bit 05: r0899 Bit 5
Bit 06: r0899 Bit 6
Bit 07: r2139 Bit 7
Bit 08: r2197 Bit 7
Bit 09: r0899 Bit 7
Bit 10: r2197 Bit 6
Bit 11: r0056 Bit 13 (negiert)
Bit 12: r0899 Bit 12
Bit 13: r2135 Bit 12 (negiert)
Bit 14:r2197 Bit 3
Bit 15: r2135 Bit 15 (negiert)

r0053.0...11 CO/BO: Zustandswort 2 / ZSW 2
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige und BICO-Ausgang flir Zustandswort 2.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Gleichstrombremsung aktiv Ja Nein -
01 |n_ist| > p1226 (n_stillstand) Ja Nein -
02  |n_ist| > p1080 (n_min) Ja Nein -
03 |_ist >=p2170 Ja Nein -
04  |n_ist| > p2155 Ja Nein -
05  |n_ist| <= p2155 Ja Nein -
06  |n_ist| >=r1119 (n_soll) Ja Nein -
07  Vdc <=p2172 Ja Nein -
08 Vdc>p2172 Ja Nein -
09  Reserviert Ja Nein -
10  Technologieregler Ausgang an unterer Ja Nein -

Grenze
11 Technologieregler Ausgang an oberer Ja Nein -
Grenze
Achtung: Die Signalquellen der PROFIdrive-Zustandswort Verschaltung werden durch p2081 festgelegt.
Hinweis: Folgende Zustandsbits werden in r0053 angezeigt:

Bit 00: r1239 Bit 8

Bit 02: r2197 Bit O (negiert)
Bit 06: r2197 Bit 4

Bit 10: r2349 Bit 10

Bit 11: r2349 Bit 11
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r0054.0...15 CO/BO: Steuerwort 1/ STW 1
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige des Steuerworts 1.
Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 EIN/AUS1 Ja Nein -
01 BB / AUS2 Nein Ja -
02 BB/AUS3 Nein Ja -
03  Betrieb freigeben Ja Nein -
04  Hochlaufgeber freigeben Ja Nein -
05  Hochlaufgeber fortsetzen Ja Nein -
06  Drehzahlsollwert freigeben Ja Nein -
07  Stoérung quittieren Ja Nein -
08 Tippen Bit 0 Ja Nein 3030
09 Tippen Bit 1 Ja Nein 3030
10  Fihrung durch PLC Ja Nein -
11 Richtungsumkehr (Sollwert) Ja Nein -
13 Motorpotenziometer héher Ja Nein -
14 Motorpotenziometer tiefer Ja Nein -
15 CDSBIit0 Ja Nein -
Hinweis: Folgende Steuerbits werden in r0054 angezeigt:

Bit 00: r0898 Bit 0
Bit 01: r0898 Bit 1
Bit 02: r0898 Bit 2
Bit 03: r0898 Bit 3
Bit 04: r0898 Bit 4
Bit 05: r0898 Bit 5
Bit 06: r0898 Bit 6
Bit 07: r2138 Bit 7
Bit 08: r0898 Bit 8
Bit 09: r0898 Bit 9
Bit 10: r0898 Bit 10
Bit 11: r1198 Bit 11
Bit 13:r1198 Bit 13
Bit 14: r1198 Bit 14
Bit 15: r0836 Bit 0

r0055.0...15 CO/BO: Zusatz Steuerwort / Zusatz STW
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2513
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige und BICO-Ausgang fiir das Zusatz-Steuerwort.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Festsollwert Bit 0 Ja Nein -
01 Festsollwert Bit 1 Ja Nein -
02 Festsollwert Bit 2 Ja Nein -
03  Festsollwert Bit 3 Ja Nein -
04  DDS Anwahl Bit 0 Ja Nein -
05 Reserviert Ja Nein -
08  Technologieregler Freigabe Ja Nein -
09  Gleichstrombremsung Freigabe Ja Nein -
11 Reserviert Ja Nein -
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12 Reserviert Ja Nein -
13  Externe Stoérung 1 (FO7860) Nein Ja -
15 CDSBit1 Ja Nein -
Hinweis: CDS: Befehlsdatensatz (Command Data Set)
Folgende Steuerbits werden in r0055 angezeigt:
Bit 00: r1198.0
Bit 01: r1198.1
Bit 02: r1198.2
Bit 03:r1198.3
Bit 04: r0837.0
Bit 08: r2349.0 (negiert)
Bit 09: r1239.11
Bit 13: r2138.13 (negiert)
Bit 15: r0836.1
r0056.0...15 CO/BO: Zustandswort Regelung / ZSW Regelung
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2526
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige und BICO-Ausgang fiir das Zustandswort der Regelung.
Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 Initialisierung beendet Ja Nein -
01 Entmagnetisierung abgeschlossen Ja Nein -
02  Impulsfreigabe vorhanden Ja Nein -
03  Sanftanlauf vorhanden Ja Nein -
04  Aufmagnetisierung beendet Ja Nein -
05  Spannungsanhebung bei Anlauf Aktiv Inaktiv 6301
06  Beschleunigungsspannung Aktiv Inaktiv 6301
07  Frequenz negativ Ja Nein -
08  Feldschwachung aktiv Ja Nein -
09  Spannungsgrenze aktiv Ja Nein 6714
10  Schlupfbegrenzung aktiv Ja Nein 6310
11 Frequenzgrenze aktiv Ja Nein -
12 Strombegrenzungsregler Ja Nein -
Spannungsausgang aktiv
13  Strom-/Drehmoment-Begrenzung Aktiv Inaktiv 6060
14 Vdc_max-Regler aktiv Ja Nein 6220,
6320
15 Vdc_min-Regler aktiv Ja Nein 6220,
6320
r0060 CO: Drehzahlsollwert vor Sollwertfilter / n_soll vor Filter
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 2701, 6030, 6799
Min Max Werkseinstellung
- [1/min] - [1/min] - [1/min]
Beschreibung: Anzeige des aktuellen Drehzahlsollwertes am Eingang des Drehzahlreglers bzw. der U/f-Kennlinie (nach dem
Interpolator).
Abhéangigkeit: Siehe auch: r0020
Hinweis: Der Drehzahlsollwert steht gegléattet (r0020) und ungeglattet (r0060) zur Verfigung.
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r0062 CO: Drehzahlsollwert nach Filter / n_soll nach Filter
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6020, 6030, 6031
Min Max Werkseinstellung
- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Beschreibung: Anzeige und Konnektorausgang fur den Drehzahlsollwert nach den Sollwertfiltern.

r0063[0...2] CO: Drehzahlistwert / n_ist
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6020, 6799
Min Max Werkseinstellung
- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Beschreibung: Anzeige des aktuellen Drehzahlistwertes.
Frequenzanteile aus der Schlupfkompensation (bei Asynchronmotoren) sind nicht enthalten.

Index: [0] = Ungeglattet

[1] = Geglattet mit p0045
[2] = Berechnet aus f_soll - f_schlupf (ungeglattet)

Abhéngigkeit: Siehe auch: r0021, r0022

Hinweis: Der Drehzahlistwert r0063[0] wird zusatzlich mit p0045 geglattet in r0063[1] angezeigt. r0063[1] kann bei
entsprechender Glattungszeitkonstante p0045 als ProzessgroRe Verwendung finden.
Die aus Ausgangsfrequenz und Schlupffrequenz berechnete Drehzahl (r0063[2]) kann nur im stationdren Zustand
mit dem Drehzahlistwert (r0063[0]) verglichen werden.
Bei U/f-Steuerung wird in r0063[2] auch bei ausgeschalteter Schlupfkompensation eine aus der Ausgangsfrequenz
und dem Schlupf berechnete mechanische Drehzahl angezeigt.

r0064 CO: Drehzahlregler Regeldifferenz / n_reg Regeldiff
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6040
Min Max Werkseinstellung
- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Beschreibung: Anzeige der aktuellen Regeldifferenz des Drehzahlreglers.

r0065 Schlupffrequenz / f_Schlupf
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 2_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6310, 6700, 6727,

6730, 6732

Min Max Werkseinstellung
- [Hz] - [HZ] - [Hz]

Beschreibung: Anzeige der Schlupffrequenz bei Asynchronmotoren (ASM).

r0066 CO: Ausgangsfrequenz / f_Ausg
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 2_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6300, 6700, 6730,

6731, 6799

Min Max Werkseinstellung
-[HZ] -[HZ] -[Hz]

Beschreibung: Anzeige und Konnektorausgang fur die ungeglattete Ausgangsfrequenz des Leistungsteils.

Frequenzanteile aus der Schlupfkompensation (Asynchronmotor) sind enthalten.
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Siehe auch: r0024
Die Ausgangsfrequenz steht geglattet (r0024) und ungeglattet (r0066) zur Verfligung.

r0067

Beschreibung:

Abhiéngigkeit:

CO: Ausgangsstrom maximal / |_Ausg max

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2002 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 6_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6300, 6640, 6724
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang fur den maximalen Ausgangsstrom des Leistungsteils.

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

Siehe auch: p0290, p0640

r0068[0...1]

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

CO: Stromistwert Betrag / |_ist Betrag
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: 6_2

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: p2002

Einheitenwahl: p0505

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 6300, 6714, 6799,
7017, 8017, 8018, 8019

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

Anzeige des Betrages des Stromistwertes.

[0] = Ungeglattet

[1] = Geglattet mit p0045

Siehe auch: r0027

Achtung: Der Wert wird mit der Stromreglerabtastzeit aktualisiert.

Hinweis: Strombetrag = sqrt(Ig"2 + 1d"2)
Der Betrag des Stromistwertes steht geglattet (r0027 mit 300 ms, r0068[1] mit p0045) und ungeglattet (r0068[0]) zur
Verfligung.

r0069[0...8] CO: Phasenstrom Istwert / |_Phase Istw

Beschreibung:

Index:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2002 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 6_5 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6730, 6731
Min Max Werkseinstellung

-[A] -[A] -[A]

Anzeige und Konnektorausgang fiir die 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

[7] = Alpha-Komponente

[8] = Beta-Komponente

Im Index 3 ... 5 werden die Offsetstrome der 3 Phasen angezeigt, die zur Korrektur der Phasenstrome addiert
werden.

Im Index 6 wird die Summe der 3 korrigierten Phasenstrome angezeigt.
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r0070

Beschreibung:
Abhangigkeit:

CO: Zwischenkreisspannung Istwert / Vdc Istw

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2001 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 5_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6723, 6724, 6730,
6731, 6799

Min Max Werkseinstellung

- V] -V] - V]

Anzeige und Konnektorausgang fiir den gemessenen Istwert der Zwischenkreisspannung.
Siehe auch: r0026

Achtung: Die Messung einer Zwischenkreisspannung < 200 V liefert beim Power Module keinen giiltigen Messwert. In diesem
Fall wird bei angelegter externer 24-V-Spannungsversorgung im Anzeigeparameter ein Wert von ca. 24 V angezeigt.

Hinweis: Die Zwischenkreisspannung steht geglattet (r0026) und ungeglattet (r0070) zur Verfiigung.

r0071 Ausgangsspannung maximal / U_Ausgang max

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: -

Einheitengruppe: 5_1

Normierung: p2001
Einheitenwahl: p0505

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 6301, 6640, 6700,
6722, 6723, 6724, 6725, 6727

Min Max Werkseinstellung
- [Veff] - [Veff] - [Veff]
Anzeige der maximalen Ausgangsspannung.

Die maximale Ausgangsspannung hangt von der aktuellen Zwischenkreisspannung (r0070) und vom maximalen
Aussteuergrad (p1803) ab.

Hinweis: Mit steigender (motorischer) Motorbelastung sinkt die maximale Ausgangsspannung aufgrund reduzierter
Zwischenkreisspannung.
r0072 CO: Ausgangsspannung / U_Ausgang

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2001 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 5_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 5700, 6730, 6731,
6799

Min Max Werkseinstellung

- [Veff] - [Veff] - [Veff]

Anzeige und Konnektorausgang fur die aktuelle Ausgangsspannung des Leistungsteils.
Siehe auch: r0025
Die Ausgangsspannung steht geglattet (r0025) und ungeglattet (r0072) zur Verfligung.

r0073

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

42

Modulationsgrad maximal / Modulat_grd max

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6723, 6724
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des maximalen Modulationsgrades.
Siehe auch: p1803
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r0074

Beschreibung:

Abhangigkeit:

CO: Aussteuergrad / Ausst_grd

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Min
- [%]

Anzeige und Konnektorausgang fiir den aktuellen Aussteuergrad.
Siehe auch: r0028

Berechnet: -

Normierung: PERCENT

Einheitenwahl: -

Max
- [%]

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 5730, 6730, 6731,

6799, 8940, 8950

Werkseinstellung

- [%]

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: (r0074 x r0070) / (sqrt(2) x 100 %).
Der Aussteuergrad steht geglattet (r0028) und ungeglattet (r0074) zur Verfligung.

r0075 CO: Stromsoliwert feldbildend / Id_soll

Beschreibung:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: 6_2

Min
- [Aeff]

Berechnet: -

Normierung: p2002
Einheitenwahl: p0505

Max

- [Aeff]

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 6700, 6714, 6725

Werkseinstellung

- [Aeff]

Anzeige und Konnektorausgang fiir den feldbildenden Stromsollwert (Id_soll).

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

r0076

Beschreibung:

Abhingigkeit:
Hinweis:

CO: Stromistwert feldbildend / Id_ist

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: 6_2

Min
- [Aeff]

Anzeige und Konnektorausgang fir den feldbildenden Stromistwert (Id_ist).
Siehe auch: r0029

Berechnet: -

Normierung: p2002
Einheitenwahl: p0505

Max

- [Aeff]

Bei U/f-Steuerung ist dieser Wert ohne Bedeutung.
Der feldbildende Stromistwert steht geglattet (r0029) und ungeglattet (r0076) zur Verfligung.

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 5700, 5714, 5730,

6700, 6714, 6799

Werkseinstellung

- [Aeff]

r0077

Beschreibung:

Hinweis:
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CO: Stromsollwert momentenbildend / Iq_soll

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: 6_2

Min
- [Aeff]

Anzeige und Konnektorausgang fur den momentenbildenden Stromsollwert.

Berechnet: -

Normierung: p2002
Einheitenwahl: p0505

Max

- [Aeff]

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

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 6700, 6710

Werkseinstellung

- [Aeff]

43



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

r0078

Beschreibung:
Abhangigkeit:

CO: Stromistwert momentenbildend / Iq_ist

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2002 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 6_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6310, 6700, 6714,
6799

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang fiir den momentenbildenden Stromistwert (Ig_ist).
Siehe auch: r0030

Hinweis: Bei U/f-Steuerung ist dieser Wert ohne Bedeutung.
Der momentenbildende Stromistwert steht geglattet (r0030 mit 300 ms) und ungeglattet (r0078) zur Verfligung.
r0079 CO: Drehmomentsollwert / M_soll

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2003 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6020, 6060, 6710
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang fiir den Drehmomentsollwert am Ausgang des Drehzahlreglers.

r0080[0...1]

Beschreibung:
Index:

Abhingigkeit:
Hinweis:

CO: Drehmomentistwert / M_ist

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2003 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6714, 6799
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang fir den aktuellen Drehmomentistwert.

[0] = Ungeglattet

[1] = Geglattet mit p0045

Siehe auch: r0031, p0045

Der Wert steht geglattet (r0031 mit 100 ms, r0080[1] mit p0045) und ungeglattet (r0080[0]) zur Verfiigung.

r0081

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Hinweis:
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CO: Momentenausnutzung / M_ausnutzung

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8012
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige der Momentenausnutzung in Prozent.

Die Momentenausnutzung ergibt sich aus dem angeforderten geglatteten Moment bezogen auf die
Momentengrenze.

Dieser Parameter steht nur bei Vektorregelung zur Verfiigung. Bei U/f-Steuerung ist r0081 = 0 %.

Siehe auch: r0033

Die Momentenausnutzung steht geglattet (r0033) und ungeglattet (r0081) zur Verfigung.

Die Momentenausnutzung ergibt sich aus dem angeforderten Moment bezogen auf die Momentengrenze wie folgt:
- Positives Moment: r0081 = (r0079 / r1538) * 100 %

- Negatives Moment: r0081 = (-r0079 / -r1539) * 100 %

SINAMICS G120C
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r0082[0...2]

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

CO: Wirkleistungsistwert / P_ist
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: 14_5

Berechnet: -
Normierung: r2004
Einheitenwahl: p0505
Min Max

- [kW] - [kW]

Anzeige der momentanen Wirkleistung.

[0] = Ungeglattet

[1] = Geglattet mit p0045

[2] = Elektrische Leistung

Siehe auch: r0032

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 6714, 6799
Werkseinstellung

- [kW]

Hinweis: Die mechanische Wirkleistung steht geglattet (r0032 mit 100 ms, r0082[1] mit p0045) und ungeglattet (r0082[0]) zur
Verfugung.
r0083 CO: Flusssollwert / Flusssollw

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -

Anderbar: - Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

- [%] - [%]

Anzeige des Flusssollwertes.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 5722
Werkseinstellung

- [%]

r0084[0...1]

Beschreibung:

CO: Flussistwert / Flussistw

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -

Anderbar: - Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

- [%] - [%]

Anzeige des Flussistwertes.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 6730, 6731
Werkseinstellung

- [%]

Index: [0] = Ungeglattet
[1] = Geglattet
r0087 CO: Leistungsfaktoristwert / Cos phi ist

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -
Anderbar: - Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Anzeige des aktuellen Wirkleistungsfaktors.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

Dieser Wert bezieht sich auf die elektrische Leistung der Grundwellensignale an den Ausgangsklemmen des

Umrichters.

r0089|0...2]

Beschreibung:

Index:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Phasenspannung Istwert / U_Phase Istwert

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -

Anderbar: - Normierung: p2001
Einheitengruppe: 5_3 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-[V] -[V]

Anzeige der aktuellen Phasenspannung.

[0] = Phase U

[1] = Phase V

[2] = Phase W

Die Werte werden aus der Transistoreinschaltdauer ermittelt.

Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 6719
Werkseinstellung

-[V]
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p0096

Beschreibung:
Wert:

Abhangigkeit:

Hinweis:

Applikationsklasse / Appl_klasse
Zugriffsstufe: 1
Anderbar: C(1)
Einheitengruppe: -

Berechnet: - Datentyp: Integer16

Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6019

Min Max Werkseinstellung
0 2 0

Einstellung der Inbetriebnahme- und Regelungssicht flr verschiedene Applikationsklassen.

0: Expert

1: Standard Drive Control

2: Dynamic Drive Control

Der Parameter wird bei Erst-Inbetriebnahme und bei Werkseinstellung in Abhangigkeit vom angeschlossenen
Leistungsteil voreingestellt.

Je nach Einstellung wird die Sichtbarkeit von Regelungsparametern applikationsabhangig eingeschrankt.

Bei p0096 > 0 wird die Motordatenidentifikation voreingestellt (p1900 = 12). Mit dieser Einstellung wird nach der
Motordatenidentifikation direkt in den Betrieb gewechselt.

p0096 = 1: Motortyp (p0300) Synchron- oder Reluktanzmotor nicht mdglich.

Bei Anderung von p0096 auf 1 oder 2 ist bei Abschluss der Inbetriebnahme die Schnellparametrierung auszufiihren
(p3900 > 0).

Je nach Einstellung wird sich nach der Schnell-Inbetriebnahme bzw. der automatischen Parametrierung die
Vorgehensweise der Motordatenidentifikation als auch die Einstellung der Betriebsart und die Parametrierung der
Regelung entsprechend anpassen.

p0100

Beschreibung:

Wert:

Abhéangigkeit:

Hinweis:

Motornorm IEC/NEMA / Motornorm IEC/NEMA
Zugriffsstufe: 1
Anderbar: C(1)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 2 0

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

Berechnet: - Datentyp: Integer16

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

Die Motor-Bemessungsfrequenz (p0310) wird je nach Auswahl auf 50 Hz oder 60 Hz eingestellt.
Fir p0100 = 0, 2 gilt: Der Leistungsfaktor (p0308) ist zu parametrieren.
Fir p0100 = 1 gilt: Der Wirkungsgrad (p0309) ist zu parametrieren.

0: IEC-Motor (50 Hz, SI-Einheiten)
1: NEMA-Motor (60 Hz, US-Einheiten)
2: NEMA-Motor (60 Hz, SI-Einheiten)

Bei Anderung von p0100 werden alle Motor-Bemessungsparameter zuriickgesetzt. Danach erst werden eventuelle
Einheitenumrechnungen vorgenommen.

Es werden die Einheiten aller Motorparameter geandert, die von der Auswahl IEC oder NEMA betroffen sind.

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

Der Parameterwert wird durch Werkseinstellung einstellen (p0010 = 30, p0970) nicht zurlickgesetzt.

p0124[0...n]

Beschreibung:
Hinweis:
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CU Erkennung tiber LED / CU Erkennung LED
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0 1 0

Erkennung der Control Unit GUber LED.

Wahrend p0124 = 1 blinkt die LED READY an der Control Unit griin/orange oder rot/orange mit 2 Hz.

Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Dyn. Index: PDS

Funktionsplan: -

Normierung: -

SINAMICS G120C
Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

p0133[0...n]

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhangigkeit:

Hinweis:

Motor-Konfiguration / Motor-Konfig
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: C(1, 3)
Einheitengruppe: -

Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: MDS

Funktionsplan: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung

- - 0000 bin

Konfiguration des Motors bei der Motor-Inbetriebnahme.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Motor Anschlussart Dreieck Stern -
01 Motor 87-Hz-Betrieb Ja Nein -

Bei Standard-Asynchronmotoren (p0301 > 10000) wird Bit 0 automatisch mit der Schaltungsart des gewahlten
Datensatzes vorbelegt.

Bei p0100 > 0 (60 Hz Motor-Bemessungsfrequenz) ist die Anwahl von Bit 1 nicht moglich.

Siehe auch: p0304, p0305, p1082

Zu Bit 00:

Bei Anderung des Bits wird die Motor-Bemessungsspannung p0304 und der Motor-Bemessungsstrom p0305
automatisch auf die gewahlte Anschlussart (Stern/Dreieck) umgerechnet.

Zu Bit 01:

Der 87-Hz-Betrieb ist nur in der Anschlussart Dreieck mdglich. Bei Anwahl wird die Maximaldrehzahl p1082
automatisch fur eine maximale Ausgangsfrequenz von 87 Hz vorbelegt.

p0170

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Befehlsdatensatze (CDS) Anzahl / CDS Anzahl
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: C(15)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8560
Min Max Werkseinstellung

2 2 2

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

Siehe auch: p0010, r3996

Berechnet: - Datentyp: Unsigned8

Normierung: - Dyn. Index: -

Achtung: Beim Anlegen der Datenséatze kann es zu kurzzeitigen Kommunikationsunterbrechungen kommen.
Hinweis: Uber diese Datensatzumschaltung kénnen Befehlsparameter (BICO-Parameter) umgeschaltet werden.
p0180 Antriebsdatensatze (DDS) Anzahl / DDS Anzahl

Beschreibung:

Abhéangigkeit:
Achtung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(15)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8565
Min Max Werkseinstellung

1 2 1

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

Siehe auch: p0010, r3996

Beim Anlegen der Datenséatze kann es zu kurzzeitigen Kommunikationsunterbrechungen kommen.

Datentyp: Unsigned8

Normierung: - Dyn. Index: -

r0197[0...1]

Beschreibung:

SINAMICS G120C

Bootloader Version / Bootloader Vers

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Version des Bootloaders.
Index 0:
Anzeige der Version des Bootloaders.
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Abhingigkeit:

Index 1:

Anzeige der Version des Bootloaders 3 (bei CU320-2 und CU310-2).

Wert 0 bedeutet Bootloader 3 ist nicht vorhanden.

Siehe auch: r0018, r0198

Hinweis: Beispiel:
Der Wert 1010100 ist als V01.01.01.00 zu interpretieren.
r0198|0...2] BIOS/EEPROM-Daten Version / BIOS/EEPROM Vers

Beschreibung:

Abhiéngigkeit:

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: -
Einheitengruppe: -
Min

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

Anzeige der Version von BIOS und EEPROM-Daten.

r0198[0]: BIOS Version

r0198[1]: EEPROM-Daten Version EEPROM 0
r0198[2]: EEPROM-Daten Version EEPROM 1

Siehe auch: r0018, r0197

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

Hinweis: Beispiel:
Der Wert 1010100 ist als V01.01.01.00 zu interpretieren.
p0201[0...n] Leistungsteil Codenummer /LT Codenr

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(2)
Einheitengruppe: -
Min

0

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

65535

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: PDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0

Einstellung der aktuellen Codenummer aus r0200 zur Bestatigung des verwendeten Leistungsteils.
Bei der Erstinbetriebnahme wird die Codenummer automatisch von r0200 in p0201 Ubertragen.

Hinweis: Der Parameter dient zur Erkennung der Erstinbetriebnahme eines Antriebs.
Nur wenn aktuelle und bestatigte Codenummer identisch sind (p0201 = r0200), kann die Leistungsteil-
Inbetriebnahme verlassen werden (p0010 = 2).
Bei Anderung der Codenummer wird die Anschlussspannung (p0210) tiberpriift und gegebenenfalls angepasst.
r0204[0...n] Leistungsteil Hardware-Eigenschaften / LT HW-Eigensch

Beschreibung:
Bitfeld:
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Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -
Einheitengruppe: -
Min

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: PDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

Anzeige der von der Hardware des Leistungsteils unterstiitzten Eigenschaften.

Bit Signalname 1-Signal
01 RFI-Filter vorhanden Ja

07  F3E Netzrickspeisung Ja

08 Internes Braking Module Ja

12 Sichere Bremsenansteuerung (SBC) Nein

unterstitzt

13 Safety Integrated unterstitzt Ja

14 Internes LC Ausgangsfilter Ja

15  Netzspannung 1-phasig

0-Signal FP
Nein -
Nein -
Nein -
Ja -

Nein -

Nein -
3-phasig -

SINAMICS G120C
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p0205

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:
Achtung:

Hinweis:

Leistungsteil Anwendung / LT Anwendung
Zugriffsstufe: 1
Anderbar: C(1, 2)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 7 0

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.

Berechnet: - Datentyp: Integer16

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

0: Lastspiel mit hoher Uberlast fiir Vektorantriebe
1: Lastspiel mit leichter Uberlast fiir Vektorantriebe
6: S1-Lastspiel (fur internen Gebrauch)

7 S6-Lastspiel (fur internen Gebrauch)

Siehe auch: r3996
Der Parameterwert wird durch die Werkseinstellung nicht zurlickgesetzt (siehe p0010 = 30, p0970).

Beim Verandern der Anwendung des Leistungsteils kann es zu kurzzeitigen Kommunikationsunterbrechungen
kommen.

Bei Anderung des Parameters werden alle Motorparameter (p0305 ... p0311), die Technologische Applikation
(p0500) und die Regelungsart (p1300) 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.

r0206[0...4]

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

Leistungsteil Bemessungsleistung / LT P_Bemes

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 14_6 Einheitenwahl: p0100 Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [kW] - [kW] - [kW]

Anzeige der Bemessungsleistung des Leistungsteils fiir verschiedene Lastspiele.

[0] = Bemessungswert

[1] = Lastspiel mit leichter Uberlast

[2] = Lastspiel mit hoher Uberlast

[3] = S1-Dauerbetrieb

[4] = S6-Lastspiel

IEC-Antriebe (p0100 = 0): Einheit kW
NEMA-Antriebe (p0100 = 1): Einheit hp
Siehe auch: p0100, p0205

r0207[0...4]

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

SINAMICS G120C

Leistungsteil Bemessungsstrom / LT I_Bemes

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8019

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des Bemessungsstroms des Leistungsteils flr verschiedene Lastspiele.

[0] = Bemessungswert

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

[4] = S6-Lastspiel

Siehe auch: p0205

Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768 49



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

r0208

Beschreibung:

Leistungsteil Netznennspannung / LT U_nenn

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Min
- [Veff]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

- [Veff]

Anzeige der Netznennspannung des Leistungsteils.

r0208 = 400: 380 - 480 V +/-10 %
r0208 = 500: 500 - 600 V +/-10 %
r0208 = 690: 660 - 690 V +/-10 %

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

- [Veff]

r0209]0...4]

Beschreibung:
Index:

Abhéangigkeit:

Leistungsteil Maximalstrom / LT I_max

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Min
- [Aeff]

Anzeige des maximalen Ausgangsstromes des Leistungsteils.

[0] = Katalog

[1] = Lastspiel mit leichter Uberlast
[2] = Lastspiel mit hoher Uberlast

[3] = S1-Lastspiel
[4] = S6-Lastspiel

Siehe auch: p0205

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

- [Aeff]

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 8750, 8850, 8950
Werkseinstellung

- [Aeff]

p0210

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Geriate-Anschlussspannung / U_Anschluss

Zugriffsstufe: 3

Anderbar: C(2), T
Einheitengruppe: -

Min
1[V]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

63000 [V]

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
400 [V]

Einstellung der Gerate-Anschlussspannung (Effektivwert der verketteten Netzspannung).

p1254, p1294 (Automatische Erkennung der Vdc-Einschaltebenen) = 0 setzen.

Die Eingriffsschwellen des Vdc_max-Reglers (r1242, r1282) werden dann direkt tiber p0210 ermittelt.

Achtung: Ist die Anschlussspannung im ausgeschalteten Zustand (Impulssperre) hoher als der eingegebene Wert, wird der
Vdc-Regler unter Umstanden automatisch deaktiviert, um eine Beschleunigung des Motors beim nachsten
Einschalten zu verhindern. In diesem Fall wird eine entsprechende Warnung A07401 ausgegeben.
Hinweis: Einstellbereiche fir p0210 in Abhangigkeit von der Nennspannung des Leistungsteils:
U_nenn =230 V:
-p0210 =200 ... 240 V
U_nenn =400 V:
-p0210 =380 ...480 V
U_nenn =690 V:
- p0210 =660 ... 690 V
p0219 Bremswiderstand Bremsleistung / R_Brems P_Brems

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

50

Zugriffsstufe: 3

Anderbar: C(1,2), T
Einheitengruppe: 14_6

Min
0.00 [kW]

Berechnet: -
Normierung: -

Einheitenwahl: p0100

Max
20000.00 [kW]

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0.00 [kW]

Einstellung der Bremsleistung des angeschlossenen Bremswiderstands.
Siehe auch: p1127, p1240, p1280, p1531

SINAMICS G120C
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Hinweis: Beim Einstellen eines Wertes fiir die Bremsleistung werden folgende Berechnungen ausgefiihrt:
- p1240, p1280: Ausschalten der Vdc_max-Regelung.
- p1531 = - p0219: Setzen der generatorischen Leistungsgrenze (begrenzt auf - p1530).
- Berechnung der minimalen Ruicklaufzeit (p1127) in Abhangigkeit von p0341, p0342 und p1082 (nicht bei
Vektorregelung mit Drehzahlgeber).
Wird der Parameter wieder auf Null zuriickgesetzt, so wird der Vdc_max-Regler wieder eingeschaltet und die
Leistungsgrenze sowie die Ricklaufzeit neu berechnet.

p0230 Antrieb Filtertyp motorseitig / Antr Filtertyp mot

Beschreibung:

Wert:

Abhingigkeit:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C(1, 2) Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 4 0

Einstellung des Typs des motorseitigen Filters.

0 Kein Filter

1: Motordrossel

2: du/dt-Filter

3: Sinusfilter Siemens

4 Sinusfilter Fremdhersteller

Mit p0230 werden folgende Parameter beeinflusst:

p0230 = 1:
-->p0233 (Leistungsteil Motordrossel) = Filterinduktivitat
p0230 = 3:

-->p0233 (Leistungsteil Motordrossel) = Filterinduktivitat

--> p0234 (Leistungsteil Sinusfilter Kapazitat) = Filterkapazitat

--> 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 missen vom Anwender nach dem Datenblatt des Sinusfilters eingestellt und auf
Zulassigkeit gepriuft 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

Verfugt das Leistungsteil (z. B. PM260) Uber ein internes Sinusfilter, kann der Parameter nicht geandert werden.
Bei Sinusfiltern ist die Testpulsauswertung zur Erkennung von Kurzschlissen immer ausgeschaltet.
Ist ein Filtertyp nicht auswahlbar, so ist dieser Filtertyp fur das Leistungsteil nicht zugelassen.
p0230 = 1:

Leistungsteile mit Ausgangsdrossel sind auf Ausgangsfrequenzen von 150 Hz eingeschrankt.
p0230 = 3:

Leistungsteile mit Sinusfilter sind auf Ausgangsfrequenzen von 200 Hz eingeschrankt.

Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768 51



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

p0233

Beschreibung:
Abhingigkeit:

Leistungsteil Motordrossel / LT Motordrossel
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: C(2), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [mH] 1000.000 [mH] 0.000 [mH]

Eingabe der Induktivitéat eines am Ausgang des Leistungsteils angeschlossenen Filters.

Der Parameter wird bei Auswahl eines Filters Uber p0230 automatisch vorbelegt, wenn fir das Leistungsteil ein
SIEMENS-Filter definiert ist.

Siehe auch: p0230

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

Hinweis: Bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme lber p3900 = 1 wird der Parameterwert auf den Wert des definierten
SIEMENS-Filters oder auf Null gesetzt. Deshalb ist der Parameterwert eines Fremdfilters erst aulerhalb der
Inbetriebnahme (p0010 = 0) einzugeben und anschlieRend die Reglerberechnung (p0340 = 3) durchzufiihren.
Verfugt das Leistungsteil Uber ein internes Sinusfilter, kann der Parameter nicht gedndert werden.

p0234 Leistungsteil Sinusfilter Kapazitat / LT Sinusfilter C

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: C(2), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [uF] 1000.000 [pF] 0.000 [uF]

Eingabe der Kapazitat eines am Ausgang des Leistungsteils angeschlossenen Sinusfilters.

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

Der Parameter wird bei Auswahl eines Filters Uber p0230 automatisch vorbelegt, wenn fir das Leistungsteil ein
SIEMENS-Filter definiert ist.

Siehe auch: p0230
Der Parameterwert beinhaltet die Summe aller in Reihe geschalteten Kapazitaten einer Phase (Leiter-Erde).

Bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme lber p3900 = 1 wird der Parameterwert auf den Wert des definierten
SIEMENS-Filters oder auf Null gesetzt. Deshalb ist der Parameterwert eines Fremdfilters erst aulerhalb der
Inbetriebnahme (p0010 = 0) einzugeben.

Verfugt das Leistungsteil Uber ein internes Sinusfilter, kann der Parameter nicht gedndert werden.

r0238

Beschreibung:

Leistungsteil Widerstand intern / LT R intern

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [Ohm] - [Ohm] - [Ohm]

Anzeige des internen Widerstands des Leistungsteils (IGBT- und Leistungswiderstand).

p0287[0...1]

Beschreibung:

Index:
Abhangigkeit:

Hinweis:

52

Erdschlussiiberwachung Schwellen / Erdschluss Schw

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.0 [%] 100.0 [%] [0] 6.0 [%]

[1] 16.0 [%]
Einstellung der Abschaltschwellen fiir die Erdschlussiiberwachung.
Die Einstellung erfolgt in Prozent bezogen auf den Maximalstrom des Leistungsteils (r0209).

[0] = Schwelle bei Vorladung lauft
[1] = Schwelle bei Vorladung beendet

Siehe auch: p1901
Siehe auch: F30021
Dieser Parameter ist nur fir Chassis-Leistungsteile relevant.
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r0289

Beschreibung:

CO: Leistungsteil Ausgangsstrom maximal / LT I_Ausg max

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2002 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des aktuellen maximalen Ausgangsstromes des Leistungsteils unter Beruicksichtigung von Derating-
Faktoren.

p0290

Beschreibung:

Wert:

Abhéangigkeit:

Achtung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Leistungsteil Uberlastreaktion / LT Uberlastreakt

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8019
Min Max Werkseinstellung

0 13 2

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

- Kiihlkorpertemperatur (r0037.0).

- Chip-Temperatur (r0037.1).

- Leistungsteil Uberlast 12t (r0036).

Mégliche MaRnahmen zur Vermeidung einer thermischen Uberlastung:

- Reduzierung der Ausgangsstromgrenze r0289 und r0067 oder der Ausgangsfrequenz (bei U/f-Steuerung indirekt
Uber die Ausgangsstromgrenze und den Eingriff des Strombegrenzungsreglers).

- Reduzierung der Pulsfrequenz.
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: |_Ausgang oder f_Ausgang und f_Puls reduzieren (nicht durch I2t)
3: Pulsfrequenz reduzieren (nicht durch 12t)

12: |_Ausgang oder f_Ausgang und automatische Pulsfrequenzreduktion
13: Automatische Pulsfrequenzreduktion

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

Bei thermischer Uberlast des Leistungsteils wird eine entsprechende Warnung bzw. Stérung ausgegeben und
r2135.15 bzw. r2135.13 gesetzt.

Siehe auch: r0036, r0037, p0230, r2135

Siehe auch: A05000, A05001, A07805

Wird die thermische Uberlastung des Leistungsteils durch die ergriffene MalRnahme nicht ausreichend reduziert, so
erfolgt immer eine Abschaltung. Dadurch wird das Leistungsteil unabhangig von der Einstellung dieses Parameters
geschitzt.

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).

Wird im Uberlastfall die Strom- und Drehmomentgrenze reduziert und dadurch der Motor abgebremst, so kénnen
auch verbotene Drehzahlbereiche (z. B. Minimaldrehzahl und Ausblenddrehzahlen) durchfahren werden.

Die 12t-Uberlasterkennung des Leistungsteils hat keinen Einfluss auf die Reaktion "Pulsfrequenz reduzieren” bei
p0290 =2, 3, 12, 13.

p0290 kann bei angewahlter Motordatenidentifizierung nicht verandert werden.

Zur Kurzschluss-/Erdschlusserkennung wird bei aktiver Testpulsauswertung tber p1901 "Testimpulsauswertung
Konfiguration" die Pulsfrequenz zum Einschaltzeitpunkt kurzzeitig reduziert.
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p0292[0...1] Leistungsteil Temperaturwarnschwelle / LT T_warnschw
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0[°C] 25[°C] [0]5[°C]
[1115[°C]
Beschreibung: Einstellung der Warnschwelle fiir Ubertemperaturen des Leistungsteils. Der Wert wird als Differenz zur
Abschalttemperatur eingestellt.
Antrieb:
Bei Uberschreitung des Schwellwertes erfolgt eine Uberlastwarnung sowie die in p0290 eingestellte Reaktion.
Einspeisung:
Bei Uberschreitung des Schwellwertes erfolgt lediglich eine Uberlastwarnung.
Index: [0] = Temperatur Kihlkérper
[1] = Temperatur Leistungshalbleiter (Chip)
Abhangigkeit: Siehe auch: r0037, p0290

Siehe auch: A05000

p0295 Lifternachlaufzeit / Lifternachlaufzeit
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0[s] 600 [s] 0 [s]

Beschreibung: Einstellung der Nachlaufzeit des Liifters nach Abschalten der Impulse fir das Leistungsteil.

Hinweis: - Der Lufter kann gegebenenfalls langer als eingestellt nachlaufen (z. B. bei zu hoher Kiihlkérpertemperatur).

- Bei Werten kleiner 1 s wird eine Nachlaufzeit von 1 s fiir den Lifter wirksam.
- Beim Leistungsteil PM230 mit BaugroRe D - F ist der Parameter unwirksam.

p0300[0...n] Motortyp Auswahl / Motortyp Ausw
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C(1, 3) Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6310
Min Max Werkseinstellung
0 277 0

Beschreibung: Auswahl des Motortyps.

Die erste Ziffer des Parameterwertes beschreibt immer den generellen Motortyp und entspricht dem zu einer
Motorliste gehérigen Fremdmotor:

1 = Asynchronmotor rotatorisch
2 = Synchronmotor rotatorisch

Die Eingabe der Typinformation wird zur Filterung von motorspezifischen Parametern und zur Optimierung des
Betriebsverhaltens bendtigt. Beispielsweise wird bei Synchronmotoren kein Leistungsfaktor (p0308) verwendet bzw.
angezeigt (im BOP/IOP).

Wert: 0: Kein Motor
1: Asynchronmotor
2: Synchronmotor

10: 1LE1 Asynchronmotor

13: 1LG6 Asynchronmotor

17: 1LA7 Asynchronmotor

19: 1LA9 Asynchronmotor

100:  1LE1 Asynchronmotor

108:  1PH8 Asynchronmotor

271:  1FG1 Synchrongetriebemotor geberlos
277:  1FK7 Synchronmotor geberlos
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Bei Anderung des Motortyps wird die Codenummer in p0301 eventuell auf O zuriickgesetzt.

Bei Auswahl eines Motortyps der Reihe 1LA7 werden die Parameter des thermischen Motormodells in Abhangigkeit
von p0307 und p0311 vorbelegt.

Bei p0096 = 1 (Standard Drive Control) sind keine Synchronmotortypen auswahlbar.

Vorsicht: Wird ein Motor ausgewahlt, der nicht in den Motorlisten enthalten ist (p0300 < 100), so muss die Motorcodenummer
i'i zuriickgesetzt werden (p0301 = 0), wenn zuvor ein Motor aus der Motorliste parametriert war.
Hinweis: Nach dem ersten Hochlauf der Control Unit oder bei Werkseinstellung einstellen wird der Motortyp automatisch auf
Asynchronmotor (p0300 = 1) vorbelegt.
Wenn kein Motortyp ausgewahlt wird (p0300 = 0) kann die Antriebsinbetriebnahme nicht verlassen werden.
p0301[0...n] Motorcodenummer Auswahl / Motorcodenr Ausw

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: C(1, 3)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0 65535 0

Der Parameter dient zur Auswahl eines Motors aus einer Motorparameterliste.

Bei Anderung der Codenummer (auRer auf den Wert 0) werden alle Motorparameter aus den intern vorliegenden
Parameterlisten vorbelegt.

Es sind nur Codenummern von Motoren einstellbar, die dem in p0300 gewahlten Motortyp entsprechen.
Siehe auch: p0300

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Normierung: -

Hinweis: Die Motorcodenummer kann nur verandert werden, wenn zuvor der passende Listenmotor in p0300 ausgewahlt
wurde.
Bei Auswahl eines Listenmotors (p0300 >= 100) kann die Antriebsinbetriebnahme nur verlassen werden, wenn eine
Codenummer ausgewahlt wird.
Wird auf einen Nicht-Listenmotor gewechselt, so ist die Motorcodenummer zuriickzusetzen (p0301 = 0).
p0304[0...n] Motor-Bemessungsspannung / Mot U_Bemes

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: C(1, 3)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6301, 6724
Min Max Werkseinstellung

0 [Veff] 20000 [Veff] 0 [Veff]

Einstellung der Motor-Bemessungsspannung (Typenschild).

Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: MDS

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Bei Eingabe des Parameterwertes ist die Anschlussart des Motors (Stern/Dreieck) zu beachten.
Nach dem Ersthochlauf der Control Unit oder Werkseinstellung einstellen wird der Parameter passend zum
Leistungsteil vorbelegt.

p0305[0...n] Motor-Bemessungsstrom / Mot I_Bemes

Beschreibung:

Achtung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: C(1, 3)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0.00 [Aeff] 10000.00 [Aeff]

Einstellung des Motor-Bemessungsstroms (Typenschild).

Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Wird p0305 innerhalb der Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1) gedndert, wird der Maximalstrom p0640 passend
vorbelegt.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 6301
Werkseinstellung

0.00 [Aeff]

Normierung: -

Bei Eingabe des Parameterwertes ist die Anschlussart des Motors (Stern/Dreieck) zu beachten.

Nach dem Ersthochlauf der Control Unit oder Werkseinstellung einstellen wird der Parameter passend zum
Leistungsteil vorbelegt.
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p0306[0...n]

Beschreibung:

Empfehlung:
Abhingigkeit:
Vorsicht:

VAN

Motor-Anzahl parallelgeschaltet / Mot Anzahl
Zugriffsstufe: 1
Anderbar: C(1, 3)
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
1 50 1

Einstellung der Anzahl der mit einem Motordatensatz parallel betriebenen Motoren.

In Abhangigkeit von der eingegebenen Motor-Anzahl wird intern ein Ersatzmotor berechnet.

Bei parallelgeschalteten Motoren gibt es zu beachten:

Typenschilddaten sind nur fir einen Motor einzugeben: p0305, p0307

Folgende Parameter gelten ebenfalls nur fur einen Motor: p0320, p0341, p0344, p0350 ... p0361

Alle anderen Motorparameter beriicksichtigen den Ersatzmotor (z. B. r0331, r0333).

Bei parallelgeschalteten Motoren sollte fiir jeden einzelnen Motor ein externer thermischer Schutz vorhanden sein.
Siehe auch: r0331, r0382

Die fir die Parallelschaltung verwendeten Motoren missen vom gleichen Typ und von gleicher GréRRe sein (gleiche
Bestellnummer (MLFB)).

Die Montagevorschriften fiir die Parallelschaltung von Motoren miissen eingehalten werden!

Die Anzahl der eingestellten Motoren muss der Anzahl der tatsachlich angeschlossenen parallelgeschalteten
Motoren entsprechen.

Nach der Anderung von p0306 miissen die Regelungsparameter unbedingt angepasst werden (z. B. durch
automatisches Berechnen mit p0340 = 1, p3900 > 0).

Bei parallelgeschalteten und nicht mechanisch gekoppelten Asynchronmotoren gilt:
- Ein einzelner Motor darf nicht tber den Kipppunkt belastet werden.

Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Dyn. Index: MDS

Funktionsplan: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Achtung: Wird p0306 innerhalb der Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1) geandert, wird der Maximalstrom p0640 passend
vorbelegt.

Hinweis: Bei mehr als 10 gleicher parallelgeschalteter Motoren ist nur noch Betrieb mit U/f-Kennlinie sinnvoll.

p0307[0...n] Motor-Bemessungsleistung / Mot P_Bemes

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: C(1, 3) Normierung: -
Einheitengruppe: 14_6 Einheitenwahl: p0100
Min Max

0.00 [kW] 100000.00 [kW]
Einstellung der Motor-Bemessungsleistung (Typenschild).
IEC-Antriebe (p0100 = 0): Einheit kW

NEMA-Antriebe (p0100 = 1): Einheit hp

NEMA-Antriebe (p0100 = 2): Einheit kW

Siehe auch: p0100

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0.00 [kW]

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschutzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Nach dem Ersthochlauf der Control Unit oder Werkseinstellung einstellen wird der Parameter passend zum
Leistungsteil vorbelegt.

p0308[0...n] Motor-Bemessungsleistungsfaktor / Mot cos phi Bemes

Beschreibung:

Abhangigkeit:

56

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: C(1, 3)
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 1.000 0.000

Einstellung des Motor-Bemessungsleistungsfaktors (cos phi, Typenschild).

Bei einem Parameterwert von 0.000 wird der Leistungsfaktor intern berechnet.

Der Parameter ist nur bei p0100 = 0, 2 vorhanden.

Siehe auch: p0100, p0309

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -
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Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.
Nach dem Ersthochlauf der Control Unit oder Werkseinstellung einstellen wird der Parameter passend zum
Leistungsteil vorbelegt.

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

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: C(1, 3)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.0 [%] 99.9 [%] 0.0 [%]

Einstellung des Motor-Bemessungswirkungsgrades (Typenschild).

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Normierung: -

Bei einem Parameterwert von 0.0 wird der Leistungsfaktor intern berechnet.
Der Parameter ist nur bei NEMA-Motoren (p0100 = 1, 2) sichtbar.

Siehe auch: p0100, p0308

Bei Synchronmotoren wird der Parameter nicht verwendet.

p0310[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Motor-Bemessungsfrequenz / Mot f_Bemes
Zugriffsstufe: 1
Anderbar: C(1, 3)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0.00 [Hz] 650.00 [Hz]

Einstellung der Motor-Bemessungsfrequenz (Typenschild).

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS

Funktionsplan: 6301

Normierung: -

Werkseinstellung
0.00 [Hz]

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

Die Bemessungsfrequenz wird auf Werte zwischen 1.00 Hz und 650.00 Hz eingeschrankt.

Siehe auch: p0311, r0313, p0314

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.
Wird p0310 innerhalb der Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1) gedndert, so wird die Maximaldrehzahl p1082, die
auch zur Schnellinbetriebnahme gehort, passend vorbelegt. Die Vorbelegung ist beendet, wenn die Statusanzeige
r3996 wieder auf null zurtickgeht.

Hinweis: Nach Ersthochlauf der Control Unit oder Werkseinstellung wird der Parameter passend zum Leistungsteil vorbelegt.

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

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Achtung:

Hinweis:
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Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: C(1, 3)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0.0 [1/min] 210000.0 [1/min]
Einstellung der Motor-Bemessungsdrehzahl (Typenschild).
Bei p0311 = 0 wird der Motor-Bemessungsschlupf von Asynchronmotoren intern berechnet und in r0330 angezeigt.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Normierung: -

Werkseinstellung
0.0 [1/min]

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

Beim Andern von p0311 und bei p0314 = 0 wird die Polpaarzahl automatisch neu berechnet.

Siehe auch: p0310, r0313, p0314

Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschutzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Wird p0311 innerhalb der Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1) geandert, so wird die Maximaldrehzahl p1082, die
auch zur Schnellinbetriebnahme gehort, passend vorbelegt. Die Vorbelegung ist beendet, wenn die Statusanzeige
r3996 wieder auf null zuriickgeht.

Nach Ersthochlauf der Control Unit oder Werkseinstellung wird der Parameter passend zum Leistungsteil vorbelegt.
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p0312[0...n]

Beschreibung:

Motor-Bemessungsdrehmoment / Mot M_Bemes

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3) Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.00 [Nm] 1000000.00 [Nm] 0.00 [Nm]

Einstellung des Motor-Bemessungsdrehmoments (Typenschild).

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.
r0313[0...n] Motor-Polpaarzahl aktuell (oder berechnet) / Mot Polpaarz akt

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 5300
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Anzahl der Motor-Polpaare. Der Wert wird fiir interne Berechnungen verwendet.
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 Bemessungsleistung (p0307), Bemessungsfrequenz
(p0310) und Bemessungsdrehzahl (p0311) berechnet.

Siehe auch: p0307, 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

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: C(1, 3) Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 255 0

Einstellung der Motor-Polpaarzahl.
p0314 = 1: 2-poliger Motor
p0314 = 2: 4-poliger Motor, usw.

Bei p0314 = 0 wird die Polpaarzahl aus Bemessungsfrequenz (p0310) und Bemessungsdrehzahl (p0311)
automatisch berechnet und in r0313 angezeigt.

Achtung: Wird p0314 innerhalb der Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1) geandert, so wird die zur Schnellinbetriebnahme
gehérende Maximaldrehzahl p1082 passend vorbelegt.
Bei Asynchronmotoren ist die Eingabe des Wertes nur notwendig, wenn der Bemessungsschlupf des Motors so gro3
ist, dass sich die Polpaarzahl r0313 bei der Berechnung aus Bemessungsfrequenz und Bemessungsdrehzahl zu
klein einstellt.

p0316[0...n] Motor-Drehmomentkonstante / Mot kT

Beschreibung:

58

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(1,3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 28_1 Einheitenwahl: p0100 Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.00 [Nm/A] 400.00 [Nm/A] 0.00 [Nm/A]

Einstellung der Drehmomentkonstante des Synchronmotors.

p0316 = 0:

Die Drehmomentkonstante wird aus Motordaten berechnet.
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p0316 > 0:
Der eingestellte Wert wird als Drehmomentkonstante verwendet.

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Bei Asynchronmotoren (p0300 = 1xx) wird der Parameter nicht verwendet.

p0318][0...n] Motor-Stillstandsstrom / Mot |_Still

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -
Anderbar: C(3)
Einheitengruppe: -
Min Max

0.00 [Aeff] 10000.00 [Aeff]

Einstellung des Stillstandsstromes bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx).

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 8017

Normierung: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0.00 [Aeff]

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Bei Asynchronmotoren (p0300 = 1xx) wird der Parameter nicht verwendet.

p0320[0...n] Motor-Bemessungsmagnetisierungsstrom/-kurzschlussstrom / Mot I_mag_Bemes

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: -
Min Max

0.000 [Aeff] 5000.000 [Aeff]

Asynchronmotoren:

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0.000 [Aeff]

Einstellung des Motor-Bemessungsmagnetisierungsstroms.

Bei p0320 = 0.000 wird der Magnetisierungsstrom intern berechnet und in r0331 angezeigt.
Synchronmotoren:

Einstellung des Motor-Bemessungskurzschlussstroms.

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschiitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Der Magnetisierungsstrom p0320 bei Asynchronmotoren wird zurlickgesetzt, wenn die Schnellinbetriebnahme mit
p3900 > 0 verlassen wird.
Wird der Magnetisierungsstrom p0320 bei Asynchronmotoren auRerhalb der Inbetriebnahme (p0010 > 0) verandert,
so wird die Hauptinduktivitat p0360 derart gedndert, dass die EMK konstant bleibt.

p0322[0...n] Motor-Maximaldrehzahl / Mot n_max

Beschreibung:

Abhingigkeit:
Achtung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: C(1, 3)
Einheitengruppe: -
Min Max

0.0 [1/min] 210000.0 [1/min]

Einstellung der maximalen Motordrehzahl.

Siehe auch: p1082

Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Wird p0322 innerhalb der Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1) gedndert, so wird die Maximaldrehzahl p1082, die
auch zur Schnellinbetriebnahme gehért, passend vorbelegt.

Bei einem Wert von p0322 = 0, hat der Parameter keine Bedeutung.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0.0 [1/min]
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p0323[0...n]

Beschreibung:

Motor-Maximalstrom / Mot |_max
Zugriffsstufe: 1
Anderbar: C(1, 3)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 [Aeff] 20000.00 [Aeff] 0.00 [Aeff]

Einstellung des maximal erlaubten Motorstroms (z. B. Entmagnetisierungsstrom bei Synchronmotor).

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS

Funktionsplan: -

Normierung: -

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.
Wird p0323 innerhalb der Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1) gedndert, wird der Maximalstrom p0640 passend
vorbelegt.

Hinweis: Bei Asynchronmotoren hat der Parameter keine Auswirkung.
Bei Synchronmotoren hat der Parameter keine Auswirkung, wenn ein Wert von 0.0 eingegeben wird. Die vom
Anwender wahlbare Stromgrenze wird in p0640 eingegeben.

p0325[0...n] Motor-Pollageidentifikation Strom 1. Phase / Mot PolID | 1. Ph

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [Aeff] 10000.000 [Aeff] 0.000 [Aeff]

Einstellung des Stroms fiir die 1. Phase des zweistufigen Verfahrens zur Pollageidentifikation.
Der Strom der 2. Phase wird in p0329 eingestellt.

Das zweistufige Verfahren wird mit p1980 = 4 ausgewahlt.

Siehe auch: p0329, p1980

Siehe auch: F07969

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Normierung: -

Achtung: Beim Andern des Motorcodes (p0301) wird p0325 eventuell nicht vorbelegt.
Die Vorbelegung von p0325 kann Gber 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).

p0329[0...n] Motor-Pollageidentifikation Strom / Mot PolID Strom

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Achtung:
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Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

0.0000 [Aeff] 10000.0000 [Aeff]
Einstellung des Stroms fiir die Pollageidentifikation (p1980 = 1).
Bei einem zweistufigen Verfahren (p1980 = 4) wird hier der Strom fiir die 2. Phase eingestellt.

Der Strom fur die 1. Phase wird in p0325 eingestellt.

Wenn kein Maximalstrom (p0323) parametriert wurde, wird p0329 auf Motor-Bemessungsstrom begrenzt.

Ist p0329 zu klein, um die Pollage (bei p1980 = 1) zu ermitteln, muss p0323 zuvor parametriert werden und deutlich
groRer sein als p0329.

Siehe auch: p0325, p1980
Siehe auch: F07969

Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschutzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Normierung: -

Werkseinstellung
0.0000 [Aeff]
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r0330[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Hinweis:

Motor-Bemessungsschlupf / Mot Schlupf_Bemes

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Min
- [Hz]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

-[HZ]

Anzeige des Motor-Bemessungsschlupfs.
Der Bemessungsschlupf wird aus Bemessungsfrequenz, Bemessungsdrehzahl und Polpaarzahl berechnet.

Siehe auch: p0310, p0311, r0313
Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Werkseinstellung

- [Hz]

r0331[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Motor-Magnetisierungsstrom/-kurzschlussstrom aktuell / Mot I_mag_nenn akt
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Min
- [Aeff]

Asynchronmotor:

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.

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

- [Aeff]

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: MDS

Funktionsplan: 6722, 6724

Werkseinstellung

- [Aeff]

r0333[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Hinweis:

Motor-Bemessungsdrehmoment / Mot M_Bemes

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: 7_4

Min
-[Nm]

Berechnet: -
Normierung: -

Einheitenwahl: p0100

Max
- [Nm]

Anzeige des Motor-Bemessungsdrehmoments.

IEC-Antriebe (p0100 = 0): Einheit Nm

NEMA-Antriebe (p0100 = 1): Einheit Ibf ft

Bei Asynchronmotoren wird r0333 aus p0307 und p0311 berechnet.

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Werkseinstellung

- [Nm]

Bei Synchronmotoren wird r0333 aus p0305, p0316, p0327 und p0328 berechnet.

p0335[0...n]

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:
Achtung:

Hinweis:

SINAMICS G120C
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Motor-Kiihlart / Mot Kiihlart

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: C(1, 3), T
Einheitengruppe: -

Min
0

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

128

Einstellung des verwendeten Motorkihlsystems.

0:
1:
2:
128:

Selbstkihlung
Fremdkihlung

Flussigkeitskiihlung

Kein Lifter

Datentyp: Integer16

Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Werkseinstellung

0

Bei Motoren der Reihe 1LA7 (p0300) wird der Parameter in Abhangigkeit von p0307 und p0311 vorbelegt.

Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschutzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Der Parameter hat Einfluss auf das thermische 3-Massen-Modell des Motors.

Motoren der Reihe 1LA7 mit Baugrof3e 56 werden ohne Lufter betrieben.
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p0340[0...n]

Beschreibung:

Wert:

Achtung:

Hinweis:

Automatische Berechnung Motor-/Regelungsparameter / Auto Par berechn

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 5 0

Einstellung zum automatischen Berechnen von Motorparametern sowie von U/f-Steuerungs- und
Regelungsparametern aus Typenschilddaten.

Keine Berechnung

Berechnung vollstandig

Berechnung Ersatzschaltbildparameter

Berechnung Regelungsparameter

Berechnung Reglerparameter

Berechnung technologischer Begrenzungen und Schwellwerte

Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder mdglich.

Mit p0340 werden folgende Parameter beeinflusst:
p0340 = 1:
--> Alle bei p0340 = 2, 3, 4, 5 beeinflussten Parameter

> p0341, p0342, p0344, p0640, p1082, p1231, p1232, p1349, p1611, p1726, p1909, p1959, p2000, p2001, p2002,
p2003, p3927, p3928

p0340 = 2:

-->p0350, p0354 ... p0360

-->p0625 (passend zu p0350)

p0340 = 3:

--> Alle bei p0340 = 4, 5 beeinflussten Parameter

-->p0346, p0347, p0622, p1320 ... p1327, p1582, p1755

p0340 = 4:

-->p1290, p1292, p1338, p1340, p1341, p1345, p1346, p1470, p1472, p1764, p1767
p0340 = 5:

-->p1037, p1038, p1520, p1521, p1530, p1531, p1802, p1803, p2390, p2392, p2393
p0340 = 1 beinhaltet die Berechnungen von p0340 = 2, 3, 4, 5.

p0340 = 2 berechnet die Motorparameter (p0350 ... p0360).

p0340 = 3 beinhaltet die Berechnungen von p0340 = 4, 5.

p0340 = 4 berechnet lediglich die Reglerparameter.

a2

p0340 = 5 berechnet lediglich die Reglerbegrenzungen.
Bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme tiber p3900 > 0 wird automatisch p0340 = 1 aufgerufen.
Am Ende der Berechnungen wird automatisch p0340 = 0 gesetzt.

p0341[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Achtung:

Hinweis:
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Motor-Tragheitsmoment / Mot M_Tragheit

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 25_1 Einheitenwahl: p0100 Funktionsplan: 6020, 6030, 6031
Min Max Werkseinstellung

0.000000 [kgm?] 100000.000000 [kgm?] 0.000000 [kgm?]

Einstellung des Motortragheitsmoments (ohne Last).

IEC-Antriebe (p0100 = 0): Einheit kg m"2

NEMA-Antriebe (p0100 = 1): Einheit Ib ftA2

Der Parameterwert geht zusammen mit p0342 in die Bemessungsanlaufzeit des Motors ein.
Siehe auch: p0342, r0345

Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Das Produkt p0341 * p0342 wird bei der automatischen Berechnung des Drehzahlreglers bertcksichtigt (p0340 = 4).
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p0342[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Hinweis:

Tragheitsmoment Verhéltnis Gesamt zu Motor / Mot Tragheitsverh
Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
1.000 10000.000 1.000

Dyn. Index: MDS

Datentyp: FloatingPoint32

Funktionsplan: 6020, 6030, 6031

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

Das Produkt p0341 * p0342 wird bei der automatischen Berechnung des Drehzahlreglers bertiicksichtigt (p0340 = 4).

p0344[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Motor-Masse (fiir thermisches Motormodell) / Mot-Masse th Mod
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1
Anderbar: C(3), T Normierung: -
Einheitengruppe: 27_1 Einheitenwahl: p0100
Min Max

0.0 [kq] 50000.0 [kg]
Einstellung der Motormasse.

IEC-Antriebe (p0100 = 0): Einheit kg

NEMA-Antriebe (p0100 = 1): Einheit Ib

Dyn. Index: MDS

Funktionsplan: -

Werkseinstellung
0.0 [kg]

Datentyp: FloatingPoint32

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschutzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Der Parameter hat Einfluss auf das thermische 3-Massen-Modell des Asynchronmotors.
Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.

r0345[0...n] Motor-Bemessungsanlaufzeit / Mot t_anl_Bemes

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
- [s] - [s] - [s]

Anzeige der Motor-Bemessungsanlaufzeit.

Datentyp: FloatingPoint32

Diese Zeit entspricht der Zeit vom Stillstand bis zum Erreichen der Motor-Bemessungsdrehzahl und der

Beschleunigung mit Motor-Bemessungsmoment.
Siehe auch: r0313, r0333, p0341, p0342

p0346[0...n]

Beschreibung:

Vorsicht:

VAN

SINAMICS G120C

Motor-Auferregungszeit / Mot t_Auferregung
Berechnet: p0340 = 1,3
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0.000 [s] 20.000 [s]

Einstellung der Auferregungszeit des Motors.

Dyn. Index: MDS

Funktionsplan: -

Werkseinstellung
0.000 [s]

Datentyp: FloatingPoint32

Dabei handelt es sich um die Wartezeit zwischen der Impulsfreigabe und der Freigabe des Hochlaufgebers.

Wahrend dieser Zeit wird die Magnetisierung eines Asynchronmotors aufgebaut.

Der Asynchronmotor kann bei unzureichender Magnetisierung unter Last oder bei zu starken Beschleunigungen

kippen (siehe Hinweis).
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Hinweis:

Der Parameter wird tber p0340 = 1, 3 berechnet.

Das Ergebnis hangt bei Asynchronmotoren von der Lauferzeitkonstante (r0384) ab. Eine zu starke Verkurzung
dieser Zeit kann zu einer unzureichenden Magnetisierung des Asynchronmotors fuhren. Dies ist der Fall, wenn
wahrend der Aufmagnetisierung die Stromgrenze erreicht wird. Der Parameter kann bei Asynchronmotoren nicht auf
0 s eingestellt werden (interne Begrenzung: 0.1 * r0384).

Fir permanenterregte Synchronmaschinen und Vektorregelung hangt der Wert von der Statorzeitkonstante (r0386)
ab. Hier legt er die Dauer fiir den Stromaufbau bei geberlosem Betrieb direkt nach der Impulsfreigabe fest.

p0347[0...n]

Beschreibung:

Hinweis:

Motor-Entregungszeit / Mot t_Entregung
Berechnet: p0340 = 1,3
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0.000 [s] 20.000 [s] 0.000 [s]

Einstellung der Entmagnetisierungszeit (fiir Asynchronmotoren) nach Sperre der Wechselrichterimpulse.
Innerhalb dieser Wartezeit konnen die Wechselrichterimpulse nicht eingeschaltet werden.

Der Parameter wird Uber p0340 = 1, 3 berechnet.

Das Ergebnis hangt bei Asynchronmotoren von der Lauferzeitkonstante (r0384) ab.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Eine zu starke Verklrzung dieser Zeit kann zu einer unzureichenden Entmagnetisierung des Asynchronmotors
fiihren und bei nachfolgender Impulsfreigabe zu Uberstrom filhren (nur bei aktivierter Fangschaltung und drehendem
Motor).

p0350[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Motor-Standerwiderstand kalt / Mot R_Stander kalt
Berechnet: p0340 = 1,2
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00000 [Ohm] 2000.00000 [Ohm] 0.00000 [Ohm]
Einstellung des Standerwiderstands des Motors bei Umgebungstemperatur p0625 (Strangwert).
Siehe auch: p0625

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Die Motoridentifizierung ermittelt den Standerwiderstand aus Gesamtstanderwiderstand abzliglich
Leitungswiderstand (p0352).

p0352[0...n] Leitungswiderstand / R_Leitung

Beschreibung:
Vorsicht:

AN

Hinweis:
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Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: -
Min Max

0.00000 [Ohm] 120.00000 [Ohm]

Widerstand der Leistungsleitung zwischen Leistungsteil und Motor.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0.00000 [Ohm]

Der Leitungswiderstand sollte vor der Motordatenidentifizierung eingetragen werden. Wird er nachtraglich eingesetzt,
ist die Differenz, mit der p0352 geandert wurde, vom Statorwiderstand p0350 abzuziehen oder die
Motordatenidentifizierung zu wiederholen.

Der Parameter hat Einfluss auf die Temperaturadaption des Standerwiderstands.

Die Motoridentifizierung setzt den Leitungswiderstand auf 20 % des gemessenen Gesamtwiderstands, wenn p0352
zum Zeitpunkt der Messung auf null steht. Ist p0352 nicht null, so wird der Wert vom gemessenen
Gesamtstéanderwiderstand abgezogen, um den Sténderwiderstand p0350 zu berechnen. p0350 ist dabei mindestens
10 % des Messwertes.

Der Leitungswiderstand wird zuriickgesetzt, wenn die Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 verlassen wird.
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p0354[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Motor-Lauferwiderstand kalt / Mot R_L kalt
Berechnet: p0340 = 1,2
Normierung: -

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 6727

Min Max Werkseinstellung
0.00000 [Ohm] 300.00000 [Ohm] 0.00000 [Ohm]

Einstellung des Laufer-/Sekundarteilwiderstands des Motors bei Umgebungstemperatur p0625.

Einheitenwahl: -

Der Parameterwert wird automatisch mit Hilfe des Motormodells berechnet (p0340 = 1, 2) oder tber die
Motordatenidentifikation (p1910) bestimmt.

Siehe auch: p0625

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

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

p0356[0...n] Motor-Standerstreuinduktivitat / Mot L_Standerstreu

Beschreibung:

Achtung:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0.00000 [mH] 1000.00000 [mH]

Asynchronmaschine: Einstellung der Sténderstreuinduktivitat des Motors.

Berechnet: p0340 = 1,2

Normierung: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0.00000 [mH]

Synchronmaschine: Einstellung der Standerquerinduktivitdt des Motors.

Der Parameterwert wird automatisch mit Hilfe des Motormodells berechnet (p0340 = 1, 2) oder lber die
Motoridentifikation (p1910) bestimmt.

Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Wird die Standerstreuinduktivitat (p0356) bei Asynchronmotoren auerhalb der Inbetriebnahme (p0010 > 0)
verandert, so wird die Hauptinduktivitat (p0360) automatisch entsprechend der neuen EMK angepasst. Danach
empfiehlt es sich, die Messung der Sattigungskennlinie zu wiederholen (p1960).

Bei permanenterregten Synchronmotoren (p0300 = 2) ist dies der ungesattigte Wert und gilt damit ideal bei kleinem
Strom.

p0357[0...n]

Beschreibung:

Hinweis:

Motor-Standerinduktivitat d-Achse / Mot L_Stand d
Berechnet: p0340 = 1,2
Normierung: -

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

0.00000 [mH] 1000.00000 [mH]
Einstellung der Standerlangsinduktivitat des Synchronmotors.

Der Parameterwert wird automatisch mit Hilfe des Motormodells berechnet (p0340 = 1, 2) oder lber die
Motoridentifikation (p1910) bestimmt.

Bei permanenterregten Synchronmotoren (p0300 = 2) ist dies der ungesattigte Wert und ist ideal bei kleinem Strom.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0.00000 [mH]

p0358[0...n]

Beschreibung:

Achtung:

SINAMICS G120C

Motor-Lauferstreuinduktivitat / Mot L_Lstreu
Berechnet: p0340 = 1,2
Normierung: -

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 6727
Werkseinstellung
0.00000 [mH]

Einheitenwahl: -

Min Max

0.00000 [mH] 1000.00000 [mH]
Einstellung der Laufer-/Sekundarteilstreuinduktivitat des Motors.
Der Wert wird automatisch mit Hilfe des Motormodells berechnet (p0340 = 1, 2) oder Uber die Motoridentifikation
(p1910) bestimmt.

Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschutzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.
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Hinweis: Wird die Lauferstreuinduktivitat (p0358) bei Asynchronmotoren auRerhalb der Inbetriebnahme (p0010 > 0) verandert,
so wird die Hauptinduktivitat (p0360) automatisch entsprechend der neuen EMK angepasst. Danach empfiehlt es
sich, die Messung der Sattigungskennlinie zu wiederholen (p1960).

p0360[0...n] Motor-Hauptinduktivitét / Mot Lh

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: p0340 = 1,2 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6727

Min Max Werkseinstellung
0.00000 [mH] 10000.00000 [mH] 0.00000 [mH]

Einstellung der Hauptinduktivitat des Motors.

Der Parameterwert wird automatisch mit Hilfe des Motormodells berechnet (p0340 = 1, 2) oder lber die
Motoridentifikation (p1910) bestimmt.

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

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

p0362[0...n] Motor Sattigungscharakteristik Fluss 1 / Mot Sattig Fluss 1

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6723

Min Max Werkseinstellung

10.0 [%] 800.0 [%] 60.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird tiber 4 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die y-Koordinate (Fluss) fiir das 1. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den ersten Flusswert der Sattigungscharakteristik in [%] bezogen auf den Motornennfluss (100 %).
Fir die Flusswerte gilt:

p0362 < p0363 < p0364 < p0365

Siehe auch: p0366

Hinweis: Bei Asynchronmotoren entspricht p0362 = 100 % dem Motornennfluss.
Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurilickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).

p0363[0...n] Motor Sattigungscharakteristik Fluss 2 / Mot Sattig Fluss 2

Beschreibung:

Abhiéngigkeit:

Hinweis:

66

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6723

Min Max Werkseinstellung

10.0 [%] 800.0 [%] 85.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird Gber 4 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die y-Koordinate (Fluss) fir das 2. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den zweiten Flusswert der Sattigungscharakteristik in [%] bezogen auf den Motornennfluss (100 %).
Fir die Flusswerte gilt:

p0362 < p0363 < p0364 < p0365

Siehe auch: p0367

Bei Asynchronmotoren entspricht p0363 = 100 % dem Motornennfluss.

Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).
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p0364[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Motor Sittigungscharakteristik Fluss 3 / Mot Sattig Fluss 3
Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung

10.0 [%] 800.0 [%] 115.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird Gber 4 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die y-Koordinate (Fluss) fir das 3. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den dritten Flusswert der Sattigungscharakteristik in [%] bezogen auf den Motornennfluss (100 %).
Fir die Flusswerte gilt:

p0362 < p0363 < p0364 < p0365

Siehe auch: p0368

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 6723

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Hinweis: Bei Asynchronmotoren entspricht p0364 = 100 % dem Motornennfluss.
Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).

p0365[0...n] Motor Sattigungscharakteristik Fluss 4 / Mot Sattig Fluss 4

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung

10.0 [%] 800.0 [%] 125.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird tiber 4 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die y-Koordinate (Fluss) fiir das 4. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den vierten Flusswert der Sattigungscharakteristik in [%] bezogen auf den Motornennfluss (100 %).
Fir die Flusswerte gilt:

p0362 < p0363 < p0364 < p0365

Siehe auch: p0369

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 6723

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Hinweis: Bei Asynchronmotoren entspricht p0365 = 100 % dem Motornennfluss.
Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurilickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).

p0366[0...n] Motor Sattigungscharakteristik I_mag 1 / Mot Sattig I_mag 1

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Funktionsplan: 6723

Min Max Werkseinstellung

5.0 [%] 800.0 [%] 50.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird Gber 4 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die x-Koordinate (Magnetisierungsstrom) fur das 1. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den ersten Magnetisierungsstrom der Séattigungscharakteristik in [%] bezogen auf den
Nennmagnetisierungsstrom (r0331).

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: MDS

Einheitenwahl: -

Fir die Magnetisierungsstrome gilt:
p0366 < p0367 < p0368 < p0369
Siehe auch: p0362

Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).

Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768 67



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

p0367[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Motor Sattigungscharakteristik I_mag 2 / Mot Sattig I_mag 2

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6723

Min Max Werkseinstellung

5.0 [%] 800.0 [%] 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
Nennmagnetisierungsstrom (r0331).

Fir die Magnetisierungsstrome gilt:
p0366 < p0367 < p0368 < p0369
Siehe auch: p0363

Hinweis: Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).
p0368[0...n] Motor Sattigungscharakteristik I_mag 3 / Mot Sattig |_mag 3

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6723

Min Max Werkseinstellung

5.0 [%] 800.0 [%] 150.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird Gber 4 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die x-Koordinate (Magnetisierungsstrom) fiir das 3. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den dritten Magnetisierungsstrom der Sattigungscharakteristik in [%] bezogen auf den
Nennmagnetisierungsstrom (r0331).

Fur die Magnetisierungsstrome gilt:
p0366 < p0367 < p0368 < p0369
Siehe auch: p0364

Hinweis: Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).
p0369[0...n] Motor Sattigungscharakteristik |_mag 4 / Mot Sattig |_mag 4

Beschreibung:

Abhiéngigkeit:

Hinweis:
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Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6723

Min Max Werkseinstellung

5.0 [%] 800.0 [%] 210.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird tiber 4 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die x-Koordinate (Magnetisierungsstrom) fir das 4. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den vierten Magnetisierungsstrom der Sattigungscharakteristik in [%] bezogen auf den
Nennmagnetisierungsstrom (r0331).

Fir die Magnetisierungsstrome gilt:
p0366 < p0367 < p0368 < p0369
Siehe auch: p0365

Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).
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r0382[0...n]

Beschreibung:

Hinweis:

Motor-Hauptinduktivitat transformiert / Mot L_H trans

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [mH] - [mH] - [mH]

Anzeige der Hauptinduktivitdt des Motors.
Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.

r0384[0...n]

Beschreibung:

Motor-Lauferzeitkonstante/Dampferzeitkonstante d-Achse / Mot T_Laufer/T_Dd

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6722

Min Max Werkseinstellung

- [ms] - [ms] - [ms]

Anzeige der Lauferzeitkonstante.

Hinweis: Bei Synchronmotoren wird der Parameter nicht verwendet.
Der Wert berechnet sich aus der Summe der lauferseitigen Induktivitaten (p0358, p0360) dividiert durch den
Lauferwiderstand (p0354). Die Temperaturadaption des Lauferwiderstandes bei Asynchronmaschinen wird dabei
nicht bertcksichtigt.

r0386[0...n] Motor-Standerstreuzeitkonstante / Mot T_Sténderstreu

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
- [ms] - [ms] - [ms]

Anzeige der Standerstreuzeitkonstante.

Hinweis: Der Wert berechnet sich aus der Summe aller Streuinduktivitaten (p0233, p0356, p0358) dividiert durch die Summe
aller Motorwiderstande (p0350, p0352, p0354). Die Temperaturadaption der Widerstédnde wird dabei nicht
bertcksichtigt.

r0394[0...n] Motor-Bemessungsleistung / Mot P_Bemes

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS

Einheitengruppe: 14_6 Einheitenwahl: p0100 Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
- [kW] - [kW] - [kW]

Anzeige der Motor-Bemessungsleistung.

Hinweis: Der Parameter zeigt p0307 an. Bei p0307 = 0 wird r0394 aus p0304 und p0305 berechnet (nur bei
Asynchronmotoren).
Je nach Bauart des Motors kann es zu Abweichungen von der wirklichen Motor-Bemessungsleistung kommen.
r0395[0...n] Standerwiderstand aktuell / R_Stander akt

Beschreibung:

Abhangigkeit:
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Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [Ohm] - [Ohm] - [Ohm]

Anzeige des aktuellen Stéanderwiderstandes (Strangwert).

Der Parameterwert beinhaltet auch den temperaturunabhangigen Leitungswiderstand.

Bei Asynchronmotoren wird der Parameter auch durch das Motortemperaturmodell beeinflusst.
Siehe auch: p0350, p0352, p0620
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Hinweis: Es wird jeweils nur der Standerwiderstand des aktiven Motordatensatzes mit der Standertemperatur des thermischen
Motormodell mitgefihrt.
r0396[0...n] Lauferwiderstand aktuell / R_Laufer akt

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [Ohm] - [Ohm] - [Ohm]

Anzeige des aktuellen Lauferwiderstandes (Strangwert).
Der Parameter wird durch das Motortemperaturmodell beeinflusst.
Siehe auch: p0354, p0620

Hinweis: Es wird jeweils nur der Lauferwiderstand des aktiven Motordatensatzes mit der Laufertemperatur des thermischen
Motormodell mitgefiihrt.
Dieser Parameter wird bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) nicht verwendet.

p0422[0...n] Absolutwertgeber linear Messschritte Auflosung / Geb abs Messschr

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(4)
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 [nm] 4294967295 [nm] 100 [nm]

Einstellung der Auflésung der Absolutlage bei einem linearen Absolutwertgeber.

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: EDS
Funktionsplan: 4704

Normierung: -

Einheitenwahl: -

Achtung: Bei Gebern aus der Geberliste (p0400) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt.
Bei Auswahl eines Listengebers kann dieser Parameter nicht verandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des
Schreibschutzes sind die Informationen in p0400 zu beachten.

Hinweis: Das serielle Protokoll eines Absolutwertgebers liefert die Lage mit einer bestimmten Auflésung, z. B. 100 nm. Dieser
Wert ist hier einzugeben.

p0500 Technologische Anwendung (Applikation) / Tec Anwendung

Beschreibung:

Wert:

Abhiéngigkeit:
Achtung:

Hinweis:
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Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: C(1,5), T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 3 0

Einstellung der technologischen Anwendung.

Der Parameter beeinflusst die Berechnung von Steuerungs- und Regelungsparametern, die z. B. Uber p0340 =5
angestolRen wird.

Datentyp: Integer16
Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

0: Standardantrieb

1: Pumpen und Lufter

2: Geberlose Regelung bis f = 0 (Passive Lasten)
3: Pumpen und Lufter, Wirkungsgradoptimierung

Bei p0096 = 1, 2 (Standard, Dynamic Drive Control) ist p0500 nicht anderbar.

Wird die technologische Applikation innerhalb der Inbetriebnahme (p0010 = 1, 5, 30) auf p0500 = 0 ... 3 eingestellt,
so wird die Betriebsart (p1300) entsprechend vorbelegt.

Die Berechnung der von der technologischen Anwendung abhangigen Parameter kann wie folgt aufgerufen werden:
- Beim Verlassen der Schnellinbetriebnahme mittels p3900 > 0

- Beim Schreiben von p0340 =1, 3,5

Bei p0500 = 0 und Ansto3 zur Berechnung werden folgende Parameter gesetzt:

- p1802 = 0 (Automatische Umschaltung RZM/FLB)

-p1803 = 106 %

Bei p0500 = 1 und Ansto3 zur Berechnung werden folgende Parameter gesetzt:

- p1802 = 0 (Automatische Umschaltung RZM/FLB)

-p1803 = 106 %
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Bei p0500 = 2 und Ansto3 zur Berechnung werden folgende Parameter gesetzt:
- p1802 = 0 (Automatische Umschaltung RZM/FLB)

-p1803 = 106 %

Bei p0500 = 3 und Ansto3 zur Berechnung werden folgende Parameter gesetzt:
- p1802 = 0 (Automatische Umschaltung RZM/FLB)

-p1803 = 106 %

Zu p1802/p1803:

p1802 und p1803 werden in allen Fallen nur dann verandert, wenn kein Sinusausgangsfilter (p0230 = 3, 4)
angewahlt ist.

p0501

Beschreibung:

Wert:

Abhingigkeit:

Technologische Anwendung (Standard Drive Control) / Techn Anw SDC
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: C(1,5), T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Einstellung der technologischen Anwendung.

Der Parameter beeinflusst die Berechnung von Steuerungs- und Regelungsparametern, die z. B. uber p0340 =5
angestolen wird.

Datentyp: Integer16
Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

0: Konstante Last (Lineare Kennlinie)
1: Drehzahlabhangige Last (Parabolische Kennlinie)

Siehe auch: p1300

Achtung: Wird die technologische Applikation innerhalb der Inbetriebnahme (p0010 = 1, 5, 30) auf p0501 = 0, 1 eingestellt, so
wird die Betriebsart (p1300) entsprechend vorbelegt.
Hinweis: Die Berechnung der von der technologischen Anwendung abhangigen Parameter kann wie folgt aufgerufen werden:
- Beim Verlassen der Schnellinbetriebnahme mittels p3900 > 0
- Beim Schreiben von p0340 =1, 3,5
Bei p0501 = 0, 1 und AnstoR zur Berechnung werden folgende Parameter gesetzt:
-p1802=0
-p1803 = 106 %
- p3855.0 = 1 (GleichgréfRenregler ein)
Zu p1802/p1803:
Diese Parameter werden in allen Fallen nur dann verandert, wenn kein Sinusausgangsfilter (p0230 = 3, 4) angewahlt
ist.
p0502 Technologische Anwendung (Dynamic Drive Control) / Techn Anw DDC

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: C(1,5), T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 5 0

Einstellung der technologischen Anwendung fiir dynamische Anwendungen (p0096 = 2).

Der Parameter beeinflusst die Berechnung von Steuerungs- und Regelungsparametern, die beispielsweise iber
p0340 oder p3900 angestoflRen wird.

Datentyp: Integer16
Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

0: Standardantrieb (z. B. Pumpen, Lufter)
1: Dynamisches Anfahren oder Reversieren
5: Schweranlauf (z. B. Extruder, Kompressoren)

Die Berechnung der von der technologischen Anwendung abhangigen Parameter kann wie folgt aufgerufen werden:
- Beim Verlassen der Schnellinbetriebnahme mittels p3900 > 0

- Beim Schreiben von p0340 = 1, 3 oder 5

Siehe auch: p1610, p1750

Bei Vorgabe von p0502 und Anstof3 zur Berechnung werden folgende Parameter gesetzt:

p0502 = 0:

- p1750.0/1/7 = 1 (drehzahlgesteuert anfahren und reversieren mit robusten Umschaltgrenzen)

-p1610 =50 %, p1611 = 30 % (geringes bis mittleres Anfahrmoment)
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p0502 = 1:

- p1750.0/1/7 = 0 (drehzahlgeregelt anfahren und reversieren, bei kleineren Hochlaufzeiten)

-p1610 =50 %, p1611 = 30 % (nur wirksam, wenn der Antrieb bei Solldrehzahl Null eingeschaltet ist)
p0502 = 5:

- p1750.0/1/7 = 1 (drehzahlgesteuert anfahren und reversieren mit robusten Umschaltgrenzen)
-p1610 =80 %, p1611 = 80 % (mittleres bis héheres Anfahrmoment)

p0505

Beschreibung:
Wert:

Abhingigkeit:

Einheitensystem Auswahl / Einheitensys Ausw

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C(5) Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

1 4 1

Einstellung des aktuellen Einheitensystems.

1: Einheitensystem Sl

2: Einheitensystem Bezogen/SI

3: Einheitensystem US

4: Einheitensystem Bezogen/US

Der Parameter kann nur in einem Offline-Projekt mit der Inbetriebnahme-Software gedndert werden.

Vorsicht: Wird eine bezogene Darstellung gewahlt und werden nachtraglich die Bezugsparameter (z. B. p2000) geandert, so

A wird die physikalische Bedeutung einiger Regelungsparameter mit angepasst. Dadurch kann sich das
Regelungsverhalten andern.

Hinweis: Bezugsparameter fiir das Einheitensystem % sind beispielsweise p2000 ... p2004. Diese werden je nach Auswahl
mit SI- oder US-Einheiten angezeigt.

p0514[0...9] Normierung spezifisch Bezugswerte / Norm spez Bezugsw

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

72

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
0.000001 10000000.000000 1.000000

Einstellung der Bezugswerte fir die spezifische Normierung von BICO-Parametern.

Die spezifische Normierung wirkt bei der Verschaltung mit anderen BICO-Parametern und kann in folgenden Fallen
angewendet werden:

1. Parameter mit der Kennzeichnung "Normierung: p0514".

2. Anderung der Standardnormierung bei Parametern mit der Kennzeichnung "Normierung: p2000" ... "Normierung:
p2007".

Relative Werte beziehen sich auf den entsprechenden Bezugswert. Der Bezugswert entspricht 100 % bzw. 4000 hex
(Wort) oder 4000 0000 hex (Doppelwort).

Zur spezifischen Normierung von BICO-Parametern ist wie folgt vorzugehen:
- Bezugswert einstellen (p0514[0...9]).

- Nummern der Parameter, fiir die diese Normierung wirken soll, entsprechend dem Index von p0514 einstellen
(p0515[0...19] ... p0524[0...19]).

Fir Parameter mit der Kennzeichnung "Normierung: p0514", die nicht in p0515[0...19] bis p0524[0...19] eingetragen
sind, gilt der Bezugswert 1.0 (Werkseinstellung).

[0] = Parameter in p0515[0...19]

[1] = Parameter in p0516]0...19]

[2] = Parameter in p0517[0...19]

[3] = Parameter in p0518[0...19]

[4] = Parameter in p0519][0...19]

[5] = Parameter in p0520[0...19]

[6] = Parameter in p0521[0...19]

[7] = Parameter in p0522[0...19]

[8] = Parameter in p0523[0...19]

[9] = Parameter in p0524[0...19]

Siehe auch: p0515, p0516, p0517, p0518, p0519, p0520, p0521, p0522, p0523, p0524

SINAMICS G120C
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p0515[0...19]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Normierung spezifisch Parameter bezogen auf p0514[0] / Norm spez p514[0]

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 4294967295 0

Einstellung der Parameter mit Bezugswert in p0514[0] fiir die spezifische Normierung.
p0515[0]: Parameternummer
p0515[1]: Parameternummer
p0515[2]: Parameternummer

p0515[19]: Parameternummer
Siehe auch: p0514

p0516[0...19]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Normierung spezifisch Parameter bezogen auf p0514[1] / Norm spez p514[1]

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 4294967295 0

Einstellung der Parameter mit Bezugswert in p0514[1] fur die spezifische Normierung.
p0516[0]: Parameternummer
p0516[1]: Parameternummer
p0516[2]: Parameternummer

p0516[19]: Parameternummer
Siehe auch: p0514

p0517[0...19]

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Normierung spezifisch Parameter bezogen auf p0514[2] / Norm spez p514[2]

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 4294967295 0

Einstellung der Parameter mit Bezugswert in p0514[2] fur die spezifische Normierung.
p0517[0]: Parameternummer
p0517[1]: Parameternummer
p0517[2]: Parameternummer

p0517[19]: Parameternummer
Siehe auch: p0514

p0518[0...19]

Beschreibung:

SINAMICS G120C

Normierung spezifisch Parameter bezogen auf p0514[3] / Norm spez p514[3]

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 4294967295 0

Einstellung der Parameter mit Bezugswert in p0514[3] fur die spezifische Normierung.
p0518[0]: Parameternummer
p0518[1]: Parameternummer
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p0518[2]: Parameternummer

p0518[19]: Parameternummer
Abhingigkeit: Siehe auch: p0514

p0519[0...19] Normierung spezifisch Parameter bezogen auf p0514[4] / Norm spez p514[4]

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 4294967295 0

Beschreibung: Einstellung der Parameter mit Bezugswert in p0514[4] fiir die spezifische Normierung.

p0519[0]: Parameternummer
p0519[1]: Parameternummer
p0519[2]: Parameternummer

p0519[19]: Parameternummer
Abhiéngigkeit: Siehe auch: p0514

p0520[0...19] Normierung spezifisch Parameter bezogen auf p0514[5] / Norm spez p514[5]

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 4294967295 0

Beschreibung: Einstellung der Parameter mit Bezugswert in p0514[5] fur die spezifische Normierung.

p0520[0]: Parameternummer
p0520[1]: Parameternummer
p0520[2]: Parameternummer

p0520[19]: Parameternummer
Abhangigkeit: Siehe auch: p0514

p0521[0...19] Normierung spezifisch Parameter bezogen auf p0514[6] / Norm spez p514[6]

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 4294967295 0

Beschreibung: Einstellung der Parameter mit Bezugswert in p0514[6] fur die spezifische Normierung.

p0521[0]: Parameternummer
p0521[1]: Parameternummer
p0521[2]: Parameternummer

p0521[19]: Parameternummer
Abhéngigkeit: Siehe auch: p0514

SINAMICS G120C
74 Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

p0522[0...19]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Normierung spezifisch Parameter bezogen auf p0514[7] / Norm spez p514[7]

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: -
Min

0

Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

4294967295

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0

Einstellung der Parameter mit Bezugswert in p0514[7] fiir die spezifische Normierung.

p0522[0]: Parameternummer
p0522[1]: Parameternummer
p0522[2]: Parameternummer

p0522[19]: Parameternummer
Siehe auch: p0514

p0523[0...19]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Normierung spezifisch Parameter bezogen auf p0514[8] / Norm spez p514[8]

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: -
Min

0

Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

4294967295

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0

Einstellung der Parameter mit Bezugswert in p0514[8] fur die spezifische Normierung.

p0523[0]: Parameternummer
p0523[1]: Parameternummer
p0523[2]: Parameternummer

p0523[19]: Parameternummer
Siehe auch: p0514

p0524[0...19]

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Normierung spezifisch Parameter bezogen auf p0514[9] / Norm spez p514[9]

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: -
Min

0

Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

4294967295

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0

Einstellung der Parameter mit Bezugswert in p0514[9] fur die spezifische Normierung.

p0524[0]: Parameternummer
p0524[1]: Parameternummer
p0524[2]: Parameternummer

p0524[19]: Parameternummer
Siehe auch: p0514

p0530[0...n]

Beschreibung:

SINAMICS G120C

Lager Ausfiihrung Auswahl / Lager Ausfiihr Ausw

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(1, 3)
Einheitengruppe: -
Min

0

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

104

Einstellung der Ausfiihrung des Lagers.
Entsprechend der eingegebenen Ausfiihrung des Lagers wird seine Codenummer (p0531) automatisch eingestellt.

0 = Keine Angabe
1 = Manuelle Eingabe
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Abhangigkeit:
Achtung:

Hinweis:

101 = STANDARD

102 = PERFORMANCE

103 = HIGH PERFORMANCE

104 = ADVANCED LIFETIME

Siehe auch: p0301, p0531, p0532, p1082

Bei p0530 = 101, 102, 103, 104 ist die Maximaldrehzahl des Lagers (p0532) schreibgeschitzt. Der Schreibschutz
wird bei p0530 = 1 aufgehoben.

Wird p0530 innerhalb der Schnell-Inbetriebnahme (p0010 = 1) gedndert, so wird die Maximaldrehzahl p1082, die
auch zur Schnell-Inbetriebnahme gehort, passend vorbelegt. Dies ist innerhalb der Motorinbetriebnahme (p0010 = 3)
nicht der Fall. Die Maximaldrehzahl des Lagers geht in die Begrenzung der Maximaldrehzahl p1082 ein.

Bei einem Motor mit DRIVE-CLIiQ kann nur p0530 = 1 eingestellt werden.

p0531[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Lager Codenummer Auswahl / Lager Codenr Ausw
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 65535 0

Anzeige und Einstellung der Codenummer des Lagers.

Bei Einstellung von p0301 und p0530 wird die Codenummer automatisch vorbelegt und ist schreibgeschutzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0530 zu beachten.

Siehe auch: p0301, p0530, p0532, p1082

Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: MDS

Funktionsplan: -

Normierung: -

Achtung: Wird p0531 innerhalb der Schnell-Inbetriebnahme (p0010 = 1) gedndert, so wird die Maximaldrehzahl p1082, die
auch zur Schnell-Inbetriebnahme gehért, passend vorbelegt. Dies ist innerhalb der Motorinbetriebnahme (p0010 = 3)
nicht der Fall. Die Maximaldrehzahl des Lagers geht in die Begrenzung der Maximaldrehzahl p1082 ein.

Hinweis: Bei einem Motor mit DRIVE-CLiQ kann p0531 nicht gedndert werden.

p0532[0...n] Lager Maximaldrehzahl / Lager n_max

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Achtung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(1, 3)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0.0 [1/min] 210000.0 [1/min]

Einstellung der Maximaldrehzahl des Lagers.

Fir die Berechnung der Maximaldrehzahl (p1082) gilt:

- Bei p0324 = 0 oder p0532 = 0 wird p0322 verwendet.

- Bei p0324 > 0 und p0532 > 0 wird der Minimalwert aus beiden Parametern verwendet.

Siehe auch: p0301, p0322, p0530, p1082

Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird dieser Parameter vorbelegt, wenn eine Lagerausfihrung (p0530)
ausgewahlt wird.

Bei Auswahl eines Listenmotors kann dieser Parameter nicht verandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des
Schreibschutzes sind die Informationen in p0530 zu beachten.

Wird p0532 innerhalb der Schnell-Inbetriebnahme (p0010 = 1) geandert, so wird die Maximaldrehzahl p1082, die
auch zur Schnell-Inbetriebnahme gehort, passend vorbelegt. Dies ist innerhalb der Motorinbetriebnahme (p0010 = 3)
nicht der Fall.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Normierung: -

Werkseinstellung
0.0 [1/min]

p0541[0...n]

Beschreibung:
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Lastgetriebe Codenummer / Lastgetr Codenr

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 4294967295 0

Anzeige und Einstellung der Codenummer des Lastgetriebes.
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p0542[0...n]

Beschreibung:

Lastgetriebe Maximaldrehzahl / Lastgetr n_max

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: -
Min

0 [1/min]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

340.28235E36 [1/min]

Maximal zulassige Eintriebs-Drehzahl am Lastgetriebe.
Fir die Berechnung der Maximaldrehzahl (p1082) gilt:

- Bei p0324 = 0 oder p0532 = 0 oder p0542 = 0 wird p0322 verwendet.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0 [1/min]

- Bei p0324 > 0, p0532 > 0 und p0542 > 0 wird der Minimalwert aus der Parametern verwendet.

p0543[0...n]

Beschreibung:

Lastgetriebe Maximalmoment / Lastgetr M_max

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: 7_1
Min

0 [Nm]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: p0505
Max

340.28235E36 [Nm]

Maximal zulassiges Eintriebs-Drehmoment am Lastgetriebe.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0 [Nm]

p0544[0...n]

Beschreibung:

Lastgetriebe Ubersetzungsverhiltnis (Betrag) gesamt Zihler / Lastgetr Ubers Z

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: -
Min

0

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max
2147483647

Datentyp: Integer32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0

Einstellung des Zahlers fiir das Ubersetzungsverhéltnis gesamt des Lastgetriebes.

p0545[0...n]

Beschreibung:

Lastgetriebe Ubersetzungsverhiltnis (Betrag) gesamt Nenner / Lastgetr Ubers N

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: -
Min

0

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max
2147483647

Datentyp: Integer32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0

Einstellung des Nenners fiir das Ubersetzungsverhéltnis gesamt des Lastgetriebes.

p0546[0...n]

Beschreibung:

Lastgetriebe Abtrieb Drehrichtung Invertierung / Lastgetr Abtr Inv

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: -
Min

0

Einstellung der Invertierung fiir die Drehrichtung des Lastgetriebes.

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max
2147483647

Datentyp: Integer32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0

p0550[0...n]

Beschreibung:

SINAMICS G120C

Bremse Typ / Bremse Typ
Zugriffsstufe: 3

Anderbar: T

Einheitengruppe: -

Min

0

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

65535

Einstellung der Ausflihrung der Bremse.
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p0551[0...n]

Beschreibung:

Bremse Codenummer / Bremse Codenr

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: -
Min

0

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

65535

Anzeige und Einstellung der Codenummer der Bremse.

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0

p0552[0...n]

Beschreibung:

Bremse Maximaldrehzahl / Bremse n_max

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: -
Min

0 [1/min]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

340.28235E36 [1/min]

Einstellung der Maximaldrehzahl der Bremse.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0 [1/min]

p0553[0...n]

Beschreibung:

Bremse Haltemoment / Bremse M_Halte

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: 7_1
Min

0 [Nm]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: p0505
Max

340.28235E36 [Nm]

Einstellung des Haltemomentes der Bremse.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0 [Nm]

p0554[0...n]

Beschreibung:

Bremse Massentragheitsmoment / Bremse J

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: -
Min

0 [kgm?]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

2147483647 [kgm?]

Einstellung des Massentragheitsmomentes der Bremse.

Datentyp: Integer32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0 [kgm?]

p0573

Beschreibung:
Wert:

Achtung:

Hinweis:
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Automatische Bezugswertberechnung sperren / Berechn sperren

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min

0

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

1

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0

Einstellung zum Sperren der Berechnung der Bezugsparameter (z. B. p2000) bei der automatischen Berechnung der
Motor- und Regelungsparameter (p0340, p3900).

0: Nein
1: Ja

Die Sperre der Bezugswertberechnung wird aufgehoben, wenn neue Motorparameter (z. B. p0305) eingegeben
werden und nur ein Antriebsdatensatz vorhanden ist (p0180 = 1). Dieser Fall entspricht einer Erstinbetriebnahme.
Nach der Berechnung der Motor- und Regelungsparameter (p0340, p3900) wird die Sperre der
Bezugswertberechnung automatisch wieder aktiviert.

Zu Wert = 0:

Die automatische Berechnung (p0340, p3900) uberschreibt die Bezugsparameter.

Zu Wert = 1:

Die automatische Berechnung (p0340, p3900) uberschreibt nicht die Bezugsparameter.
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p0595 Technologische Einheit Auswahl / Tech Einh Auswahl
Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C(5) Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
1 47 1
Beschreibung: Auswahl der Einheit fir Parameter des Technologiereglers.
Bei p0595 = 1, 2 wirkt die in p0596 eingestelle BezugsgroéRRe nicht.
Wert: 1: %
2: 1 bezogen dimensionslos
3: bar
4: °C
5: Pa
6: Itr/s
7 m3/s
8: [tr/min
9: m3/min
10: Itr/h
11: m?h
12: kgls
13: kg/min
14: kg/h
15: t/min
16: t/h
17: N
18: kN
19: Nm
20: psi
21: °F
22: gallon/s
23: inch?/s
24: gallon/min
25: inch®/min
26: gallon/h
27: inch’/h
28: Ib/s
29: Ib/min
30: Ib/h
31: Ibf
32: Ibf ft
33: K
34: 1/min
35: parts/min
36: m/s
37: ft¥/s
38: ft3/min
39: BTU/min
40: BTU/h
41: mbar
42: inch wg
43: ft wg
44: m wg
45: % r.h.
46: a/kg
47: ppm
Abhangigkeit: Es wird nur die Einheit von Parametern des Technologiereglers umgeschaltet (Einheitengruppe 9_1).
Siehe auch: p0596
Hinweis: Beim Umschalten von der Einheit % in eine andere gilt folgende Reihenfolge:

- p0596 einstellen
- p0595 auf die gewlinschte Einheit einstellen
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p0596

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Technologische Einheit BezugsgroéBe / Tech Einh Bezugsgr

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.01 340.28235E36 1.00

Einstellung der BezugsgroRe fur die technologischen Einheit.

Bei einer Umschaltung durch den Umschaltparameter p0595 auf eine absolute Einheit beziehen sich alle betroffenen
Parameter auf diese Bezugsgrofie.

Siehe auch: p0595

Achtung: Bei Umschaltung von einer technologischen Einheit in eine andere oder bei Anderung des Bezugsparameters findet
keine Umschaltung statt.
p0601[0...n] Motortemperatursensor Sensortyp / Mot_temp_sens Typ

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: C(3), U, T

Einheitengruppe: -

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 8016

Normierung: -

Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung
0 4 0

Beschreibung: Einstellung des Sensortyps fiir die Motortemperaturiiberwachung.

Wert: 0: Kein Sensor
1: PTC Warnung & Zeitstufe
2: KTY84
4: Bimetall-Offner Warnung & Zeitstufe

Abhéngigkeit: Ein thermisches Motormodell wird entsprechend p0612 gerechnet.

Vorsicht: Zu p0601 = 2:

A Wird nicht der Motortemperatursensor sondern ein anderer Geber angeschlossen, so ist die Temperaturadaption der
Motorwiderstande auszuschalten (p0620 = 0). Andernfalls wird es im Regelungsbetrieb zu Drehmomentfehlern
kommen, die auch dazu fiihren kénnen, dass der Motor nicht stillgesetzt werden kann.

Hinweis: Zu p0601 = 1:

Ausldsewiderstand = 1650 Ohm. Uberwachung auf Drahtbruch und Kurzschluss.
p0604[0...n] Mot_temp_mod 2/KTY Warnschwelle / Mod 2/KTY Warnschw

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Achtung:

Hinweis:
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Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: C(3), U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max Werkseinstellung
0.0 [°C] 240.0 [°C] 130.0 [°C]

Einstellung der Warnschwelle fiir die Uberwachung der Motortemperatur beim Motortemperaturmodell 2 oder KTY.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 8016

Nach Uberschreiten der Warnschwelle wird die Warnung A07910 ausgegeben und das Zeitglied (p0606) gestartet.

Wenn die Verzdgerungszeit abgelaufen ist und die Warnschwelle zwischenzeitlich nicht unterschritten wurde, wird
die Stérung FO07011 ausgegeben.

Siehe auch: p0606, p0612
Siehe auch: F07011, A07910

Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Die Hysterese betragt 2 K.

Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).
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p0605[0...n]

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Achtung:

Hinweis:

Mot_temp_mod 1/2 Schwelle / Mod 1/2 Schwelle

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8016, 8017
Min Max Werkseinstellung

0.0 [°C] 240.0 [°C] 145.0 [°C]

Einstellung der Schwelle fiir die Uberwachung der Motortemperatur beim Motortemperaturmodell 1/2 oder KTY.
Motortemperaturmodell 1 (p0612.0 = 1): Warnschwelle

- Nach Uberschreiten der Warnschwelle wird die Warnung A07012 ausgegeben.

Motortemperaturmodell 2 (p0612.1 = 1) oder KTY: Stérschwelle

- Nach Uberschreiten der Stérschwelle wird die Stérung FO7011 ausgegeben.

Siehe auch: p0606, p0611, p0612

Siehe auch: F07011, A07012

Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Motortemperaturmodell 1:

p0605 legt auch die Zieltemperatur des Modells bei r0034 = 100 % fest. Deshalb hat p0605 keinen Einfluss auf die
Zeitdauer bis zur Warnung A07012. Die Zeitdauer wird nur durch die Zeitkonstante p0611, den aktuellen Strom und
den Bezugswert p0305 bestimmt.

Die Hysterese betragt 2 K.

Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).

p0606[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Mot_temp_mod 2/KTY Zeitstufe / Mod 2/KTY t_stufe
Zugriffsstufe: 4
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [s] 600.000 [s] 0.000 [s]

Einstellung der Zeitstufe fiir die Uberwachung der Motortemperatur beim Motortemperaturmodell 2 oder KTY.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS

Funktionsplan: 8016

Normierung: -

Beim Uberschreiten der Temperaturwarnschwelle (p0604) wird diese Zeitstufe gestartet.

Wenn die Zeitstufe abgelaufen ist und die Warnschwelle zwischenzeitlich nicht unterschritten wurde, wird die
Stérung F07011 ausgegeben.

Wird vor Ablauf der Zeitstufe die Temperaturstérschwelle (p0605) vorzeitig tiberschritten, dann wird die Stérung
F07011 sofort ausgegeben.

Siehe auch: p0604, p0605
Siehe auch: F07011, A07910

Hinweis: Mit p0606 = 0 s wird die Zeitstufe deaktiviert und es ist nur noch die Stérschwelle wirksam.
KTY-Sensor: Bei Einstellung des Minimalwerts wird die Zeitstufe ausgeschaltet und die Stérung erst nach
Uberschreitung von p0605 ausgegeben.
PTC-Sensor, Bimetall-Offner: Der Minimalwert der Zeitstufe hat keine spezielle Bedeutung.
p0607[0...n] Temperatursensorfehler Zeitstufe / Sensorfehler Zeit

Beschreibung:

Achtung:
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Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [s] 600.000 [s] 0.100 [s]

Einstellung der Zeitstufe zwischen der Ausgabe von Warnung und Stérung bei einem Temperatursensorfehler.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 8016

Normierung: -

Beim Vorliegen eines Sensorfehlers wird diese Zeitstufe gestartet.

Wenn die Zeitstufe abgelaufen ist und der Sensorfehler immer noch vorliegt, dann wird eine entsprechende Stérung
ausgegeben.

Die parametrierte Zeit wird intern auf ein ganzzahliges Vielfaches von 48 ms aufgerundet.
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Hinweis: Falls es sich um eine Asynchronmaschine handelt, wird bei Einstellung des Minimalwertes die Zeitstufe
ausgeschaltet und keine Stérung ausgegeben. Die Temperaturiiberwachung erfolgt dann auf Basis des thermischen
Modells.

p0610[0...n] Motoriibertemperatur Reaktion / Mot Temp Reakt

Beschreibung:
Wert:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: C(3), T

Einheitengruppe: -

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 8016, 8017

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung
0 12 12

Einstellung der Reaktion bei Erreichen der Warnschwelle der Motortemperatur.

0: Keine Reaktion, nur Warnung, keine Reduzierung von |_max

1: Meldungen, Reduzierung von |_max

2: Meldungen, keine Reduzierung von |I_max

12: Meldungen, keine Reduzierung von |_max, Temperaturspeicherung

Siehe auch: p0601, p0604, p0605, p0614, p0615
Siehe auch: FO7011, A07012, A07910

Hinweis: Die |_max-Reduzierung wird nicht bei PTC (p0601 = 1) oder Bimetall-Offner (p0601 = 4) ausgefiihrt.
Die I_max-Reduzierung fiihrt zu einer verringerten Ausgangsfrequenz.
Zu Wert = 0:
Es wird eine Warnung ausgegeben und es gibt keine Reduzierung von |_max.
Zu Wert = 1:
Es wird eine Warnung ausgegeben und eine Zeitstufe gestartet. Steht nach Ablauf der Zeitstufe die Warnung noch
an, so wird eine Stdrung ausgegeben.
- Bei KTY84 gilt: Reduzierung von |_max.
- Bei PTC gilt: Keine Reduzierung von I_max.
Zu Wert = 2:
Es wird eine Warnung ausgegeben und eine Zeitstufe gestartet. Steht nach Ablauf der Zeitstufe die Warnung noch
an, so wird eine Stdrung ausgegeben.
Zu Wert = 12:
Verhalten grundsatzlich wie bei Wert 2.
Bei der Motortemperatur-Uberwachung ohne Temperatursensor wird die Modelltemperatur beim Ausschalten
nichtfliichtig gespeichert. Beim Einschalten wird der gespeicherte Wert (reduziert durch p0614) bei der
Modellrechnung berticksichtigt. Damit ist die Anforderung von UL508C erfuillt.
p0611[0...n] I12t-Motormodell Zeitkonstante thermisch / 12t Mot_mod T

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Achtung:

Hinweis:
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Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(1,3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8017
Min Max Werkseinstellung
0[s] 20000 [s] 0[s]

Einstellung der Wicklungszeitkonstante.

Die Zeitkonstante gibt die Erwarmungszeit der kalten Statorwicklung bei Belastung mit dem Motorstillstandsstrom
(Motor-Bemessungsstrom, wenn Motorstillstandsstrom nicht parametriert) bis zum Erreichen von 63 % der dauerhaft
zulassigen Wicklungstemperatur an.

Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: MDS

Der Parameter wird nur bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx, 4) verwendet.

Siehe auch: r0034, p0612, p0615

Siehe auch: FO7011, A07012, A07910

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

Bei Auswahl eines Listenmotors kann dieser Parameter nicht verandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des
Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Bei Verlassen der Inbetriebnahme wird p0612 Gberpruft und gegebenenfalls auf einen zur Motorleistung passenden
Wert vorbelegt, wenn kein Temperatursensor parametriert wurde (siehe p0601).

Ein Ricksetzen des Parameters auf p0611 = 0 fiihrt zum Ausschalten des thermischen I2t-Motormodells (siehe
p0612).

Ist kein Temperatursensor parametriert, wird die Umgebungstemperatur fir das thermische Motormodell aus p0625
bezogen.
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p0612[0...n]

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhangigkeit:

Hinweis:

Mot_temp_mod Aktivierung / Mot_temp_mod Akt
Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 8017
Werkseinstellung

0000 0010 0000 0010 bin

Einstellung zum Aktivieren des Motortemperaturmodells.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

00  Motortemperaturmodell 1 (I12t) aktivieren Ja Nein -

01 Motortemperaturmodell 2 aktivieren Ja Nein -

02  Motortemperaturmodell 3 aktivieren Ja Nein -

09  Motortemperaturmodell 2 Erweiterungen Ja Nein -
aktivieren

Bei Synchronmotoren wird das Temperaturmodell 1 beim Verlassen der Inbetriebnahme automatisch aktiviert, wenn
in p0611 eine Zeitkonstante eingetragen ist.

Siehe auch: r0034, p0604, p0605, p0611, p0615, p0625, p0626, p0627, p0628

Siehe auch: F07011, A07012, A07910

Mot_temp_mod: Motortemperaturmodell

Zu Bit 00:

Dieses Bit dient zum Aktivieren/Deaktivieren des Motortemperaturmodells bei permanenterregten Synchronmotoren.
Zu Bit 01:

Dieses Bit dient zum Aktivieren/Deaktivieren des Motortemperaturmodells bei Asynchronmotoren.

Zu Bit 02:

Dieses Bit dient zum Aktivieren/Deaktivieren des Motortemperaturmodells bei Motoren 1FK7 geberlos.

Das Motortemperaturmodell 3 kann nicht mit einem anderen Motortemperaturmodell gleichzeitig aktiviert werden.

p0614[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Thermische Widerstandsadaption Reduktionsfaktor / Therm R_adapt Red
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0 [%] 100 [%] 30 [%]

Einstellung des Reduktionsfaktors fiir die Ubertemperatur der thermischen Adaption des Stander-
/Lauferwiderstands.

Der Wert ist ein Startwert beim Einschalten. Der Reduktionsfaktor wird intern nach dem Einschalten entsprechend
der thermischen Zeitkonstante wirkungslos.

Siehe auch: p0610
Der Reduktionsfaktor wird nur bei p0610 = 12 wirksam und bezieht sich auf die Ubertemperatur.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS

Funktionsplan: -

Normierung: -

p0615[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Achtung:

Hinweis:
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Mot_temp_mod 1 (I12t) Storschwelle / 12t Storschw
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max Werkseinstellung

0.0 [°C] 220.0 [°C] 180.0 [°C]

Einstellung der Stérschwelle fiir die Uberwachung der Motortemperatur beim Motortemperaturmodell 1 (12t).
- Nach Uberschreiten der Stérschwelle wird die Stérung FO7011 ausgegeben.

- Storschwelle fiir r0034 = 100 % * (p0615 - 40) / (p0605 - 40).

Der Parameter wird nur bei permanenterregten Synchronmotoren (p0300 = 2xx) verwendet.

Siehe auch: r0034, p0611, p0612

Siehe auch: F07011, A07012

Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschutzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS

Funktionsplan: 8017

Die Hysterese betragt 2 K.
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p0620[0...n]

Beschreibung:

Wert:

Hinweis:

Thermische Adaption Stinder- und Lauferwiderstand / Mot Therm_adapt R

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Integer16
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 2 1

Einstellung der thermischen Adaption des Stéander-/Primarteilwiderstands und Laufer-/Sekundarteilwiderstands
gemaf r0395 bzw. r0396.

0: Keine thermische Adaption von Stander- und Lauferwiderstand

1: Widerstande an Temperaturen des thermischen Modells adaptiert

2: Widerstande an gemessene Standerwicklungstemperatur adaptiert

Bei p0620 = 1 gilt:

Der Standerwiderstand wird mit Hilfe der Temperatur in r0035 und der Lauferwiderstand unter Verwendung der
Modelltemperatur adaptiert.

Bei p0620 = 2 gilt:

Der Standerwiderstand wird mit Hilfe der Temperatur in r0035 adaptiert.

p0621[0...n]

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:

Achtung:

Hinweis:
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Identifikation Standerwiderstand nach Wiedereinschaltung / Rst_ident Restart

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: MDS, p0130
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 2 0

Auswabhl der Identifikation des Sténderwiderstands nach Hochlauf der Control Unit (nur bei Vektorregelung).

Mit der Identifikation wird der aktuelle Standerwiderstand gemessen und aus dem Verhaltnis zum Ergebnis der
Motordatenidentifikation (p0350) und der dazu passenden Umgebungstemperatur (p0625) die aktuelle mittlere
Temperatur der Stéanderwicklung ermittelt. Das Ergebnis dient zur Initialisierung des thermischen Motormodells.

p0621 = 1:

Identifikation des Standerwiderstands nur bei erstmaligem Einschalten des Antriebs (Impulsfreigabe) nach dem
Hochlauf der Control Unit.

p0621 = 2:

Identifikation des Standerwiderstands bei jedem Einschalten des Antriebs (Impulsfreigabe).

0: Keine Rs-ldentifikation
1: Rs-Identifikation nach Wiedereinschaltung
2: Rs-Identifikation nach jedem Einschalten

- Motordatenidentifikation (siehe p1910) bei kaltem Motor durchgefiihrt.
- Umgebungstemperatur zum Zeitpunkt der Motordatenidentifikation in p0625 eingetragen.
Siehe auch: p0622, r0623

Die ermittelte Standertemperatur kann nur bedingt mit dem gemessenen Wert eines Temperatursensors (KTY)
verglichen werden, da der Sensor ublicherweise den warmsten Punkt der Standerwicklung, der Messwert der
Identifikation jedoch den mittleren Wert der Standerwicklung widerspiegelt.

Desweiteren handelt es sich hier um eine Kurzzeitmessung mit begrenzter Genauigkeit, die wahrend der
Aufmagnetisierungsphase der Asynchronmaschine durchgefihrt wird.

Die Messung wird durchgefihrt:

- bei Asynchronmotoren.

- wenn Vektorregelung aktiv ist (siehe p1300).

- wenn kein Temperatursensor (KTY) angeschlossen ist.
- wenn der Motor beim Einschalten stillsteht.

Beim Fangen eines drehenden Motors werden die Temperaturen des thermischen Motormodells auf ein Drittel der
Ubertemperaturen vorbelegt. Dies geschieht aber nur einmalig nach dem Hochlauf der CU (z. B. nach Netzausfall).

Bei aktivierter Identifikation wird die Aufmagnetisierungszeit durch p0622 festgelegt und nicht durch p0346. Die
Freigabe der Drehzahl erfolgt nach Ende der Messung.
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p0622[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Motor-Auferregungszeit fiir Rs_ident nach Wiedereinschaltung / t_Auferr Rs_id
Berechnet: p0340 = 1,3
Normierung: -

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung

0.000 [s] 20.000 [s] 0.000 [s]

Einstellung der Auferregungszeit des Motors fur die Identifikation des Stdnderwiderstands nach Wiedereinschaltung.
Siehe auch: p0621, r0623

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS, p0130

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Hinweis: Bei p0622 < p0346 gilt:
Bei aktivierter Identifikation wird die Aufmagnetisierungszeit durch p0622 beeinflusst. Die Freigabe der Drehzahl
erfolgt nach Ende der Messung, aber frilhestens nach Ablauf der Zeit in p0346 (siehe r0056 Bit 4). Die Zeitdauer der
Messung hangt auch von der Einschwingzeit des Messstromes ab.
Bei p0622 >= p0346 gilt:
Der Parameter p0622 wird intern auf die Aufmagnetisierungszeit p0346 begrenzt, so dass p0346 bei der
Identifikation die maximal mdgliche Aufmagnetisierungszeit darstellt. Die gesamte Messdauer (Aufmagnetisierung
und Messeinschwingzeit und Messzeit) ist dann immer gréRer als p0346.

r0623 Rs-ldentifikation Standerwiderstand nach Wiedereinschalten / Rs-ld Rs n Einsch

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [Ohm] - [Ohm] - [Ohm]

Anzeige des durch die Rs-Identifikation ermittelten Standerwiderstands nach dem Wiedereinschalten.
Siehe auch: p0621, p0622

p0625[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Motor Umgebungstemperatur wahrend der Inbetriebnahme / Mot T_Umgebung
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1,2
Anderbar: C(3), U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max Werkseinstellung
-40 [°C] 80 [°C] 20 [°C]

Festlegung der Umgebungstemperatur des Motors zur Berechnung des Motortemperaturmodells.
Siehe auch: p0350, p0354

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 8017

Hinweis: Die Parameter fiir Stander- und Lauferwiderstand (p0350, p0354) beziehen sich auf diese Temperatur.
Wird fir permanenterregte Synchronmotoren das thermische 12t-Motormodell aktiviert (siehe p0611), so geht p0625
in die Modellrechnung ein, wenn kein Temperatursensor vorhanden ist (siche p0601).

p0626[0...n] Motor Ubertemperatur Stindereisen / Mot T_Uber Eisen

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Achtung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: p0340 = 1,2
Anderbar: C(3), U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 21_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8017

Min Max Werkseinstellung

10 [K] 200 [K] 50 [K]

Festlegung der Nenn-Ubertemperatur des Sténdereisens bezogen auf die Umgebungstemperatur.

Bei Motoren der Reihe 1LA7 (p0300) wird der Parameter in Abhangigkeit von p0307 und p0311 vorbelegt.

Siehe auch: p0625

Bei Auswahl eines Standard-Asynchronlistenmotors (p0300 > 100, p0301 > 10000) wird dieser Parameter
automatisch vorbelegt und ist schreibgeschiitzt. Zum Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300
zu beachten.

Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
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p0627[0...n]

Beschreibung:
Abhingigkeit:

Motor Ubertemperatur Standerwicklung / Mot T_Uber Stiander
Zugriffsstufe: 4 Berechnet: p0340 = 1,2
Anderbar: C(3), U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 21_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8017

Min Max Werkseinstellung

15 [K] 200 [K] 80 [K]

Festlegung der Nenn-Ubertemperatur der Standerwicklung bezogen auf die Umgebungstemperatur.

Bei Motoren der Reihe 1LA7 (p0300) wird der Parameter in Abhangigkeit von p0307 und p0311 vorbelegt.
Siehe auch: p0625

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS

Achtung: Bei Auswahl eines Standard-Asynchronlistenmotors (p0300 > 100, p0301 > 10000) wird dieser Parameter
automatisch vorbelegt und ist schreibgeschutzt. Zum Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300
zu beachten.

Hinweis: Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).

p0628[0...n] Motor Ubertemperatur Laufer / Mot T_Uber Laufer

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: C(3), U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 21_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8017

Min Max Werkseinstellung

20 [K] 200 [K] 100 [K]

Festlegung der Nenn-Ubertemperatur des Kéfiglaufers bezogen auf die Umgebungstemperatur.

Bei Motoren der Reihe 1LA7 (p0300) wird der Parameter in Abhangigkeit von p0307 und p0311 vorbelegt.
Siehe auch: p0625

Berechnet: p0340 = 1,2 Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: MDS

Achtung: Bei Auswahl eines Standard-Asynchronlistenmotors (p0300 > 100, p0301 > 10000) wird dieser Parameter
automatisch vorbelegt und ist schreibgeschiitzt. Zum Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300
zu beachten.

Hinweis: Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).

r0630[0...n] Mot_temp_mod Umgebungstemperatur / Mod T_Umgebung

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2006 Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8017
Min Max Werkseinstellung
-[°C] -[°C] -[°C]

Anzeige der Umgebungstemperatur des Motortemperaturmodells (Modell 2 und 3).

r0631[0...n]

Beschreibung:
Hinweis:

86

Mot_temp_mod Standereisentemperatur / Mod T_Stander

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2006 Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8017
Min Max Werkseinstellung
-[°C] -[°C] -[°C]

Anzeige der Standereisentemperatur des Motortemperaturmodells (Modell 2 und 3).
Beim Motortemperaturmodell 1 (p0612.0 = 1) ist dieser Parameter nicht giiltig.

SINAMICS G120C
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r0632[0...n]

Beschreibung:

Hinweis:

Mot_temp_mod Standerwicklungstemperatur / Mod T_Wicklung

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2006 Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8017

Min Max Werkseinstellung

-[°C] -[°C] -[°C]

Anzeige der Standerwicklungstemperatur des Motortemperaturmodells (Modell 2 und 3).
Beim Motortemperaturmodell 1 (p0612.0 = 1) ist dieser Parameter nicht guiltig.

r0633[0...n]

Beschreibung:

Hinweis:

Mot_temp_mod Rotortemperatur / Mod Rotortemp

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2006 Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8017

Min Max Werkseinstellung

-[°C] -[°C] -[°Cl

Anzeige der Rotortemperatur des Motortemperaturmodells (Modell 2 und 3).
Beim Motortemperaturmodell 1 (p0612.0 = 1) ist dieser Parameter nicht giiltig.

p0637[0...n]

Beschreibung:

Q-Fluss Flussgradient gesattigt / PSIQ Grad SAT

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.00 [mH] 10000.00 [mH] 0.00 [mH]

Die nichtlineare und kreuzverkoppelte Querflussfunktion wird mittels 4 Koeffizienten beschrieben.
Dieser Parameter beschreibt den Gradienten des geséttigten Anteils Gber dem Querstrom.

p0640[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:
Hinweis:
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Stromgrenze / Stromgrenze

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(1,3), U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6640

Min Max Werkseinstellung

0.00 [Aeff] 10000.00 [Aeff] 0.00 [Aeff]

Einstellung der Stromgrenze.

Siehe auch: r0209, p0323

Da der Parameter Bestandteil der Schnellinbetriebnahme ist (p0010 = 1), wird er bei Anderung von p0305 passend
vorbelegt. Die Stromgrenze p0640 wird auf r0209 begrenzt.

Die resultierende Stromgrenze wird in r0067 angezeigt. r0067 wird gegebenenfalls noch durch das thermische
Modell des Leistungsteils reduziert.

Die zur Stromgrenze passenden Drehmoment- und Leistungsgrenzen (p1520, p1521, p1530, p1531) werden
automatisch beim Verlassen der Schnellinbetriebnahme lber p3900 > 0 oder mit Hilfe der automatischen
Parametrierung tiber p0340 = 3, 5 berechnet.

p0640 wird auf 4.0 x p0305 begrenzt.

p0640 wird bei der automatischen Selbstinbetriebnahme vorbelegt (z. B. auf 1.5 x p0305, mit p0305 = r0207[1]).
p0640 ist bei der Inbetriebnahme einzugeben. Deshalb wird p0640 nicht durch die automatische Parametrierung
beim Verlassen der Schnellinbetriebnahme (p3900 > 0) berechnet.
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p0650[0...n] Motor Betriebsstunden aktuell / Mot t_Betr akt
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 [h] 4294967295 [h] 01[h]

Beschreibung: Anzeige der Betriebsstunden fur den entsprechenden Motor.

Der Betriebsstundenzahler wird bei Impulsfreigabe fortgesetzt. Bei Wegnahme der Impulsfreigabe wird der Zahler
angehalten und der Wert gespeichert.

Abhangigkeit: Siehe auch: p0651
Siehe auch: A01590
Hinweis: Der Betriebsstundenzahler in p0650 kann nur auf 0 zurlickgesetzt werden.

Der Betriebsstundenzahler 1auft nur beim Antriebsdatensatz 0 und 1 (Drive Data Set, DDS).

p0651[0...n] Motor Betriebsstunden Wartungsintervall / Mot t_Betr Wartung
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0[h] 150000 [h] 0[h]

Beschreibung: Einstellung des Wartungsintervalles in Stunden fiir den entsprechenden Motor.
Nach Erreichen der hier eingestellten Betriebsstunden wird eine entsprechende Stérung ausgegeben.

Abhéangigkeit: Siehe auch: p0650
Siehe auch: A01590

Hinweis: Bei p0651 = 0 ist der Betriebsstundenzahler ausgeschaltet.

Mit p0651 = 0 setzen wird automatisch auch p0650 = 0 gesetzt.

Der Betriebsstundenzahler 1auft nur beim Antriebsdatensatz 0 und 1 (Drive Data Set, DDS).
Wenn der Temperaturwachter nicht vorhanden ist, dann auf Festwert verschalten.

Zu Index 3:

Bei verschaltetem Binektoreingang wird die Vorladung unabhangig von der GroRe der Vorladeschwelle
eingeschaltet.

r0720[0...4] CU Eingédnge und Ausgéange Anzahl / CU I/O Anzahl
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2119
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige der Anzahl der Eingange und Ausgéange.

Index: [0] = Anzahl Digitaleingdnge

[1] = Anzahl Digitalausgange
[2] = Anzahl Digitaleingénge/-ausgange bidirektional
[3] = Anzahl Analogeingénge
[4] = Anzahl Analogausgange
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r0722.0...11

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhangigkeit:

CO/BO: CU Digitaleingdnge Status / CU DI Status
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -

Min Max

Anzeige des Status der Digitaleingange.

Bit Signalname 1-Signal
00 DIO(KI 5) High
01 DI1(KIL®6) High
02 DI2(KL7) High
03 DI3(KI8) High
04 DI 4 (Kl 16) High
05 DI5(KI.17) High
11 DI 11 (KI. 3,4)Al0 High

Siehe auch: r0723

Datentyp: Unsigned32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 2201, 2221, 2255,

2810

Werkseinstellung

0-Signal
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low

Hinweis: Al: Analog Input (Analogeingang)
DI: Digital Input (Digitaleingang)
KI: Klemme
r0723.0...11 CO/BO: CU Digitaleingange Status invertiert / CU DI Status inv

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: - Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Anzeige des invertierten Status der Digitaleingange.

Bit Signalname 1-Signal
00 DIO(KI5) High
01 DI1(KIL#6) High
02 DI2(KL7) High
03 DI3(KI8) High
04 DI 4 (Kl 16) High
05 DI5(KI.17) High
11 DI 11 (KI. 3,4)Al0 High

Siehe auch: r0722

Datentyp: Unsigned32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 2201, 2221, 2255

Werkseinstellung

0-Signal
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low

Hinweis: Al: Analog Input (Analogeingang)
DI: Digital Input (Digitaleingang)
Kl: Klemme
p0724 CU Digitaleingdnge Entprellzeit / CU DI t_Entpr

Beschreibung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min Max

0.000 [ms] 20.000 [ms]

Einstellung der Entprelizeit fur die Digitaleingange.

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: -
Werkseinstellung

4.000 [ms]

Die Digitaleingédnge werden zyklisch alle 2 ms eingelesen (DI 11, DI 12 alle 4 ms).
Zum Entprellen wird die eingestellte Entprellzeit in ganzzahlige Entprelltakte Tp (Tp = p0724 / 2 ms) umgerechnet.

DI: Digital Input (Digitaleingang)
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p0730

Beschreibung:
Empfehlung:

Achtung:
Hinweis:

Bl: CU Signalquelle fiir Klemme DO0/CUS_q DO 0

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Datentyp: U32 / Binary

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 2119, 2030, 2130
Werkseinstellung

52.3

Einstellung der Signalquelle fir die Klemme DO 0 (NO: KI. 19/ NC: KI. 18).

r0052.0 Einschaltbereit

r0052.1 Betriebsbereit

r0052.2 Betrieb freigegeben
r0052.3 Stérung wirksam
r0052.4 Austrudeln aktiv (AUS2)
r0052.5 Schnellhalt aktiv (AUS3)
r0052.6 Einschaltsperre aktiv
r0052.7 Warnung wirksam
r0052.9 Fuhrung gefordert
r0052.14 Motor dreht vorwarts
r0053.0 Gleichstrombremsung aktiv
r0053.1 n_Act > p2167 (n_Aus)
r0053.2 n_Act <= p1080 (n_Min)
r0053.3 I_Act > p2170

r0053.4 n_Act > p2155

r0053.5 n_Act <= p2155

r0053.6 n_Act >= n_Set

r0053.10 Technologieregler Ausgang an unterer Grenze
r0053.11 Technologieregler Ausgang an oberer Grenze

Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

DO: Digital Output (Digitalausgang)
Kl: Klemme

Relais-Ausgang: NO = normally open (SchlieRer), NC = normally closed (Offner)

p0731

Beschreibung:
Empfehlung:

90

Bl: CU Signalquelle fir Klemme DO1/CUS_q DO 1

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min

Einstellung der Signalquelle fur die Klemme DO 1 (NO: KI. 21).

r0052.0 Einschaltbereit

r0052.1 Betriebsbereit

r0052.2 Betrieb freigegeben
r0052.3 Stérung wirksam
r0052.4 Austrudeln aktiv (AUS2)
r0052.5 Schnellhalt aktiv (AUS3)
r0052.6 Einschaltsperre aktiv
r0052.7 Warnung wirksam
r0052.9 Fuhrung gefordert
r0052.14 Motor dreht vorwarts
r0053.0 Gleichstrombremsung aktiv
r0053.1 n_Act > p2167 (n_Aus)
r0053.2 n_Act <= p1080 (n_Min)
r0053.3 I_Act > p2170

r0053.4 n_Act > p2155

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Datentyp: U32 / Binary

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 2119, 2030, 2130
Werkseinstellung

52.7
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r0053.5 n_Act <= p2155
r0053.6 n_Act >= n_Set
r0053.10 Technologieregler Ausgang an unterer Grenze
r0053.11 Technologieregler Ausgang an oberer Grenze

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.
Hinweis: DO: Digital Output (Digitalausgang)

KI: Klemme

Relais-Ausgang: NO = normally open (SchlieRer), NC = normally closed (Offner)
r0747 CU Digitalausgange Status / CU DO Status

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2130, 2131, 2132,
2133

Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Status der Digitalausgange.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 DO 0 (NO:KI 19/NC:KI. 18) High Low -
01 DO 1(NO:KI. 21) High Low -
Hinweis: DO: Digital Output (Digitalausgang)
KI: Klemme
Relais-Ausgang: NO = normally open (SchlieRer), NC = normally closed (Offner)
Die Invertierung Uber p0748 ist berlcksichtigt.
p0748 CU Digitalausgange invertieren / CU DO inv
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2201, 2202, 2240,
2242
Min Max Werkseinstellung
- - 0000 bin
Beschreibung: Einstellung zur Invertierung der Signale an den Digitalausgangen.
Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 DO O (NO:KI 19/NC:KI. 18) Invertiert Nicht invertiert -
01 DO 1 (NO: KI. 21) Invertiert Nicht invertiert -
Hinweis: DO: Digital Output (Digitalausgang)
KI: Klemme
Relais-Ausgang: NO = normally open (SchlieRer), NC = normally closed (Offner)
r0751.0...9 BO: CU Analogeingédnge Zustandswort / CU Al Zustandswort

Beschreibung:

Bitfeld:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2250, 2251
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und Binektorausgang fir den Status der Analogeingénge.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Analogeingang AlO Drahtbruch Ja Nein -
01 Analogeingang Al1 Drahtbruch Ja Nein -
08  Analogeingang AIO Kein Drahtbruch Ja Nein -
09  Analogeingang Al1 Kein Drahtbruch Ja Nein -

Al: Analog Input (Analogeingang)
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r0752[0...1]

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

CO: CU Analogeingange Eingangsspannung/-strom aktuell / CU Al U/I_Eing akt

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: - Normierung: p0514
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9566, 9568, 9576
Werkseinstellung

Anzeige der aktuellen Eingangsspannung in V bei Einstellung als Spannungseingang.

Anzeige des aktuellen Eingangsstroms in mA bei Einstellung als Stromeingang und eingeschaltetem

Blrdenwiderstand.
[0] = AIO (KI 3/4)
[11=Al1 (KI 10/11)

Der Typ des Analogeingangs Alx (Spannungs- oder Stromeingang) wird Uber p0756 eingestellt.

Siehe auch: p0756

Hinweis: Al: Analog Input (Analogeingang)
Kl: Klemme
p0753[0...1] CU Analogeingédnge Glattungszeitkonstante / CU Al T_Glattung

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0.0 [ms] 1000.0 [ms]

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9566, 9568, 9576
Werkseinstellung

0.0 [ms]

Einstellung der Glattungszeitkonstante des Tiefpassfilters 1. Ordnung fiir die Analogeingange.

Index: [0] = AIO (KI 3/4)
[1] = Al1 (KI 10/11)
Hinweis: Al: Analog Input (Analogeingang)
KI: Klemme
r0755[0...1] CO: CU Analogeingéange Aktueller Wert in Prozent / CU Al Wert in %

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: - Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

- [%] - [%]

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9566, 9568, 9576
Werkseinstellung

- [%]

Anzeige des aktuellen bezogenen Eingangswerts der Analogeingange.

Die Signale werden beim Weiterverschalten auf die Bezugsgro3e p200x und p205x bezogen.

Index: [0] = AIO (KI 3/4)
[1]1=Al1 (KI 10/11)
Hinweis: Al: Analog Input (Analogeingang)
Kl: Klemme
p0756[0...1] CU Analogeingédnge Typ / CU Al Typ

Beschreibung:

92

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0 8

Einstellung des Typs der Analogeingange.

Datentyp: Integer16

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9566, 9568, 9576
Werkseinstellung

[0] 4

(114

p0756[0...1]1 = 0, 1, 4 entspricht einem Spannungseingang (r0752, p0757, p0759 werden in V angezeigt).
p0756[0...1] = 2, 3 entspricht einem Stromeingang (r0752, p0757, p0759 werden in mA angezeigt).
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Zusatzlich muss der zugehorige DIP-Schalter eingestellt werden.
Beim Spannungseingang muss der DIP-Schalter Al0/1 auf Stellung "U" eingestellt werden.
Beim Stromeingang muss der DIP-Schalter Al0/1 oder Al2 auf Stellung "I" eingestellt werden.

Wert: 0: Spannungseingang unipolar (0 V ... +10 V)
1: Spannungseingang unipolar iiberwacht (+2 V ... +10 V)
2: Stromeingang unipolar (0 mA ... +20 mA)
3: Stromeingang unipolar iberwacht (+4 mA ... +20 mA)
4: Spannungseingang bipolar (-10 V ... +10 V)
8: Kein Sensor angeschlossen
Index: [0] = AIO (KI 3/4)
[1]1=Al1 (KI 10/11)
Warnung: Die maximale Spannungsdifferenz zwischen den analogen Eingangsklemmen Al+, Al- und der Masse darf 35 V nicht
Uberschreiten.
Beim Betrieb mit eingeschaltetem Biirdenwiderstand (DIP-Schalter in Stellung "I") darf die Spannung zwischen den
Differenzeingangen Al+ und Al- 10 V oder der eingepragte Strom 80 mA nicht Uiberschreiten, da sonst der Eingang
beschadigt wird.
Hinweis: Beim Andern von p0756 werden die Parameter der Normierungskennlinie (p0757, p0758, p0759, p0760) mit
folgenden Vorbelegungswerten lberschrieben:
Bei p0756 = 0, 4 wird p0757 = 0.0 V, p0758 = 0.0 %, p0759 = 10.0 V und p0760 = 100.0 % gesetzt.
Bei p0756 = 1 wird p0757 = 2.0 V, p0758 = 0.0 %, p0759 = 10.0 V und p0760 = 100.0 % gesetzt.
Bei p0756 = 2 wird p0757 = 0.0 mA, p0758 = 0.0 %, p0759 = 20.0 mA und p0760 = 100.0 % gesetzt.
Bei p0756 = 3 wird p0757 = 4.0 mA, p0758 = 0.0 %, p0759 = 20.0 mA und p0760 = 100.0 % gesetzt.
p0757[0...1] CU Analogeingange Kennlinie Wert x1 / CU Al Kennl x1
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 9566, 9568, 9576
Min Max Werkseinstellung
-50.000 160.000 0.000
Beschreibung: Einstellung der Normierungskennlinie fur die Analogeingange.
Die Normierungskennlinie fir die Analogeingange wird durch 2 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die x-Koordinate (V, mA) des 1. Wertepaares der Kennlinie vor.
Index: [0] = AIO (KI 3/4)
[1]1=Al1 (KI 10/11)
Hinweis: Die Parameter fiir die Kennlinie wirken nicht begrenzend.
p0758]0...1] CU Analogeingdnge Kennlinie Wert y1 / CU Al Kennl y1
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 9566, 9568, 9576
Min Max Werkseinstellung
-1000.00 [%] 1000.00 [%] 0.00 [%]
Beschreibung: Einstellung der Normierungskennlinie fir die Analogeingange.
Die Normierungskennlinie fur die Analogeingange wird durch 2 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die y-Koordinate (Prozentwert) des 1. Wertepaares der Kennlinie vor.
Index: [0] = AIO (KI 3/4)
[1]=Al1 (KI 10/11)
Hinweis: Die Parameter fir die Kennlinie wirken nicht begrenzend.
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p0759[0...1]

Beschreibung:

Index:

Hinweis:

CU Analogeingédnge Kennlinie Wert x2 / CU Al Kennl x2

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Min
-50.000

Einstellung der Normierungskennlinie fiir die Analogeingange.

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

160.000

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9566, 9568, 9576
Werkseinstellung

10.000

Die Normierungskennlinie fiir die Analogeingange wird durch 2 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die x-Koordinate (V, mA) des 2. Wertepaares der Kennlinie vor.

[0] = AIO (KI 3/4)

[1]=Al1 (KI 10/11)
Die Parameter fir die Kennlinie wirken nicht begrenzend.

p0760[0...1]

Beschreibung:

Index:

Hinweis:

CU Analogeingédnge Kennlinie Wert y2 / CU Al Kennl y2

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Min
-1000.00 [%)]

Einstellung der Normierungskennlinie fiir die Analogeingange.

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

1000.00 [%]

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9566, 9568, 9576
Werkseinstellung

100.00 [%]

Die Normierungskennlinie fur die Analogeingéange wird durch 2 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die y-Koordinate (Prozentwert) des 2. Wertepaares der Kennlinie vor.

[0] = AIO (KI 3/4)

[11=Al1 (KI 10/11)
Die Parameter fiir die Kennlinie wirken nicht begrenzend.

p0761[0...1]

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

Hinweis:

CU Analogeingédnge Drahtbruchiiberwachung Ansprechschwelle / CU Drahtbr Schw

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Min
0.00

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

20.00

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9566, 9568
Werkseinstellung

2.00

Einstellung der Ansprechschwelle flr die Drahtbruchiiberwachung der Analogeingange.
Die Einheit des Parameterwertes ist abhangig vom eingestellten Typ des Analogeingangs.

[0] = AIO (Kl 3/4)

[1] = Al (KI 10/11)

Die Drahtbruchiberwachung ist bei folgendem Typ des Analogeingangs aktiv:
p0756[0...1] = 1 (Spannungseingang unipolar iiberwacht (+2 V ... +10 V)), Einheit [V]
p0756[0...1] = 3 (Stromeingang unipolar iberwacht (+4 mA ... +20 mA)), Einheit [mA]

Siehe auch: p0756
Al: Analog Input (Analogeingang)
Bei p0761 = 0 erfolgt keine Uberwachung auf Drahtbruch.

p0762[0...1]

Beschreibung:
Index:

Hinweis:

94

CU Analogeingdnge Drahtbruchiiberwachung Verzégerungszeit / CU Drahtbr t_Ver

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Min
0 [ms]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

1000 [ms]

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9566, 9568
Werkseinstellung

100 [ms]

Einstellung der Verzégerungszeit fiir die Drahtbruchiiberwachung der Analogeingange.

[0] = AIO (KI 3/4)

[1] = Al1 (KI 10/11)
Al: Analog Input (Analogeingang)
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p0764[0...1]

Beschreibung:

CU Analogeingénge Totzone / CU Al Totzone
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2251
Min Max Werkseinstellung
0.000 20.000 0.000

Bestimmt die Breite der Totzone am Analogeingang.

Analogeingangstyp unipolar (z. B. 0 ... +10 V):

Die Totzone beginnt mit dem Kennlinienwert x1/y1 (p0757/p0758).

Analogeingangstyp bipolar (z. B. -10 V ... +10 V):

Die Totzone befindet sich in der symmetrischen Mitte zwischen dem Kennlinienwert x1/y1 (p0757/p0758) und x2/y2
(p0759/p0760). Der eingestellte Wert verdoppelt die Totzone.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -

Index: [0] = AIO (KI 3/4)
[1]1=Al1 (KI 10/11)
Hinweis: Al: Analog Input (Analogeingang)
Kl: Klemme
p0771[0...1] Cl: CU Analogausgaénge Signalquelle / CU AO S_q

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- - [0] 21[0]

[112710]

Datentyp: U32 / FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 2261

Einstellung der Signalquelle fir die Analogausgange.

Index: [0] = AOO (KI 12/13)
[1] = AO1 (KI 26/27)
Hinweis: AO: Analog Output (Analogausgang)
Kl: Klemme
r0772[0...1] CU Analogausgidnge Ausgangswert aktuell bezogen / CU AO Ausg akt bez

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 9572

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des aktuellen bezogenen Ausgangswertes der Analogausgange.

Index: [0] = AOO (KI 12/13)
[1] = AO1 (KI 26/27)
Hinweis: AO: Analog Output (Analogausgang)
KI: Klemme
p0773[0...1] CU Analogausginge Glattungszeitkonstante / CU AO T_Glattung

Beschreibung:

Index:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 9572
Min Max Werkseinstellung

0.0 [ms] 1000.0 [ms] 0.0 [ms]

Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -

Einstellung der Glattungszeitkonstante des Tiefpassfilters 1. Ordnung fiir die Analogausgange.
[0] = AOO (KI 12/13)

[1] = AO1 (Kl 26/27)

AO: Analog Output (Analogausgang)

KI: Klemme
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r0774[0...1]

Beschreibung:
Index:

Abhangigkeit:

CU Analogausgédnge Ausgangsspannung/-strom aktuell / CU AO U/I_ausg

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: - Normierung: p2001

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9572
Werkseinstellung

Anzeige der aktuellen Ausgangsspannung bzw. Ausgangsstroms an den Analogausgangen.

[0] = AOO (KI 12/13)
[1] = AO1 (KI 26/27)
Siehe auch: p0776

Hinweis: AO: Analog Output (Analogausgang)
KlI: Klemme
p0775[0...1] CU Analogausgidnge Betragsbildung aktivieren / CU AO Betrag akt

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: T Normierung: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9572

Min Max Werkseinstellung
0 1 0
Beschreibung: Aktivierung der Betragsbildung fiir die Analogausgénge.
Wert: 0: Keine Betragsbildung
1: Betragsbildung eingeschaltet
Index: [0] = AOO (KI 12/13)
[1] = AO1 (KI 26/27)
Hinweis: AO: Analog Output (Analogausgang)
KI: Klemme
p0776[0...1] CU Analogausgénge Typ / CU AO Typ

Beschreibung:

Wert:

Index:

Hinweis:

96

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0 2

Einstellung des Typs der Analogausgange.

Normierung: -

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9572
Werkseinstellung

0

p0776[x] = 1 entspricht einem Spannungsausgang (p0774, p0778, p0780 werden in V angezeigt).
p0776([x] = 0, 2 entspricht einem Stromausgang (p0774, p0778, p0780 werden in mA angezeigt).

0: Stromausgang (0 mA ... +20 mA)
1: Spannungsausgang (0 V ... +10 V)
2: Stromausgang (+4 mA ... +20 mA)

[0] = AOO (KI 12/13)
[1] = AO1 (Kl 26/27)

Beim Andern von p0776 werden die Parameter der Normierungskennlinie (p0777, p0778, p0779, p0780) mit

folgenden Vorbelegungswerten Uberschrieben:

Bei p0776 = 0 wird p0777 = 0.0 %, p0778 = 0.0 mA, p0779 = 100.0 % und p0780 = 20.0 mA gesetzt.
Bei p0776 = 1 wird p0777 = 0.0 %, p0778 = 0.0 V, p0779 = 100.0 % und p0780 = 10.0 V gesetzt.
Bei p0776 = 2 wird p0777 = 0.0 %, p0778 = 4.0 mA, p0779 = 100.0 % und p0780 = 20.0 mA gesetzt.
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p0777[0...1]

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

CU Analogausgédnge Kennlinie Wert x1 / CU AO Kennl x1
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
-1000.00 [%] 1000.00 [%] 0.00 [%]
Einstellung der Normierungskennlinie fur die Analogausgange.

Die Normierungskennlinie fir die Analogausgange wird durch 2 Punkte definiert.

Dieser Parameter gibt die x-Koordinate (Prozentwert) des 1. Wertepaares der Kennlinie vor.

[0] = AOO (KI 12/13)
[1] = AO1 (KI 26/27)
Siehe auch: p0776

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9572

Achtung: Dieser Parameter wird beim Andern von p0776 (Analogausgénge Typ) automatisch iiberschrieben.
Hinweis: Die Parameter fir die Kennlinie wirken nicht begrenzend.
p0778[0...1] CU Analogausgédnge Kennlinie Wert y1 / CU AO Kennl y1

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

-20.000 [V] 20.000 [V]

Einstellung der Normierungskennlinie fiir die Analogausgénge.

Die Normierungskennlinie fur die Analogausgange wird durch 2 Punkte definiert.

Dieser Parameter gibt die y-Koordinate (Ausgangsspannung in V bzw. Ausgangsstrom in mA) des 1. Wertepaares
der Kennlinie vor.

[0] = AOO (KI 12/13)

[1] = AO1 (KI 26/27)

Die Einheit dieses Parameters (V oder mA) hangt vom Typ des Analogausgangs ab.

Siehe auch: p0776

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9572
Werkseinstellung

0.000 [V]

Achtung: Dieser Parameter wird beim Andern von p0776 (Analogausgénge Typ) automatisch iiberschrieben.
Hinweis: Die Parameter fur die Kennlinie wirken nicht begrenzend.
p0779[0...1] CU Analogausgédnge Kennlinie Wert x2 / CU AO Kennl x2

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:
Achtung:
Hinweis:
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Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

-1000.00 [%] 1000.00 [%]

Einstellung der Normierungskennlinie fur die Analogausgange.
Die Normierungskennlinie fir die Analogausgéange wird durch 2 Punkte definiert.

Dieser Parameter gibt die x-Koordinate (Prozentwert) des 2. Wertepaares der Kennlinie vor.

[0] = AOO (KI 12/13)
[1] = AO1 (Kl 26/27)

Siehe auch: p0776
Dieser Parameter wird beim Andern von p0776 (Analogausgénge Typ) automatisch iberschrieben.

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9572
Werkseinstellung

100.00 [%]

Die Parameter fiir die Kennlinie wirken nicht begrenzend.
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p0780[0...1]

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

CU Analogausgédnge Kennlinie Wert y2 / CU AO Kennl y2

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Min
-20.000 [V]

Einstellung der Normierungskennlinie fur die Analogausgange.

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

20.000 [V]

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9572

Werkseinstellung

20.000 [V]

Die Normierungskennlinie fiir die Analogausgéange wird durch 2 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die y-Koordinate (Ausgangsspannung in V bzw. Ausgangsstrom in mA) des 2. Wertepaares

der Kennlinie vor.

[0] = AOO (KI 12/13)
[1] = AO1 (Kl 26/27)

Die Einheit dieses Parameters (V oder mA) hangt vom Typ des Analogausgangs ab.

Siehe auch: p0776

Achtung: Dieser Parameter wird beim Andern von p0776 (Analogausgénge Typ) automatisch tiberschrieben.
Hinweis: Die Parameter fiir die Kennlinie wirken nicht begrenzend.
p0782[0...1] Bl: CU Analogausgange Invertierung Signalquelle / CU AO Inv S_q

Beschreibung:
Index:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Min

Einstellung der Signalquelle zum Invertieren der Analogausgangssignale.
[0] = AOO (KI 12/13)
[1] = AO1 (KI 26/27)

AO: Analog Output (Analogausgang)

Kl: Klemme

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

Datentyp: U32 / Binary

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9572

Werkseinstellung

0

r0785.0...1

Beschreibung:
Bitfeld:

Hinweis:

BO: CU Analogausgédnge Zustandswort / CU AO ZSW

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Min

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

Anzeige des Status der Analogausgange.

Bit Signalname
00  AO 0 negativ
01 AO 1 negativ

AO: Analog Output (Analogausgang)

1-Signal

Ja
Ja

Datentyp: Unsigned16

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9572

Werkseinstellung

0-Signal
Nein
Nein

FP

p0791[0...1]
G120C_USS

Beschreibung:
Index:

Abhingigkeit:

98

CO: Feldbus Analogausgange / Feldbus AO

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Min
-200.000 [%)]

Berechnet: -

Normierung: PERCENT

Einheitenwahl: -
Max
200.000 [%]

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -
Funktionsplan: -

Werkseinstellung

0.000 [%]

Einstellung und Konnektorausgang fiir die Ansteuerung der Analogausgénge uber Feldbus.

[0] = AOO (KI 12/13)
[1] = AO1 (Kl 26/27)

Siehe auch: p0771
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Hinweis: AO: Analog Output (Analogausgang)
Zur Ansteuerung der Analogausgange Uber Feldbus mussen folgende Verschaltungen vorgenommen werden:
- AO 0: p0771[0] mit p0791[0]
- AO 1: p0771[1] mit p0791[1]

p0795 CU Digitaleingdnge Simulationsmodus / CU DI Simulation

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2201, 2202, 2220,
2221, 2255, 2256

Min Max Werkseinstellung

- - 0000 0000 0000 0000 bin

Einstellung des Simulationsmodus fur die Digitaleingange.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 DIO(KI5) Simulation Klemmenauswertung -
01 DI 1 (KI. 6) Simulation Klemmenauswertung -
02 DI2(KIL7) Simulation Klemmenauswertung -
03 DI3(KI8) Simulation Klemmenauswertung -
04 DI 4 (Kl 16) Simulation Klemmenauswertung -
05 DI5(KI.17) Simulation Klemmenauswertung -
11 DI 11 (KI. 3,4) AIO Simulation Klemmenauswertung -
12 DI 12 (KI. 10, 11) Al 1 Simulation Klemmenauswertung -

Der Sollwert fir die Eingangssignale wird Gber p0796 vorgegeben.
Siehe auch: p0796

Hinweis: Dieser Parameter wird bei der Datensicherung nicht gespeichert (p0971).
DI: Digital Input (Digitaleingang)
KlI: Klemme
p0796 CU Digitaleingange Simulationsmodus Sollwert / CU DI Simul Sollw

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhangigkeit:

Hinweis:
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Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2201, 2202, 2220,
2221, 2255, 2256

Min Max Werkseinstellung

- - 0000 0000 0000 0000 bin

Einstellung des Sollwertes fur die Eingangssignale im Simulationsmodus der Digitaleingange.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 DIO(KL5) High Low -
01 DI 1 (KI. 6) High Low -
02 DI2(KI.7) High Low -
03 DI3(KIL8) High Low -
04 DI 4 (Kl 16) High Low -
05 DI5(KI.17) High Low -
11 DI 11 (KI. 3, 4) Al O High Low -
12 DI 12 (KI. 10, 11) Al 1 High Low -

Die Simulation eines Digitaleinganges wird tber p0795 angewahit.

Siehe auch: p0795

Dieser Parameter wird bei der Datensicherung nicht gespeichert (p0971).
Al: Analog Input (Analogeingang)

DI: Digital Input (Digitaleingang)

Kl: Klemme
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p0797[0...1]

Beschreibung:
Wert:

Index:

Abhangigkeit:

CU Analogeingange Simulationsmodus / CU Al Sim_modus

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Berechnet: -
Normierung: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Einstellung des Simulationsmodus fiir die Analogeingange.

0: Klemmenauswertung fir Analogeingang x

1: Simulation fiir Analogeingang x

[0] = AIO (KI 3/4)

[1] = Al1 (KI 10/11)

Der Sollwert fiir die Eingangsspannung wird iber p0798 vorgegeben.
Siehe auch: p0798

Hinweis: Dieser Parameter wird bei der Datensicherung nicht gespeichert (p0971).
Al: Analog Input (Analogeingang)
p0798J0...1] CU Analogeingédnge Simulationsmodus Sollwert / CU Al Sim Sollw

Beschreibung:
Index:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

-50.000 2000.000 0.000

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

Einstellung des Sollwertes fiir den Eingangswert im Simulationsmodus der Analogeingénge.

[0] = AIO (KI 3/4)

[1]1=Al1 (KI 10/11)

Die Simulation eines Analogeinganges wird ber p0797 angewahlt.

Wenn Al x als Spannungseingang parametriert ist (p0756), dann ist der Sollwert eine Spannung in V.
Wenn Al x als Stromeingang parametriert ist (p0756), dann ist der Sollwert ein Strom in mA.

Siehe auch: p0756, p0797

Hinweis: Dieser Parameter wird bei der Datensicherung nicht gespeichert (p0971).
Al: Analog Input (Analogeingang)
p0802 Dateniibertragung Speicherkarte als Quelle/Ziel / Sp_karte Quel/Ziel

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

100

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 100 0

Einstellung der Nummer zur Datenlibertragung einer Parametersicherung von/auf Speicherkarte.
Ubertragung von Speicherkarte nach Geréatespeicher (p0804 = 1):

- Einstellung der Quelle der Parametersicherung (z. B. p0802 = 48 --> PS048xxx.ACX ist die Quelle).
Ubertragung vom nichtfliichtigen Geratespeicher nach Speicherkarte (p0804 = 2):

- Einstellung des Ziels der Parametersicherung (z. B. p0802 = 23 --> PS023xxx.ACX ist das Ziel).
Siehe auch: p0803, p0804

Durch eine Datenubertragung wird der fllichtige Geratespeicher nicht beeinflusst.

SINAMICS G120C
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p0803

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:

Dateniibertragung Geréatespeicher als Quelle/Ziel / Ger_sp Quel/Ziel

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 12 0

Einstellung der Nummer zur Datenlibertragung einer Parametersicherung von/auf nichtflichtigem Geratespeicher.
Ubertragung von Speicherkarte nach Geréatespeicher (p0804 = 1):

- Einstellung des Ziels der Parametersicherung (z. B. p0803 = 10 --> PS010xxx.ACX ist das Ziel).

Ubertragung vom nichtfliichtigen Geratespeicher nach Speicherkarte (p0804 = 2):

- Einstellung der Quelle der Parametersicherung (z. B. p0803 = 11 --> PS011xxx.ACX ist die Quelle).

0: Quelle/Ziel Standard

10: Quelle/Ziel mit Einstellung 10
11: Quelle/Ziel mit Einstellung 11
12: Quelle/Ziel mit Einstellung 12

Siehe auch: p0802, p0804

Hinweis: Durch eine Datenubertragung wird der fliichtige Geratespeicher nicht beeinflusst.

p0804 Dateniibertragung Start / Dateniibertr Start

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16

G120C_USS Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 1100 0

Beschreibung:

SINAMICS G120C

Einstellung der Ubertragungsrichtung und Start der Dateniibertragung zwischen Speicherkarte und nichtfliichtigem
Geratespeicher.

Beispiel 1:

Es soll die Parametersicherung mit Einstellung 0 vom nichtflichtigen Geratespeicher auf die Speicherkarte
Ubertragen werden. Auf der Speicherkarte soll die Parametersicherung mit Einstellung 22 abgelegt werden.
p0802 = 22 (Parametersicherung mit Einstellung 22 auf der Speicherkarte als Ziel festlegen)

p0803 = 0 (Parametersicherung mit Einstellung 0 im Geratespeicher als Quelle festlegen)

p0804 = 2 (Datenubertragung von Geratespeicher nach Speicherkarte starten)

--> PS000xxx.ACX wird vom Geratespeicher zur Speicherkarte Gbertragen und als PS022xxx.ACX abgelegt.
--> Die Parametersicherung PS022xxx.ACX auf der Speicherkarte kann zur Datensicherung verwendet werden.
Beispiel 2:

Es soll die Parametersicherung mit Einstellung 22 von der Speicherkarte in den nichtflichtigen Geratespeicher
Ubertragen werden. Im Geratespeicher soll die Parametersicherung als Einstellung 10 abgelegt werden.

p0802 = 22 (Parametersicherung mit Einstellung 22 auf der Speicherkarte als Quelle festlegen)

p0803 = 10 (Parametersicherung mit Einstellung 10 im Geratespeicher als Ziel festlegen)

p0804 = 1 (Datenuibertragung von Speicherkarte nach Geratespeicher starten)

--> PS022xxx.ACX wird von der Speicherkarte zum Geratespeicher Ubertragen und als PS010xxx.ACX abgelegt.

--> Diese Parametersicherung kann tber p0010 = 30 und p0970 = 10 in den flichtigen Geratespeicher geladen
werden.

--> Zum dauerhaften Speichern im Geratespeicher und auch auf Speicherkarte ist diese Parametersicherung Gber
p0971 = 1 zu speichern.

Beispiel 3 (nur bei PROFIBUS/PROFINET unterstitzt):

Es sollen die PROFIBUS oder PROFINET Geratestammdaten (GSD) vom Geratespeicher auf die Speicherkarte
Ubertragen werden.

p0802 = (nicht relevant)
p0803 = (nicht relevant)
p0804 = 12 (Ubertragung der GSD-Dateien auf die Speicherkarte starten)

--> Die GSD-Dateien werden vom Geratespeicher zur Speicherkarte Gbertragen und im Verzeichnis
/SIEMENS/SINAMICS/DATA/CFG abgelegt.
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Wert:

Empfehlung:

Abhéangigkeit:

0: Inaktiv
1: Speicherkarte nach Geratespeicher
2: Geratespeicher nach Speicherkarte

1001: Datei 6ffnen auf Speicherkarte nicht méglich

1002: Datei 6ffnen im Geratespeicher nicht moglich

1003: Speicherkarte nicht gefunden

1100: Datei tUbertragen nicht moglich

Mit Aus-/Einschalten wird eine eventuell vorhandene giiltige Parametersicherung mit Einstellung O von der
Speicherkarte geladen. Deshalb ist die Parametersicherung mit Einstellung 0 (p0803 = 0) in den nichtfliichtigen
Geratespeicher nicht zu empfehlen.

Siehe auch: p0802, p0803

Achtung: Wahrend laufender Datenlbertragung darf die Speicherkarte nicht gezogen werden.
Bei p0014 = 1 gilt:
Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder maglich.

Hinweis: Wird beim Einschalten der Control Unit auf der Speicherkarte eine Parametersicherung mit Einstellung 0 erkannt
(PS000xxx.ACX), so wird diese automatisch in den Geratespeicher tibertragen.
Bei gesteckter Speicherkarte wird beim nichtfliichtig Speichern der Parameter (z. B. mit der Funktion "RAM nach
ROM kopieren") automatisch auch eine Parametersicherung mit Einstellung 0 (PS000xxx.ACX) auf die
Speicherkarte geschrieben.
Nach abgeschlossener fehlerfreier Datenlibertragung wird dieser Parameter automatisch auf 0 zuriickgesetzt. Im
Fehlerfall wird der Parameter auf einen Wert > 1000 gesetzt. Mdgliche Fehlerursachen:
p0804 = 1001:
Die in p0802 als Quelle eingestellte Parametersicherung auf der Speicherkarte existiert nicht oder es ist nicht
gentigend freier Speicherplatz auf der Speicherkarte vorhanden.
p0804 = 1002:
Die in p0803 als Quelle eingestellte Parametersicherung im Geratespeicher existiert nicht oder es ist nicht gentigend
freier Speicherplatz im Geratespeicher vorhanden.
p0804 = 1003:
Es ist keine Speicherkarte gesteckt.

p0804 Dateniibertragung Start / Datentibertr Start

G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16

G120C_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 1100 0

Beschreibung:

102

Einstellung der Ubertragungsrichtung und Start der Dateniibertragung zwischen Speicherkarte und nichtfliichtigem
Geratespeicher.

Beispiel 1:

Es soll die Parametersicherung mit Einstellung 0 vom nichtfliichtigen Geratespeicher auf die Speicherkarte
Ubertragen werden. Auf der Speicherkarte soll die Parametersicherung mit Einstellung 22 abgelegt werden.
p0802 = 22 (Parametersicherung mit Einstellung 22 auf der Speicherkarte als Ziel festlegen)

p0803 = 0 (Parametersicherung mit Einstellung 0 im Geratespeicher als Quelle festlegen)

p0804 = 2 (Datenubertragung von Geratespeicher nach Speicherkarte starten)

--> PS000xxx.ACX wird vom Geratespeicher zur Speicherkarte Ubertragen und als PS022xxx.ACX abgelegt.
--> Die Parametersicherung PS022xxx.ACX auf der Speicherkarte kann zur Datensicherung verwendet werden.
Beispiel 2:

Es soll die Parametersicherung mit Einstellung 22 von der Speicherkarte in den nichtflichtigen Geratespeicher
Ubertragen werden. Im Geratespeicher soll die Parametersicherung als Einstellung 10 abgelegt werden.

p0802 = 22 (Parametersicherung mit Einstellung 22 auf der Speicherkarte als Quelle festlegen)

p0803 = 10 (Parametersicherung mit Einstellung 10 im Geratespeicher als Ziel festlegen)

p0804 = 1 (Datenubertragung von Speicherkarte nach Geratespeicher starten)

--> PS022xxx.ACX wird von der Speicherkarte zum Geratespeicher Ubertragen und als PS010xxx.ACX abgelegt.

--> Diese Parametersicherung kann tiber p0010 = 30 und p0970 = 10 in den flichtigen Geratespeicher geladen
werden.

--> Zum dauerhaften Speichern im Geratespeicher und auch auf Speicherkarte ist diese Parametersicherung tber
p0971 = 1 zu speichern.

SINAMICS G120C
Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768



2 Parameter

Wert:

Empfehlung:

Abhéangigkeit:
Achtung:

Hinweis:

2.2 Liste der Parameter

Beispiel 3 (nur bei PROFIBUS/PROFINET unterstitzt):

Es sollen die PROFIBUS oder PROFINET Geratestammdaten (GSD) vom Geratespeicher auf die Speicherkarte
Ubertragen werden.

p0802 = (nicht relevant)
p0803 = (nicht relevant)
p0804 = 12 (Ubertragung der GSD-Dateien auf die Speicherkarte starten)

--> Die GSD-Dateien werden vom Geratespeicher zur Speicherkarte Gibertragen und im Verzeichnis
/SIEMENS/SINAMICS/DATA/CFG abgelegt.

0: Inaktiv
1: Speicherkarte nach Geratespeicher
2: Geratespeicher nach Speicherkarte

12: Geratespeicher (GSD-Dateien) nach Speicherkarte

1001: Datei 6ffnen auf Speicherkarte nicht mdglich

1002: Datei 6ffnen im Geratespeicher nicht moglich

1003: Speicherkarte nicht gefunden

1100: Datei tUbertragen nicht mdoglich

Mit Aus-/Einschalten wird eine eventuell vorhandene giiltige Parametersicherung mit Einstellung 0 von der
Speicherkarte geladen. Deshalb ist die Parametersicherung mit Einstellung 0 (p0803 = 0) in den nichtfliichtigen
Geratespeicher nicht zu empfehlen.

Siehe auch: p0802, p0803

Wahrend laufender Datenlibertragung darf die Speicherkarte nicht gezogen werden.

Bei p0014 = 1 gilt:

Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder mdglich.

Wird beim Einschalten der Control Unit auf der Speicherkarte eine Parametersicherung mit Einstellung 0 erkannt
(PS000xxx.ACX), so wird diese automatisch in den Geratespeicher tibertragen.

Bei gesteckter Speicherkarte wird beim nichtfliichtig Speichern der Parameter (z. B. mit der Funktion "RAM nach
ROM kopieren") automatisch auch eine Parametersicherung mit Einstellung 0 (PS000xxx.ACX) auf die
Speicherkarte geschrieben.

Nach abgeschlossener fehlerfreier Datenlibertragung wird dieser Parameter automatisch auf 0 zuriickgesetzt. Im
Fehlerfall wird der Parameter auf einen Wert > 1000 gesetzt. MAgliche Fehlerursachen:

p0804 = 1001:

Die in p0802 als Quelle eingestellte Parametersicherung auf der Speicherkarte existiert nicht oder es ist nicht
genulgend freier Speicherplatz auf der Speicherkarte vorhanden.

p0804 = 1002:

Die in p0803 als Quelle eingestellte Parametersicherung im Geratespeicher existiert nicht oder es ist nicht gentiigend
freier Speicherplatz im Geratespeicher vorhanden.

p0804 = 1003:

Es ist keine Speicherkarte gesteckt.

p0806

Beschreibung:

Abhingigkeit:
Hinweis:

SINAMICS G120C

Bl: Steuerungshoheit sperren / PcCtrl sperren

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir das Sperren der Steuerungshoheit.
Siehe auch: r0807
Die Steuerungshoheit wird beispielsweise von der Inbetriebnahme-Software (Antriebssteuertafel) verwendet.
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r0807.0

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhangigkeit:

BO: Steuerungshoheit aktiv / PcCtrl aktiv

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige, wo die Steuerungshoheit liegt.
Der Antrieb kann tber BICO-Verschaltung oder uber extern (z. B. Inbetriebnahme-Software) gesteuert werden.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Steuerungshoheit aktiv Ja Nein 3030,
6031

Siehe auch: p0806

Achtung: Die Steuerungshoheit beeinflusst nur das Steuerwort 1 und den Drehzahlsollwert 1. Andere Steuerworte/Sollwerte
kénnen von einem Automatisierungsgerat Ubertragen werden.
Hinweis: Bit 0 = 0: BICO-Verschaltung aktiv
Bit 0 = 1: Steuerungshoheit bei PC/AOP
Die Steuerungshoheit wird beispielsweise von der Inbetriebnahme-Software (Antriebssteuertafel) verwendet.
p0809][0...2] Befehlsdatensatz CDS kopieren / CDS kopieren

Beschreibung:
Index:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8560
Min Max Werkseinstellung

0 3 0

Kopieren eines Befehlsdatensatzes (Command Data Set, CDS) in einen anderen.
[0] = Quell-Befehlsdatensatz

[1] = Ziel-Befehlsdatensatz

[2] = Kopiervorgang starten

Siehe auch: r3996

Achtung: Beim Kopieren der Befehlsdatenséatze kann es zu kurzzeitigen Kommunikationsunterbrechungen kommen.
Hinweis: Vorgehen:
1. In Index 0 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
G120C_CAN Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
G120C_USS Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8560
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Achtung:
Hinweis:

104

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir die Anwahl des Befehlsdatensatzes Bit 0 (Command Data Set, CDS Bit 0).
Siehe auch: r0050, r0836

Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.

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.

SINAMICS G120C
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p0810
G120C_DP
G120C_PN

Beschreibung:
Abhiéngigkeit:

Bl: Befehlsdatensatz-Anwahl CDS Bit 0 / Wahl CDS Bit 0

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8560
Min Max Werkseinstellung

- - 722.3

Einstellung der Signalquelle fir die Anwahl des Befehlsdatensatzes Bit 0 (Command Data Set, CDS Bit 0).
Siehe auch: r0050, r0836

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.
Hinweis: 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.
p0819[0...2] Antriebsdatensatz DDS kopieren / DDS kopieren

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:
Achtung:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(15)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8565
Min Max Werkseinstellung

0 1 0

Kopieren eines Antriebsdatensatzes (Drive Data Set, DDS) in einen anderen.

[0] = Quell-Antriebsdatensatz

[1] = Ziel-Antriebsdatensatz

[2] = Kopiervorgang starten

Siehe auch: r3996

Beim Kopieren der Antriebsdatensatze kann es zu kurzzeitigen Kommunikationsunterbrechungen kommen.

Datentyp: Unsigned8

Normierung: - Dyn. Index: -

Vorgehen:

1. In Index 0 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]

Beschreibung:

Abhingigkeit:
Achtung:

Bl: Antriebsdatensatz-Anwahl DDS Bit 0 / Wahl DDS Bit 0

Datentyp: U32 / Binary
Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8565
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir die Anwahl des Antriebsdatensatzes Bit 0 (Drive Data Set, DDS Bit 0).

Siehe auch: r0051, p0826, r0837
Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: C(15), T Normierung: -

p0826[0...n]

Beschreibung:

SINAMICS G120C

Motorumschaltung Motornummer / Mot_um Motornummer

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(3), T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Einstellung einer frei vergebbaren Motornummer fiir die Antriebsdatensatzumschaltung.

Normierung: -

Wenn mit verschiedenen Antriebsdatensatzen derselbe Motor betrieben wird, so muss in diese Datensatze auch
dieselbe Motornummer eingetragen werden.

Wird mit dem Antriebsdatensatz gleichzeitig der Motor umgeschaltet, so sind unterschiedliche Motornummern zu
verwenden. In diesem Fall ist die Datensatzumschaltung nur unter Impulssperre moglich.
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Hinweis: Bei identischen Motornummern wird dasselbe thermische Motormodell bei Datensatzumschaltung weitergerechnet.
Werden unterschiedliche Motornummern vergeben, so werden auch unterschiedliche Modelle gerechnet (der
inaktive Motor kihlt jeweils ab).

r0835.2...8 CO/BO: Datensatzumschaltung Zustandswort / DDS_ZSW

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8575
Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Zustandsworts fur die Antriebsdatensatzumschaltung.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
02  Parameterberechnung intern aktiv Ja Nein -
04  Ankerkurzschluss aktiv Ja Nein -
05 Identifikation lauft Ja Nein -
07  Drehende Messung lauft Ja Nein -
08  Motordatenidentifikation lauft Ja Nein -
Hinweis: Zu Bit 02:
Eine Datensatzumschaltung wird um die Zeit fir die interne Parameterberechnung verzégert.
Zu Bit 04:
Eine Datensatzumschaltung wird nur bei nicht aktiviertem Ankerkurzschluss durchgefiihrt.
Zu Bit 05:
Eine Datensatzumschaltung wird nur bei nicht laufender Pollageidentifikation durchgefiihrt.
Zu Bit 07:
Eine Datensatzumschaltung wird nur bei nicht laufender drehender Messung durchgefiihrt.
Zu Bit 08:
Eine Datensatzumschaltung wird nur bei nicht laufender Motordatenidentifikation durchgefiihrt.
r0836.0...1 CO/BO: Befehlsdatensatz CDS angewdhlt /| CDS angewadhlt

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8560
Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Uber Binektoreingang angewahlten Befehlsdatensatzes (Command Data Set, CDS).

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 CDS Anwahl Bit 0 Ein Aus -
01 CDS Anwahl Bit 1 Ein Aus -

Siehe auch: r0050, p0810

Hinweis: Befehlsdatensatze werden Uber Binektoreingang p0810 und folgend angewahlt.
Der aktuell wirksame Befehlsdatensatz wird in r0050 angezeigt.
r0837.0 CO/BO: Antriebsdatensatz DDS angewahlt / DDS angewahlt

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhangigkeit:

106

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8

Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8565
Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Uber Binektoreingang angewahlten Antriebsdatensatzes (Drive Data Set, DDS).

0-Signal FP
Aus -

Bit Signalname 1-Signal
00 DDS Anwahl Bit 0 Ein

Siehe auch: r0051, p0820
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Hinweis: Antriebsdatensatze werden uber Binektoreingang p0820 und folgend angewahlt.
Der aktuell wirksame Antriebsdatensatz wird in r0051 angezeigt.
Bei nur einem vorhandenen Datensatz wird in diesem Parameter der Wert 0 angezeigt und nicht die Anwahl Gber
Binektoreingang.
p0840[0...n] BI: EIN/AUS (AUS1) / EIN/AUS (AUS1)
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
G120C_USS Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 2512
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Empfehlung:

Abhangigkeit:

- - [0] 722.0
(110

Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "EIN/AUS (AUS1)".

Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 0 (STW1.0).

Durch Andern der Einstellung dieses Binektoreingangs kann nicht eingeschaltet werden, sondern nur durch einen
entsprechenden Signalwechsel der Quelle.

Siehe auch: p1055, p1056

Kcht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.
Achtung: Bei Binektoreingang p0840 = 0-Signal kann der Motor durch Tippen uber Binektoreingang p1055 oder p1056
gefahren werden.
Der Befehl "EIN/AUS (AUS1)" kann Uber Binektoreingang p0840 oder p1055/p1056 gegeben werden.
Bei Binektoreingang p0840 = 0-Signal wird die Einschaltsperre quittiert.
Nur die einschaltende Signalquelle kann auch wieder ausschalten.
Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.
Hinweis: Bei Antrieb mit Drehzahlregelung (p1300 = 20) gilt:
- Bl: p0840 = 0-Signal: AUS1 (Abbremsen mit Hochlaufgeber, dann Impulsléschung und Einschaltsperre)
- Bl: p0840 = 0/1-Signal: EIN (Impulsfreigabe moglich)
p0840[0...n] BI: EIN/AUS (AUS1) / EIN/AUS (AUS1)
G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
G120C_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 2512
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Empfehlung:

Abhangigkeit:
Vorsicht:

/N

Achtung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

[0] 2090.0
(110
Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "EIN/AUS (AUS1)".

Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 0 (STW1.0).

Durch Andern der Einstellung dieses Binektoreingangs kann nicht eingeschaltet werden, sondern nur durch einen
entsprechenden Signalwechsel der Quelle.

Siehe auch: p1055, p1056
Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Bei Binektoreingang p0840 = 0-Signal kann der Motor durch Tippen Ulber Binektoreingang p1055 oder p1056
gefahren werden.

Der Befehl "EIN/AUS (AUS1)" kann Uber Binektoreingang p0840 oder p1055/p1056 gegeben werden.
Bei Binektoreingang p0840 = 0-Signal wird die Einschaltsperre quittiert.

Nur die einschaltende Signalquelle kann auch wieder ausschalten.

Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.

Bei Antrieb mit Drehzahlregelung (p1300 = 20) gilt:

- Bl: p0840 = 0-Signal: AUS1 (Abbremsen mit Hochlaufgeber, dann Impulsldschung und Einschaltsperre)
- Bl: p0840 = 0/1-Signal: EIN (Impulsfreigabe moglich)
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p0844[0...n]

G120C_CAN
G120C_USS

Beschreibung:

Bl: Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 1/ AUS2 S_q 1

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T

Einheitengruppe: -

Min

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -

Max

Datentyp: U32 / Binary
Dyn. Index: CDS, p0170

Funktionsplan: 2501, 8720, 8820,
8920

Werkseinstellung
1

Einstellung der ersten Signalquelle fiir den Befehl "Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2)".
Es wirkt die UND-Verknlpfung von folgenden Signalen:

- Bl: p0844 "Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 1"
- Bl: p0845 "Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 2"

Das Ergebnis der UND-Verkniipfung entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 1 (STW1.1).
Bl: p0844 = 0-Signal oder Bl: p0845 = 0-Signal
- AUS2 (Sofortige Impulsléschung und Einschaltsperre)
Bl: p0844 = 1-Signal und Bl: p0845 = 1-Signal

- Kein AUS2 (Freigabe mdglich)

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.
p0844[0...n] Bl: Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 1/ AUS2S_q 1
G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
G120C_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170

Beschreibung:

Einheitengruppe: -

Min

Einheitenwahl: -

Max

Funktionsplan: 2501, 8720, 8820,
8920

Werkseinstellung
[0] 2090.1
11

Einstellung der ersten Signalquelle fiir den Befehl "Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2)".
Es wirkt die UND-Verknlpfung von folgenden Signalen:

- Bl: p0844 "Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 1"
- Bl: p0845 "Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 2"

Das Ergebnis der UND-Verkniipfung entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 1 (STW1.1).
Bl: p0844 = 0-Signal oder Bl: p0845 = 0-Signal
- AUS2 (Sofortige Impulsléschung und Einschaltsperre)
Bl: p0844 = 1-Signal und BI: p0845 = 1-Signal

- Kein AUS2 (Freigabe mdglich)

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.
Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.
p0845[0...n] Bl: Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 2/ AUS2 S_q 2

Beschreibung:

108

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T

Einheitengruppe: -

Min

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -

Max

Datentyp: U32 / Binary
Dyn. Index: CDS, p0170

Funktionsplan: 2501, 8720, 8820,
8920

Werkseinstellung
1

Einstellung der zweiten Signalquelle fir den Befehl "Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2)".
Es wirkt die UND-Verknipfung von folgenden Signalen:

- Bl: p0844 "Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 1"
- Bl: p0845 "Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 2"

SINAMICS G120C
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Das Ergebnis der UND-Verknupfung entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 1 (STW1.1).
Bl: p0844 = 0-Signal oder Bl: p0845 = 0-Signal

- AUS2 (Sofortige Impulsléschung und Einschaltsperre)

Bl: p0844 = 1-Signal und Bl: p0845 = 1-Signal

- Kein AUS2 (Freigabe mdglich)

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang wirksam.

/N

p0848[0...n] BI: Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 1/ AUS3 S_q 1

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

G120C_USS Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

- - 1

Einstellung der ersten Signalquelle fiir den Befehl "Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3)".

Es wirkt die UND-Verknlpfung von folgenden Signalen:

- Bl: p0848 "Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 1"

- Bl: p0849 "Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 2"

Das Ergebnis der UND-Verkniipfung entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 2 (STW1.2).
Bl: p0848 = 0-Signal oder Bl: p0849 = 0-Signal

- AUS3 (Abbremsen mit AUS3-Rampe (p1135), dann Impulsléschung und Einschaltsperre)

Bl: p0848 = 1-Signal und Bl: p0849 = 1-Signal

- Kein AUS3 (Freigabe mdglich)

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.
/N
Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.
Hinweis: Bei Antrieb mit Drehmomentregelung (Uber p1501 aktiviert) gilt:
Bl: p0848 = 0-Signal:
- Keine eigene Bremsreaktion, aber Impulsléschung bei Stillstandserkennung (p1226, p1227).
p0848[0...n] Bl: Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 1/ AUS3 S_q 1
G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
G120C_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Vorsicht:

/N

Achtung:
Hinweis:

SINAMICS G120C

[0] 2090.2
(111
Einstellung der ersten Signalquelle fiir den Befehl "Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3)".
Es wirkt die UND-Verknipfung von folgenden Signalen:

- Bl: p0848 "Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 1"

- Bl: p0849 "Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 2"

Das Ergebnis der UND-Verkniipfung entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 2 (STW1.2).
Bl: p0848 = 0-Signal oder Bl: p0849 = 0-Signal

- AUS3 (Abbremsen mit AUS3-Rampe (p1135), dann Impulsléschung und Einschaltsperre)
Bl: p0848 = 1-Signal und Bl: p0849 = 1-Signal

- Kein AUS3 (Freigabe mdglich)

Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.
Bei Antrieb mit Drehmomentregelung (liber p1501 aktiviert) gilt:

Bl: p0848 = 0-Signal:

- Keine eigene Bremsreaktion, aber Impulsléschung bei Stillstandserkennung (p1226, p1227).
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p0849][0...n]

Beschreibung:

Bl: Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 2/ AUS3 S_q 2

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung

- - 1

Einstellung der zweiten Signalquelle fir den Befehl "Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3)".

Es wirkt die UND-Verknipfung von folgenden Signalen:

- Bl: p0848 "Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 1"

- Bl: p0849 "Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 2"

Das Ergebnis der UND-Verknipfung entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 2 (STW1.2).
Bl: p0848 = 0-Signal oder Bl: p0849 = 0-Signal

- AUS3 (Abbremsen mit AUS3-Rampe (p1135), dann Impulsléschung und Einschaltsperre)

Bl: p0848 = 1-Signal und BI: p0849 = 1-Signal

- Kein AUS3 (Freigabe mdglich)

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang wirksam.
Hinweis: Bei Antrieb mit Drehmomentregelung (tiber p1501 aktiviert) gilt:
Bl: p0849 = 0-Signal:
- Keine eigene Bremsreaktion, aber Impulsléschung bei Stillstandserkennung (p1226, p1227).
p0852[0...n] Bl: Betrieb freigeben/Betrieb sperren / Betrieb freigeben
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
G120C_USS Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

- - 1
Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "Betrieb freigeben/Betrieb sperren”.
Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 3 (STW1.3).
Bl: p0852 = 0-Signal

Betrieb sperren (Impulse l6schen).

Bl: p0852 = 1-Signal

Betrieb freigeben (Impulsfreigabe mdglich).

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

p0852[0...n] Bl: Betrieb freigeben/Betrieb sperren / Betrieb freigeben

G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

G120C_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

110

[0] 2090.3
(111
Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "Betrieb freigeben/Betrieb sperren”.

Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 3 (STW1.3).
Bl: p0852 = 0-Signal

Betrieb sperren (Impulse I6schen).

Bl: p0852 = 1-Signal

Betrieb freigeben (Impulsfreigabe mdglich).

SINAMICS G120C
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Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.

p0854[0...n] BI: Fiihrung durch PLC/Keine Fiihrung durch PLC / Fiihrung durch PLC

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

G120C_USS Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

- - 1

Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "Fihrung durch PLC/Keine Fihrung durch PLC".
Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 10 (STW1.10).

Bl: p0854 = 0-Signal

Keine Fihrung durch PLC.

Bl: p0854 = 1-Signal

Fihrung durch PLC.

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

Hinweis: Dieses Bit dient dazu, bei Ausfall der Steuerung eine Reaktion bei den Antrieben auszulésen (F07220). Falls keine
Steuerung vorhanden ist, sollte Binektoreingang p0854 = 1 gesetzt werden.
Wenn eine Steuerung vorhanden ist, dann muss STW1.10 = 1 (PZD1) gesetzt sein, damit die empfangenen Daten
aktualisiert werden. Dies gilt unabhangig von der Einstellung in p0854 und auch bei freier Telegrammprojektierung
(p0922 = 999).

p0854[0...n] Bl: Fithrung durch PLC/Keine Fiihrung durch PLC / Fiihrung durch PLC

G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

G120C_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Vorsicht:

/N

Achtung:
Hinweis:

SINAMICS G120C

[0] 2090.10
(111
Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "Fiihrung durch PLC/Keine Fiihrung durch PLC".
Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 10 (STW1.10).

Bl: p0854 = 0-Signal

Keine Fuhrung durch PLC.

Bl: p0854 = 1-Signal

Fihrung durch PLC.

Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.

Dieses Bit dient dazu, bei Ausfall der Steuerung eine Reaktion bei den Antrieben auszulésen (F07220). Falls keine
Steuerung vorhanden ist, sollte Binektoreingang p0854 = 1 gesetzt werden.

Wenn eine Steuerung vorhanden ist, dann muss STW1.10 = 1 (PZD1) gesetzt sein, damit die empfangenen Daten
aktualisiert werden. Dies gilt unabhangig von der Einstellung in p0854 und auch bei freier Telegrammprojektierung
(p0922 = 999).
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p0855[0...n]

Beschreibung:
Abhingigkeit:

Bl: Haltebremse unbedingt 6ffnen / Bremse unbed 6ffn

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 2701
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "Haltebremse unbedingt 6ffnen”.
Siehe auch: p0858

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

Hinweis: Das Signal uber Bl: p0858 (Haltebremse unbedingt schlieen) hat hdhere Prioritat als Gber Bl: p0855 (Haltebremse
unbedingt 6ffnen).

p0856[0...n] Bl: Drehzahlregler freigeben / n_reg freigeben

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 2701
Min Max Werkseinstellung

- - 1

Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "Drehzahlregler freigeben" (r0898.12).
0-Signal: I-Anteil und Ausgang des Drehzahlreglers zu Null setzen.

1-Signal: Drehzahlregler freigeben.

Siehe auch: r0898

Hinweis: Bei Wegnahme von "Drehzahlregler freigeben" wird eine eventuell vorhandene Bremse geschlossen.
Die Wegnahme von "Drehzahlregler freigeben" fihrt nicht zur Impulsldschung.
p0857 Leistungsteil Uberwachungszeit / LT t_Uberw

Beschreibung:

Abhéngigkeit:
Achtung:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8760, 8864, 8964
Min Max Werkseinstellung

100.0 [ms] 60000.0 [ms] 10000.0 [ms]

Einstellung der Uberwachungszeit fiir das Leistungsteil.

Nach einer 0/1-Flanke des EIN/AUS1-Befehls wird die Uberwachungszeit gestartet. Liefert das Leistungsteil nicht
innerhalb der Uberwachungszeit eine Bereitmeldung zuriick, so wird die Stérung F07802 ausgeldst.

Siehe auch: F07802, F30027

Die maximale Zeit fir die Vorladung des Zwischenkreises wird im Leistungsteil iberwacht und ist nicht &nderbar. Die
maximale Dauer der Vorladung ist vom Leistungsteil abhangig.

Die Uberwachungszeit fiir die Vorladung wird nach dem EIN-Befehl (Bl: p0840 = 0/1-Signal) gestartet. Bei
Uberschreitung der maximalen Vorladedauer wird die Stérung F30027 ausgeldst.

Die Werkseinstellung fir p0857 ist vom Leistungsteil abhangig.

Die Uberwachungszeit fiir die Bereitmeldung des Leistungsteils umfasst den Zeitraum fiir die Vorladung des
Zwischenkreises sowie gegebenenfalls die Prellzeit von Schitzen.

Ein zu kleiner Wert in p0857 fihrt nach der Freigabe zu einer entsprechenden Stérung.

p0858[0...n]

Beschreibung:
Abhingigkeit:

112

Bl: Haltebremse unbedingt schlieBen / Bremse unbed schl

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 2701
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "Haltebremse unbedingt schlieRen".
Siehe auch: p0855

SINAMICS G120C
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Hinweis: Das Signal uber Bl: p0858 (Haltebremse unbedingt schlieen) hat hdhere Prioritat als Gber Bl: p0855 (Haltebremse
unbedingt 6ffnen).
Bei 1-Signal Uber Bl: p0858 wird der Befehl "Haltebremse unbedingt schlieRen" ausgefiihrt und intern Sollwert Null
vorgegeben.

p0860 Bl: Netzschiitz Riickmeldung / Netzschiitz Riickm

Beschreibung:

Empfehlung:

Abhingigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2634
Min Max Werkseinstellung

- - 863.1

Einstellung der Signalquelle fir die Rickmeldung vom Netzschiitz.

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

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 Abhangigkeit vom Signal BO: r0863.1 tiberwacht.
Bei aktivierter Uberwachung (Bl: p0860 ungleich r0863.1) wird die Stérung FO7300 auch dann gemeldet, wenn das
Schitz geschlossen ist, bevor eine Ansteuerung durch r0863.1 erfolgt.

p0861 Netzschiitz Uberwachungszeit / Netzschiitz t_Uberw

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2634

Min Max Werkseinstellung

0 [ms] 5000 [ms] 100 [ms]

Einstellung der Uberwachungszeit des Netzschiitzes.

Die Zeit startet bei jedem Schaltvorgang des Netzschiitzes (r0863.1). Wird innerhalb der Zeit keine Riickmeldung
vom Netzschutz erkannt, so erfolgt eine Meldung.

Siehe auch: p0860, r0863
Die Uberwachung ist mit der Werkseinstellung von p0860 ausgeschaltet.

r0863.0...1

Beschreibung:

CO/BO: Antriebskopplung Zustands-/Steuerwort / Koppl ZSW/STW

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang fiir das Zustands- und Steuerwort der Antriebskopplung.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Regelung Betrieb Ja Nein -
01 Schitz ansteuern Ja Nein 2634
Hinweis: Zu Bit 01:
Das Bit 1 ist zur Ansteuerung eines externen Netzschiitzes vorgesehen.
p0867 Leistungsteil Hauptschiitzhaltezeit nach AUS1 /LT t_HS nach AUS1

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.0 [ms] 500.0 [ms] 50.0 [ms]

Einstellung der Hauptschitzhaltezeit nach AUS1.
Siehe auch: p0869

Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768 113



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

Hinweis:

Nach Wegnahme der AUS1-Freigabe (Quelle von p0840) wird das Hauptschiitz nach Ablaufen der

Hauptschiitzhaltezeit gedffnet.

Bei p0869 = 1 (Hauptschiitz bei STO geschlossen halten), muss nach Zurticknahme von STO die Einschaltsperre
Uber Quelle von p0840 = 0 (AUS1) quittiert werden und sollte noch vor Ablauf der Hauptschiitzhaltezeit wieder auf 1

gehen, ansonsten 6ffnet das Hauptschiitz.

Bei Betrieb eines Antriebs an der SINUMERIK, der erst mit dem AUS1-Befehl das Hauptschutz schlieRt (Blocksize,

Chassis), sollte p0867 auf mindestens 50 ms eingestellt werden.

p0869

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Ablaufsteuerung Konfiguration / Abl_strg Konfig

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: T Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Einstellung der Konfiguration fir die Ablaufsteuerung.

Bit Signalname

00 Hauptschitz bei STO geschlossen halten
Siehe auch: p0867

Zu Bit 00:

1-Signal

Ja

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0000 bin

0-Signal FP
Nein -

Nach Wegnahme der AUS1-Freigabe (Quelle von p0840) wird das Hauptschiitz nach Ablaufen der

Hauptschitzhaltezeit gedffnet.

Bei p0869.0 = 1 muss nach Zuriicknahme von STO die Einschaltsperre Gber Quelle von p0840 = 0 (AUS1) quittiert
werden und sollte noch vor der Hauptschiitzhaltezeit (p0867) wieder auf 1 gehen, ansonsten 6ffnet das Hauptschiitz.

r0898.0...14

Beschreibung:
Bitfeld:

Hinweis:

114

CO/BO: Steuerwort Ablaufsteuerung / STW Abl_strg

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: - Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 2501
Werkseinstellung

Anzeige und Konnektorausgang fir das Steuerwort der Ablaufsteuerung.

Bit Signalname

00 EIN/AUS1

01 BB/AUS2

02 BB/AUS3

03  Betrieb freigeben

04  Hochlaufgeber freigeben
05  Hochlaufgeber fortsetzen

06  Drehzahlsollwert freigeben
07  Befehl Bremse 6ffnen

08  Tippen 1

09 Tippen 2

10  Fihrung durch PLC
12 Drehzahlregler Freigabe
14  Befehl Bremse schlieRen

BB: Betriebsbedingung

1-Signal

Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja

0-Signal FP
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein 3001
Nein 3001
Nein -
Nein -
Nein -
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r0899.0...13

Beschreibung:

CO/BO: Zustandswort Ablaufsteuerung / ZSW Abl_strg

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2503
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang flr das Zustandswort der Ablaufsteuerung.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 Einschaltbereit Ja Nein -
01 Betriebsbereit Ja Nein -
02  Betrieb freigegeben Ja Nein -
03  Tippen aktiv Ja Nein -
04  Kein Austrudeln aktiv AUS2 inaktiv AUS2 aktiv -
05 Kein Schnellhalt aktiv AUS3 inaktiv AUS3 aktiv -
06 Einschaltsperre aktiv Ja Nein -
07  Antrieb bereit Ja Nein -
08  Reglerfreigabe Ja Nein -
09  Fuhrung gefordert Ja Nein -
11 Impulse freigegeben Ja Nein -
12 Haltebremse 6ffnen Ja Nein -
13  Befehl Haltebremse schlief’en Ja Nein -

Hinweis: Zu Bit 00, 01, 02, 04, 05, 06, 09:
Diese Signale werden fiir das Zustandswort 1 bei PROFIdrive verwendet.

p0918 PROFIBUS Adresse / PB Adresse

G120C_DP Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2401, 2410
Min Max Werkseinstellung
1 126 126

Beschreibung:

Achtung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Anzeige oder Einstellung der PROFIBUS-Adresse fiir die PROFIBUS-Schnittstelle auf der 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 auf ON oder OFF eingestellt sind.

--> Die Adresse wird mit der Funktion "RAM nach ROM kopieren" nichtfliichtig gespeichert.

--> Eine Anderung wird erst nach POWER ON wirksam.

Bei p0014 = 1 gilt:

Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder moglich.

Bei p0014 = 0 gilt:

Bevor eine gednderte Einstellung dauerhaft wirksam wird, ist eine nichtfliichtige Speicherung von RAM nach ROM
erforderlich. Dazu ist p0971 = 1 oder p0014 = 1 zu setzen.

Zulassige PROFIBUS-Adressen: 1 ... 126

Die Adresse 126 ist fiir die Inbetriebnahme vorgesehen.

Jede Anderung der PROFIBUS-Adresse wird erst nach POWER ON wirksam.
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p0922

G120C_DP
G120C_PN

Beschreibung:
Wert:

Abhangigkeit:

Hinweis:

PROFIdrive PZD Telegrammauswahl / PZD Telegr_ausw

Zugriffsstufe: 1
Anderbar: C(1), T

Berechnet: -
Normierung: -

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2401, 2420

Min Max Werkseinstellung
1 999 1

Einstellung des Sende- und Empfangstelegrammes.

1: Standard Telegramm 1, PZD-2/2

20: Standard Telegramm 20, PZD-2/6

352: SIEMENS Telegramm 352, PZD-6/6

353: SIEMENS Telegramm 353, PZD-2/2, PKW-4/4

354: SIEMENS Telegramm 354, PZD-6/6, PKW-4/4

999:  Freie Telegrammprojektierung mit BICO

Siehe auch: p2038

Siehe auch: F01505

Bei p0922 = 100 ... 199 wird automatisch p2038 = 1 gesetzt und das Andern von p2038 gesperrt. Damit ist bei diesen
Telegrammen unveranderlich der Interface Mode "SIMODRIVE 611 universal" eingestellt.

Ist ein Wert ungleich 999 und somit ein Telegramm eingestellt, sind die im Telegramm enthaltenen Verschaltungen
gesperrt.

Die gesperrten Verschaltungen kénnen erst nach Einstellen des Wertes 999 wieder geandert werden.

r0944

Beschreibung:

Empfehlung:
Abhéangigkeit:

CO: Storpufferanderungen Zahler / Storpufferand

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8060
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und Konnektorausgang fiir den Zahler der Anderungen des Storpuffers.
Dieser Zahler wird bei jeder Veréanderung des Storpuffers inkrementiert.
Verwendung zur Priifung, ob der Storpuffer konsistent ausgelesen wurde.

Siehe auch: r0945, r0947, r0948, r0949, r2109

r0945[0...63]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Achtung:
Hinweis:

116

Storcode / Storcode

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8060
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Nummern der aufgetretenen Stérungen.

Siehe auch: r0947, r0948, r0949, r2109, r2130, r2133, r2136, r3120, r3122

Die Eigenschaften des Storpuffers sind der entsprechenden Produktdokumentation zu entnehmen.
Die Pufferparameter werden zyklisch im Hintergrund aktualisiert (siehe Zustandssignal in r2139).
Aufbau Storpuffer (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 Stérfall, Stérung 8
r0945[56], r0949[56], r0948[56], r2109[56] --> 7. Quittierter Stdrfall, Storung 1

r0945[63], r0949[63], r0948[63], r2109[63] --> 7. Quittierter Stérfall, Stérung 8

SINAMICS G120C
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r0946[0...65534] Storcodeliste / Storcodeliste

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8060
Min Max Werkseinstellung

Auflistung der im Antriebsgerat vorhandenen Stércodes.
Es kann nur auf die Indizes mit gultigem Stércode zugegriffen werden.
Der dem Stércode zugeordnete Parameter ist unter dem gleichen Index in r0951 eingetragen.

r0947[0...63]

Beschreibung:

Stornummer / Stornummer

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8060
Min Max Werkseinstellung

Dieser Parameter ist identisch mit r0945.

r0948[0...63]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Achtung:
Hinweis:

Storzeit gekommen in Millisekunden / t_Stor gek ms

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8060
Min Max Werkseinstellung

- [ms] - [ms] - [ms]

Anzeige der Systemlaufzeit in Millisekunden, an der die Stérung aufgetreten ist.

Siehe auch: r0945, r0947, r0949, r2109, r2130, r2133, r2136

Die Zeit setzt sich zusammen aus r2130 (Tage) und r0948 (Millisekunden).

Die Pufferparameter werden zyklisch im Hintergrund aktualisiert (siehe Zustandssignal in r2139).
Der Aufbau des Storpuffers sowie die Belegung der Indizes ist in r0945 dargestellit.

Beim Lesen des Parameters Gber PROFIdrive gilt der Datentyp TimeDifference.

r0949[0...63]

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Storwert / Storwert

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8060
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Zusatzinformation der aufgetretenen Stérung (als Ganzzahl).
Siehe auch: r0945, r0947, r0948, r2109, r2130, r2133, r2136, r3120, r3122

Hinweis: Die Pufferparameter werden zyklisch im Hintergrund aktualisiert (siehe Zustandssignal in r2139).
Der Aufbau des Storpuffers sowie die Belegung der Indizes ist in r0945 dargestellt.
p0952 Storfalle Zahler / Storfalle Anz

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6700, 8060
Min Max Werkseinstellung

0 65535 0

Anzahl der aufgetretenen Storfalle nach dem letzten Zurlcksetzen.

Mit p0952 = 0 setzen wird der Storpuffer geldscht.

Siehe auch: r0945, r0947, r0948, r0949, r2109, r2130, r2133, r2136

Datentyp: Unsigned16

Normierung: - Dyn. Index: -
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r0963
G120C_DP

Beschreibung:
Wert:

PROFIBUS Baudrate / PB Baudrate

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 255 -

Anzeige des entsprechenden Wertes fur die Baudrate bei PROFIBUS.

0: 9.6 kBit/s

1: 19.2 kBit/s

2: 93.75 kBit/s

3: 187.5 kBit/s

4: 500 kBit/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

r0964[0...6]

Beschreibung:
Index:

Hinweis:

118

Gerateidentifikation / Gerateident

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Gerateidentifikation.
[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

Beispiel:

r0964[0] = 42 --> SIEMENS

r0964[1] = Geratetyp, siehe unten

r0964[2] = 403 --> Erster Teil Firmware-Version V04.03 (Zweiter Teil siehe bei Index 6)
r0964[3] = 2010 --> Jahr 2010

r0964[4] = 1705 --> 17. Mai

r0964[5] = 2 --> 2 Antriebsobjekte

r0964[6] = 200 --> Zweiter Teil Firmware-Version (Vollstédndige Version: V04.03.02.00)
Geratetyp:

r0964[1] = 6510 --> SINAMICS G120C_DP

r0964[1] = 6511 --> SINAMICS G120C_PN

r0964[1] = 6512 --> SINAMICS G120C_CAN

r0964[1] = 6513 --> SINAMICS G120C_USS/MB

SINAMICS G120C
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r0965

G120C_DP
G120C_PN

Beschreibung:

Hinweis:

PROFIdrive Profilnummer / PD Profilnummer

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der PROFIdrive Profilnummer und Profilversion.

Konstanter Wert = 0329 hex.

Byte 1: Profilnummer = 03 hex = PROFIdrive Profil

Byte 2: Profilversion = 29 hex = Version 4.1

Beim Lesen des Parameters Uber PROFIdrive gilt der Datentyp Octet String 2.

p0969

Beschreibung:

Systemlaufzeit relativ / t_System relativ

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8060
Min Max Werkseinstellung

0 [ms] 4294967295 [ms] 0 [ms]

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.

Beim Lesen des Parameters tUber PROFIdrive gilt der Datentyp TimeDifference.
p0970 Antrieb Parameter zuriicksetzen / Antr Par Reset

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:
Achtung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: C(1, 30)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 300 0

Der Parameter dient zum Ausldsen des Zurlicksetzens der Antriebsparameter.
Die Parameter p0100, p0205 werden dabei nicht zuriickgesetzt.
Folgende Motorparameter werden passend zum Leistungsteil vorbelegt: p0300 ... p0311.

Beim Laden der Einstellungen 10, 11, 12 wird automatisch der Zwischenspeicher Modus inaktiv geschaltet (p0014 =
0).

Datentyp: Unsigned16
Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

0: Inaktiv

1: Start Parameter zuriicksetzen

3: Start Laden der flichtigen Parameter aus RAM
5: Start Safety-Parameter zurlicksetzen

10: Start Laden der mit p0971=10 gespeicherten Parameter

11: Start Laden der mit p0971=11 gespeicherten Parameter

12: Start Laden der mit p0971=12 gespeicherten Parameter

100:  Start BICO-Verschaltungen zuriicksetzen

300:  Nur Siemens-intern

Siehe auch: F01659

Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder mdglich.

Bei aktiviertem Zwischenspeicher (siehe p0014) wird beim Laden eines Parametersatzes (p0970 = 10, 11, 12) die
aktuelle Parametrierung von RAM nach ROM gesichert.

Besonderheiten bei der Kommunikation tiber PROFIBUS DP:

- Die Kommunikation mit Class 1 Mastern (z. B. S7-Steuerungen) ist unterbrochen.

- Die Kommunikation mit Class 2 Mastern (z. B. STARTER) bleibt erhalten.

Eine Werkseinstellung kann nur gestartet werden, wenn vorher p0010 = 30 (Parameter-Reset) gesetzt wurde.
Am Ende der Berechnungen wird automatisch p0970 = 0 gesetzt.

Das Rucksetzen der Parameter ist mit p0970 = 0 und r3996[0] = 0 beendet.
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Bei p0970 = 1 gilt:

Ist eine Safety Integrated Funktion parametriert (p9601), so werden die Safety Parameter nicht mit zurlickgesetzt. In
diesem Fall wird die Fehlermeldung (FO1659) mit Storwert 2 ausgegeben.

Allgemein gilt:

Ein Index der Parameter p2100, p2101, p2126, p2127 wird nicht zurtickgesetzt, wenn genau in diesem Index eine
parametrierte Meldung aktiv ist.

p0971

Beschreibung:

Wert:

Abhingigkeit:

Parameter speichern / Par speichern
Zugriffsstufe: 1
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 12 0

Einstellung zum Speichern der Parameter im nichtfliichtigen Speicher.

Berechnet: - Datentyp: Unsigned16

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

Beim Speichervorgang werden nur die zum Speichern vorgesehenen Einstellparameter beriicksichtigt.
0: Inaktiv

1: Antriebsobjekt speichern

10: Nichtfliichtig speichern als Einstellung 10

11: Nichtfliichtig speichern als Einstellung 11

12: Nichtflichtig speichern als Einstellung 12

Siehe auch: p0970, p1960, p3845, r3996

Vorsicht: Bei gesteckter Speicherkarte (optional) und nicht verwendeter USB-Schnittstelle gilt:
A Die Parameter werden auch auf der Karte gespeichert und uberschreiben dabei bereits vorhandene Daten!
Achtung: Die Spannungsversorgung der Control Unit darf erst nach dem Beenden des Speichervorgangs ausgeschaltet
werden (d. h. nach dem Start zum Speichern warten, bis der Parameter wieder den Wert 0 hat).
Wahrend des Speichervorgangs ist das Parameterschreiben gesperrt.
Der Fortschritt des Speichervorgangs wird in r3996 angezeigt.
Hinweis: Die mit p0971 = 10, 11, 12 gespeicherten Parameter kdnnen mit p0970 = 10, 11 oder 12 wieder geladen werden.
Identification und Maintenance-Daten (I&M-Daten, p8806 und folgende) werden nur bei p0971 = 1 gespeichert.
p0972 Antriebsgerit Reset / Antr_gerat Reset

Beschreibung:

Wert:

Gefahr:

YA

Hinweis:

120

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Datentyp: Unsigned16
Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 3 0

Einstellung des gewlinschten Vorgangs zum Ausfiihren eines Hardware-Resets beim Antriebsgerat.
0: Inaktiv

1: Hardware-Reset sofort

2: Hardware-Reset Vorbereitung

3: Hardware-Reset nach Ausfall der zyklischen Kommunikation

Es ist sicherzustellen, dass sich die Anlage in einem sicheren Zustand befindet.
Es durfen keine Zugriffe auf Speicherkarte/Geratespeicher der Control Unit stattfinden.

Zu Wert = 1:

Der Reset wird sofort ausgefuihrt und die Kommunikation abgebrochen.

Nach Aufbau der Kommunikation eine Kontrolle des Reset-Vorgangs durchfiihren (siehe nachfolgend).
Zu Wert = 2:

Hilfseinstellung zur Kontrolle des Reset-Vorgangs.

Als erstes p0972 = 2 setzen und zurlicklesen. Als zweites p0972 = 1 setzen (dieser Auftrag wird moglicherweise
nicht mehr quittiert). Danach wird die Kommunikation abgebrochen.

Nach Aufbau der Kommunikation eine Kontrolle des Reset-Vorgangs durchfiihren (siehe nachfolgend).
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Zu Wert = 3:

Der Reset wird nach Abbruch der zyklischen Kommunikation ausgefiihrt. Diese Einstellung dient zum
synchronisierten Reset mehrerer Antriebsgerate durch eine Steuerung.

Wenn keine zyklische Kommunikation aktiv ist, dann wird der Reset sofort ausgefihrt.

Nach Aufbau der Kommunikation eine Kontrolle des Reset-Vorgangs durchfiihren (siehe nachfolgend).
Zur Kontrolle des Reset-Vorgangs:

Nach Neustart des Antriebsgerats und Aufbau der Kommunikation den p0972 lesen und folgendes prifen:
p0972 = 0?7 --> Der Reset wurde erfolgreich ausgefinhrt.

p0972 > 0? --> Der Reset wurde nicht ausgeflhrt.

r0980[0...299]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

Liste vorhandener Parameter 1 / Liste vorh Par 1

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

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 298. Enthalt ein Index den Wert 0, so ist die
Liste hier beendet. Bei einer groReren Liste steht im Index 299 die Parameternummer zum Fortsetzen der Liste.

Diese Liste besteht vollstandig aus folgenden Parametern:
r0980[0...299], r0981[0...299] ... r0989]0...299]

Die Parameter dieser Liste werden in der Expertenliste der Inbetriebnahme-Software nicht angezeigt. Sie kénnen
aber von einer lGbergeordneten Steuerung (z. B. PROFIBUS Master) gelesen werden.

r0981[0...299]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

Liste vorhandener Parameter 2 / Liste vorh Par 2

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der vorhandenen Parameter fur diesen Antrieb.
Siehe auch: r0980, r0989

Die Anzeige der vorhandenen Parameter erfolgt in den Indizes 0 bis 298. Enthalt ein Index den Wert 0, so ist die
Liste hier beendet. Bei einer groReren Liste steht im Index 299 die Parameternummer zum Fortsetzen der Liste.

Diese Liste besteht vollstandig aus folgenden Parametern:
r0980[0...299], r0981[0...299] ... r0989]0...299]

Die Parameter dieser Liste werden in der Expertenliste der Inbetriebnahme-Software nicht angezeigt. Sie konnen
aber von einer lGibergeordneten Steuerung (z. B. PROFIBUS Master) gelesen werden.

r0989[0...299]

Beschreibung:
Abhiéngigkeit:
Hinweis:

SINAMICS G120C

Liste vorhandener Parameter 10 / Liste vorh Par 10

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der vorhandenen Parameter fir diesen Antrieb.
Siehe auch: r0980, r0981

Die Anzeige der vorhandenen Parameter erfolgt in den Indizes 0 bis 298. Enthalt ein Index den Wert 0, so ist die
Liste hier beendet.

Diese Liste besteht vollstandig aus folgenden Parametern:
r0980[0...299], r0981[0...299] ... r0989]0...299]

Die Parameter dieser Liste werden in der Expertenliste der Inbetriebnahme-Software nicht angezeigt. Sie kénnen
aber von einer Ubergeordneten Steuerung (z. B. PROFIBUS Master) gelesen werden.
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r0990[0...99]

Beschreibung:
Abhingigkeit:
Hinweis:

Liste gednderter Parameter 1 / Liste ged Par 1

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der gegeniber der Werkseinstellung gednderten Parameter flr diesen Antrieb.
Siehe auch: r0991, 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 groReren 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 Inbetriebnahme-Software nicht angezeigt. Sie kdnnen
aber von einer libergeordneten Steuerung (z. B. PROFIBUS Master) gelesen werden.

r0991[0...99]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

Liste gednderter Parameter 2 / Liste ged Par 2

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der gegenuber der Werkseinstellung geanderten Parameter flr diesen Antrieb.
Siehe auch: r0990, r0999

Die Anzeige der geanderten Parameter erfolgt in den Indizes 0 bis 98. Enthalt ein Index den Wert 0, so ist die Liste
hier beendet. Bei einer groReren 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 Inbetriebnahme-Software nicht angezeigt. Sie kénnen
aber von einer Ubergeordneten Steuerung (z. B. PROFIBUS Master) gelesen werden.

r0999[0...99]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

122

Liste geanderter Parameter 10 / Liste gea Par 10

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der gegenuber der Werkseinstellung geanderten Parameter flr diesen Antrieb.
Siehe auch: r0990, r0991

Die Anzeige der geanderten 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:
r0990[0...99], r0991[0...99] ... r0999[0...99]

Die Parameter dieser Liste werden in der Expertenliste der Inbetriebnahme-Software nicht angezeigt. Sie kénnen
aber von einer Gbergeordneten Steuerung (z. B. PROFIBUS Master) gelesen werden.

SINAMICS G120C
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p1000[0...n] Drehzahlsollwert Auswahl / n_soll Ausw
G120C_CAN Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16
G120C_USS Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 200 2
Beschreibung: Einstellung der Quelle fir den Drehzahlsollwert.

Bei einstelligen Werten gilt:

Der Wert gibt den Hauptsollwert an.

Bei zweistelligen Werten gilt:

Die linke Ziffer gibt den Zusatzsollwert an, die rechte Ziffer den Hauptsollwert.
Beispiel:

Wert = 26

--> Der Analogsollwert (2) liefert den Zusatzsollwert.

--> Der Feldbus (6) liefert den Hauptsollwert.

Wert: 0: Kein Hauptsollwert
1: Motorpotenziometer
2: Analogsollwert
3: Drehzahlfestsollwert
6: Feldbus
10: Motorpotenziometer + Kein Hauptsollwert
11: Motorpotenziometer + Motorpotenziometer
12: Motorpotenziometer + Analogsollwert
13: Motorpotenziometer + Drehzahlfestsollwert
16: Motorpotenziometer + Feldbus
20: Analogsollwert + Kein Hauptsollwert
21: Analogsollwert + Motorpotenziometer
22: Analogsollwert + Analogsollwert
23: Analogsollwert + Drehzahlfestsollwert
26: Analogsollwert + Feldbus
30: Drehzahlfestsollwert + Kein Hauptsollwert
31: Drehzahlfestsollwert + Motorpotenziometer
32: Drehzahlfestsollwert + Analogsollwert
33: Drehzahlfestsollwert + Drehzahlfestsollwert
36: Drehzahlfestsollwert + Feldbus
60: Feldbus + Kein Hauptsollwert
61: Feldbus + Motorpotenziometer
62: Feldbus + Analogsollwert
63: Feldbus + Drehzahlfestsollwert
66: Feldbus + Feldbus
200:  Analog output connection
Abhangigkeit: Beim Andern dieses Parameters werden folgende Einstellungen beeinflusst:
Siehe auch: p1070, p1071, p1075, p1076
Vorsicht: Wird bei p1000 als Hauptsollwert der Feldbus gewahlt, so wird folgende BICO-Verschaltung automatisch eingestellt:
A p2051[1] = r0063
Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 geschiitzt.
Fir PROFIBUS/PROFINET Control Units gilt: Durch Setzen von p0922 = 999 kann der Parameter frei eingestellt
werden.
Mit Ausfiihren eines bestimmten Makros werden die entsprechend programmierten Einstellungen vorgenommen und
wirksam.
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p1000[0...n] Drehzahlsollwert Auswahl / n_soll Ausw
G120C_DP Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16
G120C_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 200 6
Beschreibung: Einstellung der Quelle fir den Drehzahlsollwert.

Bei einstelligen Werten gilt:

Der Wert gibt den Hauptsollwert an.

Bei zweistelligen Werten gilt:

Die linke Ziffer gibt den Zusatzsollwert an, die rechte Ziffer den Hauptsollwert.
Beispiel:

Wert = 26

--> Der Analogsollwert (2) liefert den Zusatzsollwert.

--> Der Feldbus (6) liefert den Hauptsollwert.

Wert: 0: Kein Hauptsollwert
1: Motorpotenziometer
2: Analogsollwert
3: Drehzahlfestsollwert
6: Feldbus
10: Motorpotenziometer + Kein Hauptsollwert
11: Motorpotenziometer + Motorpotenziometer
12: Motorpotenziometer + Analogsollwert
13: Motorpotenziometer + Drehzahlfestsollwert
16: Motorpotenziometer + Feldbus
20: Analogsollwert + Kein Hauptsollwert
21: Analogsollwert + Motorpotenziometer
22: Analogsollwert + Analogsollwert
23: Analogsollwert + Drehzahlfestsollwert
26: Analogsollwert + Feldbus
30: Drehzahlfestsollwert + Kein Hauptsollwert
31: Drehzahlfestsollwert + Motorpotenziometer
32: Drehzahlfestsollwert + Analogsollwert
33: Drehzahlfestsollwert + Drehzahlfestsollwert
36: Drehzahlfestsollwert + Feldbus
60: Feldbus + Kein Hauptsollwert
61: Feldbus + Motorpotenziometer
62: Feldbus + Analogsollwert
63: Feldbus + Drehzahlfestsollwert
66: Feldbus + Feldbus
200:  Analog output connection
Abhangigkeit: Beim Andern dieses Parameters werden folgende Einstellungen beeinflusst:
Siehe auch: p1070, p1071, p1075, p1076
Vorsicht: Wird bei p1000 als Hauptsollwert der Feldbus gewahlt, so wird folgende BICO-Verschaltung automatisch eingestellt:
A p2051[1] = r0063
Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 geschiitzt.
Fir PROFIBUS/PROFINET Control Units gilt: Durch Setzen von p0922 = 999 kann der Parameter frei eingestellt
werden.
Mit Ausfiihren eines bestimmten Makros werden die entsprechend programmierten Einstellungen vorgenommen und
wirksam.
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p1001[0...n]

Beschreibung:
Abhingigkeit:

CO: Drehzahlfestsollwert 1 / n_soll_fest 1
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]

Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 1.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1002[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 2 / n_soll_fest 2

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 2.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehdrt, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1003[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 3 / n_soll_fest 3

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 3.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1004[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 4 / n_soll_fest 4

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 4.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1005[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 5/ n_soll_fest 5

Beschreibung:

Abhingigkeit:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 5.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]
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Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1006[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 6 / n_soll_fest 6

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 6.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1007[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 7 / n_soll_fest 7

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 7.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1008[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 8 / n_soll_fest 8

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fir Drehzahlfestsollwert 8.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1009[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 9 / n_soll_fest 9

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Achtung:

126

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 9.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024

Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]
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p1010[0...n]

Beschreibung:
Abhingigkeit:

CO: Drehzahlfestsollwert 10 / n_soll_fest 10
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]

Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 10.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1011[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 11 / n_soll_fest 11

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 11.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehdrt, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1012[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 12 / n_soll_fest 12

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 12.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1013[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 13 / n_soll_fest 13

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 13.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1014[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 14 / n_soll_fest 14

Beschreibung:

Abhingigkeit:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 14.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]
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Achtung:

Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den

wirksamen Datensatz.

p1015[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:

CO: Drehzahlfestsollwert 15 / n_soll_fest 15

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: 3_1

Min

-210000.000 [1/min]

Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 15.

Berechnet: -

Normierung: p2000
Einheitenwahl: p0505

Max

210000.000 [1/min]

Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1016 Drehzahlfestsollwert Anwahimodus / n_soll_fest Anwahl

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: T

Einheitengruppe: -

Berechnet: -
Normierung: -

Einheitenwahl: -

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 3010, 3011

Min Max Werkseinstellung
1 2 1
Beschreibung: Einstellung des Modus fiir die Anwahl des Drehzahlfestsollwerts.
Wert: 1: Direkt
2: Binar
Hinweis: Zu p1016 = 1:
In diesem Modus wird der Sollwert Uber die Drehzahlfestsollwerte p1001 ... p1004 vorgegeben.
Durch Addition der einzelnen Drehzahlfestsollwerte ergeben sich bis zu 16 unterschiedliche Sollwerte.
Zu p1016 = 2:
In diesem Modus wird der Sollwert Uber die Drehzahlfestsollwerte p1001 ... p1015 vorgegeben.
p1020[0...n] Bl: Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 0 / n_soll_fest Bit 0

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T

Einheitengruppe: -

Min

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

Datentyp: U32 / Binary

Dyn. Index: CDS, p0170
Funktionsplan: 2505, 3010, 3011
Werkseinstellung

0

Einstellung der Signalquelle zur Auswahl des Drehzahlfestsollwertes.
Auswahl des gewunschten Drehzahlfestsollwertes Uber p1020 ... p1023.
Einstellung der Werte fir Drehzahlfestsollwert 1 ... 15 Gber p1001 ... p1015.

Siehe auch: p1021, p1022, p1023

Ist kein Drehzahlfestsollwert ausgewahlt (p1020 ... p1023 = 0), so ist r1024 = 0 (Sollwert = 0).

p1021[0...n]

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Hinweis:
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Bl: Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 1 / n_soll_fest Bit 1

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T

Einheitengruppe: -

Min

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

Datentyp: U32 / Binary

Dyn. Index: CDS, p0170
Funktionsplan: 2505, 3010, 3011
Werkseinstellung

0

Einstellung der Signalquelle zur Auswahl des Drehzahlfestsollwertes.
Auswahl des gewlinschten Drehzahlfestsollwertes Gber p1020 ... p1023.
Einstellung der Werte fir Drehzahlfestsollwert 1 ... 15 Gber p1001 ... p1015.

Siehe auch: p1020, p1022, p1023

Ist kein Drehzahlfestsollwert ausgewahlt (p1020 ... p1023 = 0), so ist r1024 = 0 (Sollwert = 0).
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p1022[0...n]

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Hinweis:

Bl: Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 2 / n_soll_fest Bit 2

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2505, 3010, 3011
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle zur Auswahl des Drehzahlfestsollwertes.

Auswahl des gewuinschten Drehzahlfestsollwertes Gber p1020 ... p1023.

Einstellung der Werte fiir Drehzahlfestsollwert 1 ... 15 Gber p1001 ... p1015.

Siehe auch: p1020, p1021, p1023

Ist kein Drehzahlfestsollwert ausgewahlt (p1020 ... p1023 = 0), so ist r1024 = 0 (Sollwert = 0).

p1023[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Hinweis:

Bl: Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 3 / n_soll_fest Bit 3

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2505, 3010, 3011
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle zur Auswahl des Drehzahlfestsollwertes.

Auswahl des gewunschten Drehzahlfestsollwertes Uber p1020 ... p1023.

Einstellung der Werte fiir Drehzahlfestsollwert 1 ... 15 Gber p1001 ... p1015.

Siehe auch: p1020, p1021, p1022

Ist kein Drehzahlfestsollwert ausgewahlt (p1020 ... p1023 = 0), so ist r1024 = 0 (Sollwert = 0).

r1024

Beschreibung:

Empfehlung:
Abhangigkeit:

Hinweis:

CO: Drehzahlfestsollwert wirksam / n_soll_fest wirk

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3001, 3010, 3011
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang fur den ausgewahlten und wirksamen Drehzahlfestsollwert.

Dieser Sollwert ist der Ausgangswert bei den Drehzahlfestsollwerten und muss entsprechend weiterverschaltet
werden (z. B. mit dem Hauptsollwert).

Das Signal mit dem Hauptsollwert verschalten (Cl: p1070 = r1024).

Auswahl des gewlinschten Drehzahlfestsollwertes Gber p1020 ... p1023.

Einstellung der Werte fir Drehzahlfestsollwert 1 ... 15 Gber p1001 ... p1015.

Siehe auch: p1070

Ist kein Drehzahlfestsollwert ausgewahlt (p1020 ... p1023 = 0), so ist r1024 = 0 (Sollwert = 0).

r1025.0

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhéangigkeit:
Hinweis:

SINAMICS G120C

BO: Drehzahlfestsollwert Status / n_soll_fest Status

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und Binektorausgang firr den Status bei der Anwahl der Drehzahlfestsollwerte.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 Drehzahlfestsollwert angewahlt Ja Nein 3011
Siehe auch: p1016

Zu Bit 00:

Bei der direkten Anwahl der Drehzahlfestsollwerte (p1016 = 1) wird dieses Bit gesetzt, wenn mindestens 1
Drehzahlfestsollwert angewahlt ist.
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p1030[0...n]

Beschreibung:

Motorpotenziometer Konfiguration / Mop Konfiguration
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3020
Werkseinstellung

0000 0110 bin

Normierung: -

Einstellung der Konfiguration fiir das Motorpotenziometer.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Speicherung aktiv Ja Nein -
01 Automatikbetrieb Hochlaufgeber aktiv Ja Nein -
02  Anfangsverrundung aktiv Ja Nein -
03  Speicherung in NVRAM aktiv Ja Nein -
04  Hochlaufgeber immer aktiv Ja Nein -
Achtung: Bei p0014 = 1 gilt:
Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder mdglich.
Hinweis: Zu Bit 00:
0: Sollwert fiir Motorpotenziometer wird nicht gespeichert und nach EIN durch p1040 vorgegeben.
1: Sollwert fir Motorpotenziometer wird nach AUS gespeichert und nach EIN auf den gespeicherten Wert gesetzt.
Zum nichtflichtigen Speichern ist Bit 03 = 1 zu setzen.
Zu Bit 01:
0: Ohne Hochlaufgeber bei Automatikbetrieb (Hoch-/Riicklaufzeit = 0).
1: Mit Hochlaufgeber bei Automatikbetrieb.
Bei Handbetrieb ist der Hochlaufgeber immer aktiv.
Zu Bit 02:
0: Ohne Anfangsverrundung.
1: Mit Anfangsverrundung. Die eingestellte Hoch- und Rpcklaufzeit wird entsprechend Uberschritten. Mit der
Anfangsverrundung ist eine feinflihlige Vorgabe kleiner Anderungen (progressive Reaktion auf Tastenbetatigungen)
maoglich.
Der Ruck fiir die Anfangsverrundung ist unabhangig von der Hochlaufzeit und hangt nur von der eingestellten
Maximaldrehzahl (p1082) ab. Er wird wie folgt berechnet:
r=0.01% *p1082 [1/s] / 0.13"2 [s"2]
Der Ruck wirkt bis zum Erreichen der Maximalbeschleunigung (a_max = p1082 [1/s] / p1047 [s]), danach wird linear
mit konstanter Beschleunigung weitergefahren. Je héher die Maximalbeschleunigung ist (je kleiner p1047), desto
mehr verléngert sich die Hochlaufzeit gegeniber der eingestellten Hochlaufzeit.
Zu Bit 03:
0: Nichtflichtige Speicherung deaktiviert.
1: Sollwert fur Motorpotenziometer wird nichtfliichtig gespeichert (bei Bit 00 = 1).
Zu Bit 04:
Bei gesetztem Bit wird unabhangig von der Impulsfreigabe der Hochlaufgeber gerechnet. In r1050 steht immer der
aktuelle Ausgangswert des Motorpotenziometers.
p1035[0...n] Bl: Motorpotenziometer Sollwert héher / Mop héher
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
G120C_USS Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2505, 3020
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Achtung:

130

- - 0

Einstellung der Signalquelle zum kontinuierlichen Erhéhen des Sollwertes beim Motorpotenziometer.

Die Anderung des Sollwertes (CO: r1050) ist abhéngig von der eingestellten Hochlaufzeit (p1047) und der Dauer des
anliegenden Signals (Bl: p1035).

Siehe auch: p1036
Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.

SINAMICS G120C
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p1035[0...n]

G120C_DP
G120C_PN

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Bl: Motorpotenziometer Sollwert héher / Mop héher

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2505, 3020
Min Max Werkseinstellung

[0] 2090.13
(10
Einstellung der Signalquelle zum kontinuierlichen Erhéhen des Sollwertes beim Motorpotenziometer.

Die Anderung des Sollwertes (CO: r1050) ist abhéngig von der eingestellten Hochlaufzeit (p1047) und der Dauer des
anliegenden Signals (Bl: p1035).

Siehe auch: p1036

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.

p1036[0...n] Bl: Motorpotenziometer Sollwert tiefer / Mop tiefer

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

G120C_USS Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2505, 3020
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Abhangigkeit:

- - 0

Einstellung der Signalquelle zum kontinuierlichen Verringern des Sollwertes beim Motorpotenziometer.

Die Anderung des Sollwertes (CO: r1050) ist abhéngig von der eingestellten Riicklaufzeit (p1048) und der Dauer des
anliegenden Signals (Bl: p1036).

Siehe auch: p1035

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

p1036[0...n] Bl: Motorpotenziometer Sollwert tiefer / Mop tiefer

G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

G120C_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2505, 3020
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Achtung:

[0] 2090.14
(Y
Einstellung der Signalquelle zum kontinuierlichen Verringern des Sollwertes beim Motorpotenziometer.

Die Anderung des Sollwertes (CO: r1050) ist abhéngig von der eingestellten Riicklaufzeit (p1048) und der Dauer des
anliegenden Signals (Bl: p1036).

Siehe auch: p1035
Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

p1037[0...n]

Beschreibung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Motorpotenziometer Maximaldrehzahl / Mop n_max
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1,3,5
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max Werkseinstellung

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]

Einstellung der Maximaldrehzahl/-geschwindigkeit fiir das Motorpotenziometer.

Bei der Inbetriebnahme wird dieser Parameter entsprechend automatisch vorbelegt.

Der vom Motorpotenziometer ausgegebene Sollwert wird auf diesen Wert begrenzt (siehe Funktionsplan 3020).

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3020
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p1038[0...n]

Beschreibung:

Motorpotenziometer Minimaldrehzahl / Mop n_min
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1,3,5
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max Werkseinstellung
-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]

Einstellung der Minimaldrehzahl/-geschwindigkeit fiir das Motorpotenziometer.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3020

Hinweis: Bei der Inbetriebnahme wird dieser Parameter entsprechend automatisch vorbelegt.
Der vom Motorpotenziometer ausgegebene Sollwert wird auf diesen Wert begrenzt (siehe Funktionsplan 3020).
p1040[0...n] Motorpotenziometer Startwert / Mop Startwert

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max Werkseinstellung
-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]

Einstellung des Startwertes fur das Motorpotenziometer. Dieser Startwert wird nach dem Einschalten des Antriebs
wirksam.

Nur wirksam bei p1030.0 = 0.

Siehe auch: p1030

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3020

p1043[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

Bl: Motorpotenziometer Setzwert libernehmen / Mop Setzw iibern

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3020
Min Max Werkseinstellung

- - 0
Einstellung der Signalquelle zur Ubernahme des Setzwertes beim Motorpotenziometer.
Siehe auch: p1044

Der Setzwert (Cl: p1044) wird bei einer 0/1-Flanke des Setzbefehls (Bl: p1043) wirksam.

p1044[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

Cl: Motorpotenziometer Setzwert / Mop Setzw

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: p2000 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3020
Min Max Werkseinstellung

- - 0
Einstellung der Signalquelle fir den Setzwert beim Motorpotenziometer.

Siehe auch: p1043

Der Setzwert (Cl: p1044) wird bei einer 0/1-Flanke des Setzbefehls (Bl: p1043) wirksam.

r1045

Beschreibung:

132

CO: Motorpotenziometer Drehzahlsollwert vor Hochlaufgeber / Mop n_soll vor HLG

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3020

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des wirksamen Sollwertes vor dem internen Hochlaufgeber des Motorpotenziometers.

SINAMICS G120C
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p1047[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Motorpotenziometer Hochlaufzeit / Mop Hochlaufzeit
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [s] 1000.000 [s] 10.000 [s]

Einstellung der Hochlaufzeit fir 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
Die Hochlaufzeit verlangert sich bei aktivierter Anfangsverrundung (p1030.2) entsprechend.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: 3020

Normierung: -

p1048[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Motorpotenziometer Riicklaufzeit / Mop Riicklaufzeit
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [s] 1000.000 [s] 10.000 [s]

Einstellung der Ricklaufzeit fir 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
Die Ricklaufzeit verlangert sich bei aktivierter Anfangsverrundung (p1030.2) entsprechend.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: 3020

Normierung: -

r1050

Beschreibung:

CO: Motorpotenziometer Sollwert nach Hochlaufgeber / Mop Sollw nach HLG

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3001, 3020
Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [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).

Empfehlung: Das Signal mit dem Hauptsollwert (p1070) verschalten.

Abhangigkeit: Siehe auch: p1070

Hinweis: Bei Betrieb "Mit Hochlaufgeber" wird nach AUS1, AUS2, AUS3 oder bei 0-Signal tber Bl: p0852 (Betrieb sperren,
Impulse 16schen) der Hochlaufgeberausgang (r1050) auf den Startwert (Konfiguration iber p1030.0) gesetzt.

p1055[0...n] Bl: Tippen Bit 0/ Tippen Bit 0

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

G120C_USS Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 3030
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Empfehlung:

Abhéngigkeit:
Achtung:

SINAMICS G120C

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir Tippen 1.

Durch Andern der Einstellung dieses Binektoreingangs kann nicht eingeschaltet werden, sondern nur durch einen
entsprechenden Signalwechsel der Quelle.

Siehe auch: p0840, p1058

Uber Bl: p1055 oder Bl: p1056 wird der Antrieb zum Tippen freigegeben.

Der Befehl "EIN/AUS1" kann Uber Bl: p0840 oder uber Bl: p1055/p1056 gegeben werden.
Nur die Signalquelle die einschaltet kann auch wieder ausschalten.
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p1055[0...n]

G120C_DP
G120C_PN

Beschreibung:
Empfehlung:

Abhangigkeit:

Bl: Tippen Bit 0 / Tippen Bit 0

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 3030
Min Max Werkseinstellung
- - 0o

[1]1722.0

Einstellung der Signalquelle fir Tippen 1.

Durch Andern der Einstellung dieses Binektoreingangs kann nicht eingeschaltet werden, sondern nur durch einen
entsprechenden Signalwechsel der Quelle.

Siehe auch: p0840, p1058

Achtung: Uber Bl: p1055 oder Bl: p1056 wird der Antrieb zum Tippen freigegeben.
Der Befehl "EIN/AUS1" kann tber Bl: p0840 oder lber Bl: p1055/p1056 gegeben werden.
Nur die Signalquelle die einschaltet kann auch wieder ausschalten.
p1056[0...n] BIl: Tippen Bit 1/ Tippen Bit 1
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
G120C_USS Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 3030
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:
Empfehlung:

Abhangigkeit:

- - 0
Einstellung der Signalquelle fir Tippen 2.

Durch Andern der Einstellung dieses Binektoreingangs kann nicht eingeschaltet werden, sondern nur durch einen
entsprechenden Signalwechsel der Quelle.

Siehe auch: p0840, p1059

Achtung: Uber BI: p1055 oder Bl: p1056 wird der Antrieb zum Tippen freigegeben.
Der Befehl "EIN/AUS1" kann Uber Bl: p0840 oder ber Bl: p1055/p1056 gegeben werden.
Nur die Signalquelle die einschaltet kann auch wieder ausschalten.
p1056[0...n] Bl: Tippen Bit 1/ Tippen Bit 1
G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
G120C_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 3030
Min Max Werkseinstellung
- - 0o
[11722.1

Beschreibung:
Empfehlung:

Abhangigkeit:

Einstellung der Signalquelle fir Tippen 2.

Durch Andern der Einstellung dieses Binektoreingangs kann nicht eingeschaltet werden, sondern nur durch einen
entsprechenden Signalwechsel der Quelle.

Siehe auch: p0840, p1059

Achtung: Uber Bl: p1055 oder Bl: p1056 wird der Antrieb zum Tippen freigegeben.
Der Befehl "EIN/AUS1" kann Uber Bl: p0840 oder lber Bl: p1055/p1056 gegeben werden.
Nur die Signalquelle die einschaltet kann auch wieder ausschalten.

p1058[0...n] Tippen 1 Drehzahlsollwert / Tippen 1 n_soll

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

134

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3001, 3030
Min Max Werkseinstellung

-210000.000 [1/min]

Einstellung der Drehzahl fir Tippen 1.
Das Tippen (JOG) ist pegelgetriggert und erlaubt ein inkrementelles Verfahren des Motors.
Siehe auch: p1055, p1056

210000.000 [1/min] 150.000 [1/min]
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p1059[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Tippen 2 Drehzahlsollwert / Tippen 2 n_soll

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3001, 3030
Min Max Werkseinstellung

-210000.000 [1/min]

Einstellung der Drehzahl fur Tippen 2.
Das Tippen (JOG) ist pegelgetriggert und erlaubt ein inkrementelles Verfahren des Motors.
Siehe auch: p1055, p1056

210000.000 [1/min] -150.000 [1/min]

p1070[0...n]

G120C_CAN
G120C_USS

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Cl: Hauptsollwert / Hauptsollwert

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: p2000 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3001, 3030
Min Max Werkseinstellung

- - [0] 755[0]
(1o
Einstellung der Signalquelle fir den Hauptsollwert.

Beispiele:

r1024: Drehzahlfestsollwert wirksam

r1050: Motorpotenziometer Sollwert nach Hochlaufgeber

Siehe auch: p1071, r1073, r1078

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.
p1070[0...n] Cl: Hauptsollwert / Hauptsollwert
G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32
G120C_PN Anderbar: T Normierung: p2000 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3001, 3030
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Achtung:

- - [0] 2050[1]
(110
Einstellung der Signalquelle fir den Hauptsollwert.

Beispiele:

r1024: Drehzahlfestsollwert wirksam

r1050: Motorpotenziometer Sollwert nach Hochlaufgeber

Siehe auch: p1071, r1073, r1078

Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.

p1071[0...n]

Beschreibung:

SINAMICS G120C

Cl: Hauptsollwert Skalierung / Hauptsollw Skal

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: PERCENT Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3001, 3030
Min Max Werkseinstellung

- - 1

Einstellung der Signalquelle fir die Skalierung des Hauptsollwertes.
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r1073

Beschreibung:

CO: Hauptsollwert wirksam / Hauptsollw wirk

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3030

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des wirksamen Hauptsollwertes.
Der Wert zeigt den Hauptsollwert nach der Skalierung an.

p1075[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Cl: Zusatzsollwert /| Zusatzsollw

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: p2000 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3001, 3030
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fiir den Zusatzsollwert.
Siehe auch: p1076, r1077, r1078

p1076[0...n]

Beschreibung:

Cl: Zusatzsollwert Skalierung / Zusatzsollw Skal

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: PERCENT Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3001, 3030
Min Max Werkseinstellung

- - 1

Einstellung der Signalquelle fir die Skalierung des Zusatzsollwertes.

r1077

Beschreibung:

CO: Zusatzsollwert wirksam / Zusatzsollw wirk

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3030
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des wirksamen Zusatzsollwertes. Der Wert zeigt den Zusatzsollwert nach der Skalierung an.

r1078

Beschreibung:

CO: Gesamtsollwert wirksam / Gesamtsollw wirk

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3030
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des wirksamen Gesamtsollwertes.
Der Wert zeigt die Addition des wirksamen Hauptsollwertes und Zusatzsollwertes an.

p1080[0...n]

Beschreibung:

136

Minimaldrehzahl / n_min
Zugriffsstufe: 1

Anderbar: C(1), T Normierung: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

0.000 [1/min] 19500.000 [1/min]

Einstellung der kleinsten mdglichen Drehzahl des Motors.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3050, 8020
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Dieser Wert wird im Betrieb nicht unterschritten.

SINAMICS G120C
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Siehe auch: p1106

Achtung: Die wirksame Minimaldrehzahl wird aus p1080 und p1106 gebildet.
Hinweis: Der Parameterwert gilt fir beide Richtungen des Motors.

Der Motor kann in Ausnahmefallen auch unter diesem Wert arbeiten (z. B. Reversieren).
p1081 Maximaldrehzahl Skalierung / n_max Skal

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Achtung:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3050, 3095
Min Max Werkseinstellung

100.00 [%] 105.00 [%] 100.00 [%]

Einstellung der Skalierung fir die Maximaldrehzahl (p1082).

Bei einer (iberlagerten Drehzahlregelung wird {iber diese Skalierung ein kurzzeitiges Uberfahren der
Maximaldrehzahl erlaubt.

Siehe auch: p1082
Ein dauerhafter Betrieb oberhalb einer Skalierung von 100 % ist nicht erlaubt.

p1082[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Achtung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Maximaldrehzahl / n_max

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(1), T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3020, 3050, 3070
Min Max Werkseinstellung

0.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 1500.000 [1/min]

Einstellung der groRten mdglichen Drehzahl.

Beispiel:

Asynchronmotor p0310 = 50 / 60 Hz ohne Ausgangsfilter und Blocksize-Leistungsteil

p1082 <= 60 x 240 Hz / r0313 (Vektorregelung)

p1082 <= 60 x 550 Hz / r0313 (U/f-Steuerung)

Bei Vektorregelung ist die Maximaldrehzahl auf 60.0 / (8.333 x 500 ps x r0313) begrenzt. Dies ist an einer Reduktion
in r1084 erkennbar. Wegen der Umschaltbarkeit der Betriebsart p1300 wird p1082 dabei nicht verandert.

Ist als Ausgangsfilter ein Sinusfilter parametriert (p0230 = 3), so wird die Maximaldrehzahl entsprechend der
maximal zuléssigen Ausgangsfrequenz des Filters begrenzt (siehe Datenblatt des Filters). Bei Verwendung von
Sinusfiltern (p0230 = 3, 4) wird die Maximaldrehzahl r1084 auf 70 % der Resonanzfrequenz von Filterkapazitat und
Motorstreuinduktivitat eingeschrankt.

Bei Drosseln und dU/dt-Filtern wird auf 120 Hz / r0313 begrenzt.

Siehe auch: p0230, r0313, p0322

Nach dem And?rn des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder mdglich.

Der Parameter gilt fur beide Richtungen des Motors.

Der Parameter wirkt begrenzend und ist Bezugsgrofe fir alle Hoch- und Riicklaufzeiten (z. B. Ricklauframpen,
Hochlaufgeber, Motorpotenziometer).

Da der Parameter Bestandteil der Schnellinbetriebnahme ist (p0010 = 1), wird er bei Anderung von p0310, p0311
und p0322 passend vorbelegt.

Folgende Begrenzungen sind fiir p1082 immer wirksam:

p1082 <= 60 x Minimum(15 x r0310, 550 Hz) / Polpaarzahl

p1082 <= 60 x maximale Pulsfrequenz des Leistungsteil / (k x Polpaarzahl), mit k = 12 (Vektorregelung), k = 6.5 (U/f-
Steuerung)

Ist als Ausgangsfilter ein Sinusfilter parametriert (p0230 = 3), so wird die Maximaldrehzahl entsprechend der
maximal zulassigen Ausgangsfrequenz des Filters begrenzt (siehe Datenblatt des Filters). Bei Drosseln und dU/dt-
Filtern wird auf 120 Hz / Polpaarzahl begrenzt.

Der Wert des Parameters wird bei der automatischen Berechnung (p0340 = 1, p3900 > 0) mit Motor-
Maximaldrehzahl (p0322) vorbelegt. Bei p0322 = 0 wird mit Motor-Bemessungsdrehzahl (p0311) vorbelegt. Bei
Asynchronmotoren wird die synchrone Leerlaufdrehzahl zur Vorbelegung verwendet (p0310 x 60 / Polpaarzahl).
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Fir Synchronmotoren gilt zusatzlich:

In der automatischen Berechnung (p0340, p3900) wird p1082 auf Drehzahlen begrenzt, bei denen die EMK die
Zwischenkreisspannung nicht Uberschreitet.

Da p1082 auch in der Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1) angeboten wird, wird der Wert beim Verlassen tber p3900
> 0 nicht verandert.

Bei Vektorregelung ist die Maximaldrehzahl auf 60.0 / (8.333 x 500 s x Polpaarzahl) begrenzt. Dies ist an einer
Reduktion in r1084 erkennbar. Wegen der Umschaltbarkeit der Betriebsart p1300 wird p1082 dabei nicht verandert.
Bei Verwendung von Sinusfiltern (p0230 = 3, 4) wird die Maximaldrehzahl r1084 auf 70 % der Resonanzfrequenz
von Filterkapazitat und Motorstreuinduktivitat eingeschrankt.

p1083[0...n]

Beschreibung:

CO: Drehzahlgrenze positive Drehrichtung / n_grenz pos
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

0.000 [1/min] 210000.000 [1/min]

Einstellung der maximalen Drehzahl fir die positive Richtung.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3050
Werkseinstellung

210000.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
r1084 CO: Drehzahlgrenze positiv wirksam / n_grenz pos wirk

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3050, 7958
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang fir die wirksame positive Drehzahlgrenze.
Siehe auch: p1082, p1083

p1086[0...n]

Beschreibung:

CO: Drehzahlgrenze negative Drehrichtung / n_grenz neg

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3050
Werkseinstellung
-210000.000 [1/min]

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]

Einstellung der Drehzahlgrenze fiir die negative Richtung.

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
r1087 CO: Drehzahlgrenze negativ wirksam / n_grenz neg wirk

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

138

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3050, 7958
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang fir die wirksame negative Drehzahlgrenze.
Siehe auch: p1082, p1086

SINAMICS G120C
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p1091[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Ausblenddrehzahl 1 / n_Ausblend 1
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

0.000 [1/min] 210000.000 [1/min]

Einstellung der Ausblenddrehzahl 1.
Siehe auch: p1092, p1101

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3050
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Ausblendbander kdnnen gegebenenfalls durch nachgelagerte Begrenzungen im Sollwertkanal unwirksam werden.
Hinweis: Die Ausblenddrehzahlen kénnen zur Vermeidung von mechanischen Resonanzeffekten eingesetzt werden.
p1092[0...n] Ausblenddrehzahl 2 / n_Ausblend 2

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Achtung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

0.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung der Ausblenddrehzahl 2.

Siehe auch: p1091, p1101

Ausblendbander kdnnen gegebenenfalls durch nachgelagerte Begrenzungen im Sollwertkanal unwirksam werden.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3050
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

p1101[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Ausblenddrehzahl Bandbreite / n_Ausblend Breite

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max Werkseinstellung
0.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]

Einstellung der Bandbreite fiir die Ausblenddrehzahlen/-geschwindigkeiten 1 bis 4.
Siehe auch: p1091, p1092

Die Solldrehzahlen werden im Bereich der Ausblenddrehzahl +/-p1101 unterdriickt.
Ein stationarer Betrieb ist im unterdruckten Drehzahlbereich nicht méglich. Der Ausblendbereich wird Ubersprungen.
Beispiel:

p1091 =600 und p1101 = 20

--> Solldrehzahlen zwischen 580 und 620 [1/min] werden ausgeblendet.

Bei den Ausblendbandern wirkt folgendes Hysterese-Verhalten:

Bei Solldrehzahl von unten kommend gilt:

r1170 < 580 [1/min] und 580 [1/min] <=r1114 <= 620 [1/min] --> r1119 = 580 [1/min]
Bei Solldrehzahl von oben kommend gilt:

r1170 > 620 [1/min] und 580 [1/min] <=r1114 <= 620 [1/min] -->r1119 = 620 [1/min]

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: 3050

p1106[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Achtung:

SINAMICS G120C

CIl: Minimaldrehzahl Signalquelle / n_min S_q

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: p2000 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3050
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fiir die kleinste mogliche Drehzahl des Motors.
Siehe auch: p1080
Die wirksame Minimaldrehzahl wird aus p1080 und p1106 gebildet.
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p1110[0...n]

Beschreibung:
Abhingigkeit:

Bl: Richtung negativ sperren / Richt neg sperren

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2505, 3040
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle zum Sperren der negativen Richtung.
Siehe auch: p1111

p1111[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:

BI: Richtung positiv sperren / Richt pos sperren

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2505, 3040
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle zum Sperren der positiven Richtung.
Siehe auch: p1110

r1112

Beschreibung:
Abhangigkeit:

CO: Drehzahlsollwert nach Minimalbegrenzung / n_soll n Min_begr

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3050
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des Drehzahlsollwertes nach der Minimalbegrenzung.
Siehe auch: p1091, p1092, p1101

p1113[0...n]

G120C_CAN
G120C_USS

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Bl: Sollwert Invertierung / Sollw Inv
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: -

Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Dyn. Index: CDS, p0170

Funktionsplan: 2441, 2442, 2505,
3040

Werkseinstellung
[0] 722.1
10

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Min Max

Einstellung der Signalquelle fir die Invertierung des Sollwerts.
Siehe auch: r1198

Vorsicht: Wird der Technologieregler als Drehzahl-Hauptsollwert verwendet (p2251 = 0), sollte bei freigegebenem
é Technologieregler nicht Gber p1113 invertiert werden, weil es dabei zu Spriingen in der Drehzahl und zu
Mitkopplungen im Regelkreis kommen kann.
Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.
p1113[0...n] Bl: Sollwert Invertierung / Sollw Inv
G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
G120C_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170

Beschreibung:
Abhingigkeit:

140

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2441, 2442, 2505,
3040

Werkseinstellung

[0] 2090.11

(110

Min Max

Einstellung der Signalquelle fir die Invertierung des Sollwerts.
Siehe auch: r1198
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Vorsicht: Wird der Technologieregler als Drehzahl-Hauptsollwert verwendet (p2251 = 0), sollte bei freigegebenem
ﬁ Technologieregler nicht tiber p1113 invertiert werden, weil es dabei zu Spriingen in der Drehzahl und zu
Mitkopplungen im Regelkreis kommen kann.
Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschuitzt und kann nicht verandert werden.
r1114 CO: Sollwert nach Richtungsbegrenzung / Sollw nach Begr

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3001, 3040, 3050
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des Drehzahl-/Geschwindigkeitssollwertes nach der Umschaltung und Begrenzung der Richtung.

r1119

Beschreibung:

CO: Hochlaufgeber Sollwert am Eingang / HLG Sollw am Eing

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3001, 3050, 3070,
6300

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des Sollwertes am Eingang des Hochlaufgebers.

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

Hinweis: Der Sollwert ist durch andere Funktionen, z. B. Ausblenddrehzahlen, Minimal- und Maximalbegrenzungen,
beeinflusst.

p1120[0...n] Hochlaufgeber Hochlaufzeit / HLG Hochlaufzeit

Beschreibung:

Abhingigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: C(1), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0.000 [s] 999999.000 [s] 10.000 [s]

In dieser Zeit wird der Drehzahlsollwert vom Hochlaufgeber von Stillstand (Sollwert = 0) bis zur Maximaldrehzahl
(p1082) gefahren.

Siehe auch: p1082, p1123

Die Hochlaufzeit kann uber Konnektoreingang p1138 skaliert werden.

Wahrend der drehenden Messung (p1960 > 0) erfolgt eine Anpassung des Parameters. Der Motor kann daher bei
der drehenden Messung schneller beschleunigen als urspriinglich parametriert.

Bei U/f-Steuerung und geberloser Vektorregelung (siehe p1300) ist eine Hochlaufzeit von 0 s nicht sinnvoll. Die
Einstellung sollte sich an den Anlaufzeiten (r0345) des Motors orientieren.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3070

Normierung: -

p1121[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

SINAMICS G120C

Hochlaufgeber Riicklaufzeit / HLG Riicklaufzeit
Zugriffsstufe: 1
Anderbar: C(1), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0.000 [s] 999999.000 [s]
Einstellung der Riicklaufzeit fir den Hochlaufgeber.

In dieser Zeit wird der Drehzahlsollwert vom Hochlaufgeber von Maximaldrehzahl (p1082) bis Stillstand (Sollwert = 0)
gefahren.

AuRerdem wirkt die Ricklaufzeit immer bei AUS1.
Siehe auch: p1082, p1123

Bei U/f-Steuerung und geberloser Vektorregelung (siehe p1300) ist eine Riicklaufzeit von 0 s nicht sinnvoll. Die
Einstellung sollte sich an den Anlaufzeiten (r0345) des Motors orientieren.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3060, 3070
Werkseinstellung

10.000 [s]

Normierung: -
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p1123[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Hochlaufgeber Hochlaufzeit minimal / HLG t_HL min
Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max

0.000 [s] 999999.000 [s]

Einstellung der minimalen Hochlaufzeit.

Werkseinstellung
0.000 [s]

Die Hochlaufzeit (p1120) wird intern auf diese minimale Zeit begrenzt.
Siehe auch: p1082

Hinweis: Die Einstellung sollte sich an den Anlaufzeiten (r0345) des Motors orientieren.
Bei Anderung der Maximaldrehzahl p1082 wird p1123 neu berechnet.
p1127[0...n] Hochlaufgeber Riicklaufzeit minimal / HLG t_RL min

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0.000 [s] 999999.000 [s]

Einstellung der minimalen Rucklaufzeit.

Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0.000 [s]

Die Rucklaufzeit (p1121) wird intern auf diese minimale Zeit begrenzt.
Siehe auch: p1082

Bei U/f-Steuerung und geberloser Vektorregelung (siehe p1300) ist eine Riicklaufzeit von 0 s nicht sinnvoll. Die
Einstellung sollte sich an den Anlaufzeiten (r0345) des Motors orientieren.

Bei Anderung der Maximaldrehzahl p1082 wird p1127 neu berechnet.

Wird ein Bremswiderstand am Zwischenkreis betrieben (p0219 > 0), so wird die minimale Rucklaufzeit p1127
automatisch angepasst.

p1130[0...n]

Beschreibung:

Hinweis:

Hochlaufgeber Anfangsverrundungszeit /| HLG t_Anf_ver
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3070

Min Max Werkseinstellung

0.000 [s] 30.000 [s] 0.000 [s]

Einstellung der Zeit fur die Anfangsverrundung beim Erweiterten Hochlaufgeber. Der Wert gilt fir Hochlauf und
Ricklauf.

Die Rundungszeiten vermeiden eine abrupte Reaktion und verhindern schadliche Auswirkungen auf die Mechanik.

Normierung: -

Einheitenwahl: -

p1131[0...n]

Beschreibung:

Hinweis:

142

Hochlaufgeber Endverrundungszeit / HLG t_End_ver
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

0.000 [s] 30.000 [s]

Einstellung der Zeit fiir die Endverrundung beim Erweiterten Hochlaufgeber.
Der Wert gilt fir Hochlauf und Rucklauf.

Die Rundungszeiten vermeiden eine abrupte Reaktion und verhindern schadliche Auswirkungen auf die Mechanik.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3070
Werkseinstellung

0.000 [s]

Normierung: -
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p1134[0...n]

Beschreibung:
Wert:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Hochlaufgeber Verrundungstyp / HLG Verrundungstyp
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T

Berechnet: - Datentyp: Integer16

Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3070

Min Max Werkseinstellung

0 1 0

Einstellung der Glattungsreaktion auf den AUS1-Befehl oder auf eine Sollwertreduktion beim Erweiterten
Hochlaufgeber.

0: Stetige Glattung
1: Unstetige Glattung

Normierung: -

Keine Auswirkung bis Anfangsverrundungszeit (p1130) > 0 s.

p1134 = 0 (Stetige Glattung)

Findet wahrend eines Hochlaufvorgangs eine Sollwertreduktion statt, wird zuerst eine Endverrundung durchgefiihrt
und abgeschlossen. Wahrend der Endverrundung lauft der Ausgang des Hochlaufgebers weiter in Richtung des
vorherigen Sollwertes (Uberschwingen). Nach Abschluss der Endverrundung wird in Richtung des neuen Sollwertes
gefahren.

p1134 =1 (Unstetige Glattung)

Findet wahrend eines Hochlaufvorgangs eine Sollwertreduktion statt, wird schlagartig in Richtung des neuen
Sollwertes gefahren. Bei dem Sollwertwechsel wirkt keine Endverrundung.

p1135[0...n]

Beschreibung:

Hinweis:

AUS3 Riicklaufzeit /| AUS3 t_Rucklauf
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: C(1), U, T

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3060, 3070
Min Max Werkseinstellung

0.000 [s] 5400.000 [s] 0.000 [s]

Einstellung der Rampenricklaufzeit von der Maximaldrehzahl bis zum Stillstand fiir den AUS3-Befehl.

Normierung: -

Diese Zeit kann Uberschritten werden, wenn die maximale Zwischenkreisspannung erreicht wird.

p1136[0...n]

Beschreibung:

AUS3 Anfangsverrundungszeit / HLG AUS3 t_Anf_ver
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3070

Min Max Werkseinstellung

0.000 [s] 30.000 [s] 0.000 [s]

Einstellung der Anfangsverrundungszeit fur AUS3 beim Erweiterten Hochlaufgeber.

Normierung: -

p1137[0...n]

Beschreibung:

AUS3 Endverrundungszeit / HLG AUS3 t_End_ver
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3070

Min Max Werkseinstellung

0.000 [s] 30.000 [s] 0.000 [s]

Einstellung der Endverrundungszeit fir AUS3 beim Erweiterten Hochlaufgeber.

Normierung: -

p1138[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

SINAMICS G120C

Cl: Hochlaufgeber Hochlaufzeit Skalierung / HLG t_HL Skal

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: PERCENT Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3070
Min Max Werkseinstellung

- - 1

Einstellung der Signalquelle fir die Skalierung der Hochlaufzeit des Hochlaufgebers.
Siehe auch: p1120
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Hinweis:

Die Hochlaufzeit wird in p1120 eingestellt.

p1139[0...n]

Beschreibung:
Abhiéngigkeit:

Cl: Hochlaufgeber Riicklaufzeit Skalierung / HLG t_RL Skal

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: PERCENT Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3070
Min Max Werkseinstellung

- - 1

Einstellung der Signalquelle fir die Skalierung der Ricklaufzeit des Hochlaufgebers.
Siehe auch: p1121

Hinweis: Die Rucklaufzeit wird in p1121 eingestellt.

p1140[0...n] Bl: Hochlaufgeber freigeben/Hochlaufgeber sperren / HLG freigeben

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

G120C_USS Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Abhangigkeit:

- - 1

Einstellung der Signalquelle fiir den Befehl "Hochlaufgeber freigeben/Hochlaufgeber sperren”.
Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 4 (STW1.4).

Bl: p1140 = 0-Signal

Hochlaufgeber sperren (Hochlaufgeberausgang auf Null setzen).

Bl: p1140 = 1-Signal

Hochlaufgeber freigeben.

Siehe auch: r0054, p1141, p1142

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

p1140[0...n] Bl: Hochlaufgeber freigeben/Hochlaufgeber sperren / HLG freigeben

G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

G120C_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Vorsicht:

JAN

Achtung:

144

[0] 2090.4

111

Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "Hochlaufgeber freigeben/Hochlaufgeber sperren”.
Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 4 (STW1.4).

Bl: p1140 = 0-Signal

Hochlaufgeber sperren (Hochlaufgeberausgang auf Null setzen).

Bl: p1140 = 1-Signal

Hochlaufgeber freigeben.

Siehe auch: r0054, p1141, p1142

Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.
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p1141[0...n]

G120C_CAN
G120C_USS

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Bl: Hochlaufgeber fortsetzen/Hochlaufgeber einfrieren / HLG fortsetzen

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung

- - 1

Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "Hochlaufgeber fortsetzen/Hochlaufgeber einfrieren".
Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 5 (STW1.5).

Bl: p1141 = 0-Signal

Hochlaufgeber einfrieren.

Bl: p1141 = 1-Signal

Hochlaufgeber fortsetzen.

Siehe auch: r0054, p1140, p1142

Kcht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.
Achtung: Der Hochlaufgeber ist unabhangig vom Zustand der Signalquelle in folgenden Fallen aktiv:
- AUS1/AUSS.
- Hochlaufgeberausgang innerhalb Ausblendband.
- Hochlaufgeberausgang unterhalb Minimaldrehzahl.
p1141[0...n] Bl: Hochlaufgeber fortsetzen/Hochlaufgeber einfrieren / HLG fortsetzen
G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
G120C_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Abhangigkeit:

[0] 2090.5

(111

Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "Hochlaufgeber fortsetzen/Hochlaufgeber einfrieren”.
Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 5 (STW1.5).

Bl: p1141 = 0-Signal

Hochlaufgeber einfrieren.

Bl: p1141 = 1-Signal

Hochlaufgeber fortsetzen.

Siehe auch: r0054, p1140, p1142

Kcht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.
Achtung: Der Hochlaufgeber ist unabhangig vom Zustand der Signalquelle in folgenden Fallen aktiv:
- AUS1/AUSS.
- Hochlaufgeberausgang innerhalb Ausblendband.
- Hochlaufgeberausgang unterhalb Minimaldrehzahl.
p1142[0...n] Bl: Sollwert freigeben/Sollwert sperren / Sollw freigeben
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
G120C_USS Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

SINAMICS G120C

- - 1
Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "Sollwert freigeben/Sollwert sperren”.
Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 6 (STW1.6).
Bl: p1142 = 0-Signal

Sollwert sperren (Hochlaufgebereingang auf Null setzen).
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Abhéngigkeit:

Bl: p1142 = 1-Signal
Sollwert freigeben.
Siehe auch: p1140, p1141

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

/N

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.

Hinweis: Bei aktiviertem Funktionsmodul "Lageregelung" (r0108.3 = 1) wird dieser Binektoreingang standardmafig wie folgt
verschaltet:
Bl: p1142 = 0-Signal

p1142[0...n] BIl: Sollwert freigeben/Sollwert sperren / Sollw freigeben

G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

G120C_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Abhangigkeit:

[0] 2090.6
111
Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "Sollwert freigeben/Sollwert sperren”.
Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 6 (STW1.6).
Bl: p1142 = 0-Signal

Sollwert sperren (Hochlaufgebereingang auf Null setzen).

Bl: p1142 = 1-Signal

Sollwert freigeben.

Siehe auch: p1140, p1141

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

Hinweis: Bei aktiviertem Funktionsmodul "Lageregelung” (r0108.3 = 1) wird dieser Binektoreingang standardmaRig wie folgt
verschaltet:
Bl: p1142 = 0-Signal

r1149 CO: Hochlaufgeber Beschleunigung / HLG Beschleunigung

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2007 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 39_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3070
Min Max Werkseinstellung
-[1/s7] -[1/s%] - [1/s%]

Anzeige der Beschleunigung des Hochlaufgebers.

r1150

Beschreibung:

146

CO: Hochlaufgeber Drehzahlsollwert am Ausgang / HLG n_soll am Ausg

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des Sollwertes am Ausgang des Hochlaufgebers.
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r1170

Beschreibung:

Abhingigkeit:

CO: Drehzahlregler Sollwert Summe / n_reg Sollw Summe

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3001, 3070, 6300
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang fir den Drehzahlsollwert.
Siehe auch: r1150

r1198.0...15

Beschreibung:

CO/BO: Steuerwort Sollwertkanal / STW Sollwertkanal

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2505
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang fiir das Steuerwort des Sollwertkanals.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Festsollwert Bit 0 Ja Nein 3010
01 Festsollwert Bit 1 Ja Nein 3010
02  Festsollwert Bit 2 Ja Nein 3010
03  Festsollwert Bit 3 Ja Nein 3010
05  Richtung negativ sperren Ja Nein 3040
06  Richtung positiv sperren Ja Nein 3040
11 Sollwert Invertierung Ja Nein 3040
13  Motorpotenziometer héher Ja Nein 3020
14 Motorpotenziometer tiefer Ja Nein 3020
15 Hochlaufgeber tberbriicken Ja Nein 3070

p1200[0...n] Fangen Betriebsart / Fangen Betr_art

Beschreibung:

Wert:

Abhéangigkeit:

Achtung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: U, T

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6300
Min Max Werkseinstellung

0 4 0

Einstellung der Betriebsart beim Fangen.

Das Fangen erlaubt das Einschalten des Umrichters auf einen laufenden Motor. Dabei wird die Ausgangsfrequenz
des Umrichters solange verandert, bis die aktuelle Motordrehzahl/-geschwindigkeit gefunden ist. Danach lauft der
Motor mit der Einstellung des Hochlaufgebers bis zum Sollwert hoch.

Normierung: -

0: Fangen inaktiv
1: Fangen immer aktiv (Start in Sollwertrichtung)
4: Fangen immer aktiv (Start nur in Sollwertrichtung)

Das Fangen ist bei Synchronmotoren nicht aktivierbar.
Siehe auch: p1201
Siehe auch: F07330, F07331

Die Funktion "Fangen" muss in Fallen verwendet werden, bei denen der Motor mdglicherweise noch lauft (z. B. nach
einer kurzen Netzunterbrechung) oder durch die Last angetrieben wird. Andernfalls kann es zu Abschaltungen
wegen Uberstrom kommen.

Bei p1200 = 1, 4 gilt:

Das Fangen ist nach Fehler, AUS1, AUS2, AUS3 aktiv.
Bei p1200 = 1 gilt:

Die Suche erfolgt in beiden Richtungen.

Bei p1200 = 4 gilt:

Die Suche erfolgt nur in Sollwertrichtung.
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Bei U/f-Steuerung (p1300 < 20) gilt:

Die Drehzahl kann nur bei Werten oberhalb von ca. 5 % der Motornenndrehzahl erfasst werden. Bei kleineren
Drehzahlen wird von einem Motor im Stillstand ausgegangen.

Wird p1200 wéahrend der Inbetriebnahme verandert (p0010 > 0), so kann es vorkommen, dass der alte Wert nicht
mehr einstellbar ist. Das liegt daran, dass sich die dynamischen Grenzen von p1200 durch Parameter geandert
haben, die in der Inbetriebnahme eingestellt wurden (z. B. p0300).

p1201[0...n]

Beschreibung:
Abhiéngigkeit:
Hinweis:

Bl: Fangen Freigabe Signalquelle / Fangen Freig S_q

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

- - 1

Einstellung der Signalquelle zum Freigeben der Funktion "Fangen".
Siehe auch: p1200
Die Ricknahme des Freigabesignals wirkt wie p1200 = 0.

p1202[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Fangen Suchstrom / Fangen I_Such
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
10 [%] 400 [%] 100 [%]
Einstellung des Suchstroms bei der Funktion "Fangen".

Der Wert ist bezogen auf den Motormagnetisierungsstrom.
Siehe auch: r0331

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: -

Normierung: -

Vorsicht: Ein unglnstiger Parameterwert kann zu einem unkontrollierten Verhalten des Motors fiihren.

Hinweis: In der Betriebsart U/f-Steuerung dient der Parameter als Schwellwert fiir den Stromaufbau zu Beginn des Fangens.
Nach Erreichen des Schwellwertes stellt sich der aktuelle Suchstrom frequenzabhangig aufgrund von
Spannungsvorgaben ein.
Auch eine Verringerung des Suchstroms kann das Verhalten des Fangens verbessern (z. B. wenn die
Systemtragheit nicht sehr hoch ist).
Bei einem Reluktanzmotor wird eine Anderung des Parameters erst nach Durchfiihrung der Motordatenidentifikation
wirksam.

p1203[0...n] Fangen Suchgeschwindigkeit Faktor / Fangen v_Such Fakt

Beschreibung:

Empfehlung:
Vorsicht:

JAN

Hinweis:

148

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
10 [%] 4000 [%] 100 [%]
Einstellung des Faktors fur die Suchgeschwindigkeit beim Fangen.

Der Wert beeinflusst die Geschwindigkeit, mit der die Ausgangsfrequenz wahrend des Fangens geandert wird. Ein
hoéherer Wert flihrt zu einer 1angeren Suchzeit.

Bei geberloser Vektorregelung und langen Motorleitungen groRer 200 m den Faktor p1203 >= 300 % einstellen.
Ein unglnstiger Parameterwert kann zu einem unkontrollierten Verhalten des Motors fiihren.
Bei Vektorregelung kann bei zu kleinem oder zu grolem Wert das Fangen instabil werden.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

Normierung: -

Die Werkseinstellung des Parameters ist so gewabhlt, dass drehende Standard Normasynchronmotoren méglichst
schnell gefangen werden.

Wird mit dieser Voreinstellung der Motor nicht gefunden (z. B. bei Motoren, die durch aktive Lasten beschleunigt
werden oder bei U/f-Steuerung und kleinen Drehzahlen), so empfiehlt es sich die Suchgeschwindigkeit zu verringern
(p1203 vergrofern).

Fir das Fangen der Reluktanzmaschine wird das Minimum der Suchgeschwindkeit begrenzt (p1203 >= 50 %).
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p1206[0...9]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Stérungen ohne automatische Wiedereinschaltung / Stér ohne auto WEA
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 65535 0

Einstellung der Stérungen, bei denen die automatische Wiedereinschaltung nicht wirken soll.
Die Einstellung ist nur fur p1210 = 6, 16, 26 wirksam.

Siehe auch: p1210

Datentyp: Unsigned16
Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

p1210

Beschreibung:

Wert:

Empfehlung:

Abhéangigkeit:

Gefahr:

AN

Achtung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Wiedereinschaltautomatik Modus / WEA Modus
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 26 0

Einstellung des Modus der Wiedereinschaltautomatik (WEA).

Die Parameter missen im nichtfliichtigen Speicher p0971 = 1 gespeichert werden, damit die Einstellung wirksam
wird.

Datentyp: Integer16
Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

0: Wiedereinschaltautomatik sperren

1: Quittieren aller Stérungen ohne Wiedereinschalten

4: Wiedereinschalten nach Netzausfall ohne weitere Anlaufversuche
6: Wiedereinschalten nach Stérung mit weiteren Anlaufversuchen
14: Wiedereinschalten nach Netzausfall nach manueller Quittierung
16: Wiedereinschalten nach Stérung nach manueller Quittierung

26: Quittieren aller Stérungen und Wiedereinschalten bei EIN-Befehl

Bei kurzen Netzausfallen kann sich die Motorwelle beim Wiedereinschalten noch drehen. Gegebenenfalls ist die
Funktion "Fangen" (p1200) zu aktivieren, um auf eine drehende Motorwelle wieder einzuschalten.

Der automatische Wiederanlauf erfordert einen aktiven EIN-Befehl (z. B. Giber Digitaleingang). Sollte bei p1210 > 1
kein aktiver EIN-Befehl anliegen, so wird der automatische Wiederanlauf abgebrochen.

Bei Betrieb eines Operator Panels im LOCAL Mode wird nicht automatisch eingeschaltet.

Bei p1210 = 14, 16 wird eine manuelle Quittierung fiir die automatische Wiedereinschaltung vorausgesetzt.

Siehe auch: p0840, p0857

Siehe auch: F30003

Bei aktivierter Wiedereinschaltautomatik (p1210 > 1) wird der Antrieb bei anstehendem EIN-Befehl (siehe p0840)
eingeschaltet und beschleunigt, sobald eventuell anstehende Fehlermeldungen quittierbar sind. Dies geschieht auch

nach Netzwiederkehr oder Hochlauf der Control Unit, wenn die Zwischenkreisspannung wieder vorliegt. Dieser
automatische Einschaltvorgang ist nur durch Wegnehmen des EIN-Befehls zu unterbrechen.

Eine Anderung wird ausschlieBlich im Zustand "Initialisierung" und "Warten auf Alarm" (ibernommen. Bei
anstehenden Fehlern kann der Parameter deshalb nicht gedndert werden.

Bei p1210 > 1 wird der Motor automatisch gestartet.

Zu p1210 = 1:

Es werden anstehende Stérungen automatisch quittiert. Treten nach der erfolgreichen Storquittierung erneut
Stérungen auf, dann werden auch diese wieder automatisch quittiert. p1211 hat keinen Einfluss auf die Zahl der
Quittierversuche.

Zu p1210 = 4:

Es wird ein automatischer Wiederanlauf nur dann durchgefiihrt, wenn die Stérung F30003 am Leistungsteil
aufgetreten ist. Stehen noch weitere Stérungen an, so werden diese Stérungen ebenfalls mit quittiert und bei Erfolg
der Anlaufversuch fortgesetzt. Treten bei externer 24-V-Versorgung der Control Unit im spateren Verlauf weitere
Stérungen auf, werden diese nicht mehr als Netzstérungen interpretiert und deshalb auch nicht quittiert.

Zu p1210 = 6:

Es wird ein automatischer Wiederanlauf durchgefiihrt, wenn eine beliebige Stoérung aufgetreten ist.
Zu p1210 = 14:

Wie bei p1210 = 4. Anstehende Stérungen mussen allerdings manuell quittiert werden.

Zu p1210 = 16:

Wie bei p1210 = 6. Anstehende Stérungen mussen allerdings manuell quittiert werden.
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Zu p1210 = 26:

Wie bei p1210 = 6. Der Einschaltbefehl kann bei diesem Modus verzdgert vorgegeben werden. Mit AUS2 oder AUS3
wird die Wiedereinschaltung abgebrochen. Die Warnung A07321 wird erst angezeigt, wenn die Fehlerursache
beseitigt ist und die Wiedereinschaltung durch Setzen des Einschaltbefehls erfolgt.

p1211

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Achtung:

Hinweis:

Wiedereinschaltautomatik Anlaufversuche / WEA Anlaufversuche

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 10 3

Einstellung der Anlaufversuche der Wiedereinschaltautomatik fiir p1210 = 4, 6, 14, 16, 26.

Eine Anderung wird ausschlieRlich im Zustand "Initialisierung" und "Warten auf Alarm" {ibernommen.
Siehe auch: p1210

Siehe auch: F07320

Nach Auftreten der Stérung F07320 muss der Einschaltbefehl zurlickgenommen und alle Stérungen quittiert werden,
damit die Wiedereinschaltautomatik wieder aktiviert wird.

Nach vollstandigem Netzausfall (Blackout) beginnt der Anlaufzahler bei Netzwiederkehr mit dem Zahlerstand, der vor
dem Netzausfall vorlag und dekrementiert diesen im Anlaufversuch sofort um den Wert 1. Wird kurz vor dem
Netzausfall noch ein Quittierversuch durch die Wiedereinschaltautomatik begonnen, z. B. wenn die CU beim
Netzausfall langer aktiv bleibt als p1212/2, so wird dabei der Anlaufzahler bereits einmal dekrementiert. In diesem
Fall wird der Anlaufzéhler demnach insgesamt um den Wert 2 verringert.

Ein Anlaufversuch beginnt sofort mit Auftreten einer Stérung. Der Wiederanlauf gilt als beendet, wenn die Maschine
aufmagnetisiert (r0056.4 = 1) und eine zusatzliche Wartezeit von 1 s verstrichen ist.

Solange noch eine Stérung ansteht, wird in zeitlichen Intervallen von p1212/2 ein Quittierbefehl erzeugt. Bei
erfolgreicher Quittierung wird der Anlaufzahler dekrementiert. Tritt danach bis zum Ende des Wiederanlaufs erneut
eine Storung auf, so beginnt der Quittiervorgang von vorn.

Ist nach Auftreten mehrerer Stérungen die Anzahl der parametrierten Anlaufversuche abgelaufen, so wird die
Stoérung F07320 erzeugt. Nach einem erfolgreichen Anlaufversuch, d. h. es ist bis zum Ende der
Aufmagnetisierungsphase kein Fehler mehr aufgetreten, wird der Anlaufzahler nach 1 s wieder auf den
Parameterwert zuriickgesetzt. Es steht wieder die parametrierte Anzahl der Anlaufversuche fiir erneut auftretende
Stérung zur Verfigung.

Es wird immer mindestens ein Anlaufversuch durchgefiihrt.

Nach Netzausfall wird sofort quittiert und bei Netzwiederkehr eingeschaltet. Tritt zwischen erfolgreicher Quittierung
der Netzstérung und der Netzwiederkehr eine andere Stérung auf, so fuhrt deren Quittierung ebenfalls zur
Dekrementierung des Anlaufzahlers.

Zu p1210 = 26:

Der Anlaufzahler wird dann dekrementiert, wenn nach erfolgreicher Fehlerquittierung der Einschaltbefehl vorliegt.

p1212

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Achtung:
Hinweis:

150

Wiedereinschaltautomatik Wartezeit Anlaufversuch / WEA t_Warte Anlauf

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.1 [s] 1000.0 [s] 1.0 [s]

Einstellung der Wartezeit bis zum Wiedereinschalten.

Die Einstellung dieses Parameters ist wirksam bei p1210 = 4, 6, 26.

Bei p1210 = 1 gilt:

Nur automatische Quittierung der Stérungen in der Halfte der Wartezeit, kein Wiedereinschalten.

Siehe auch: p1210

Eine Anderung wird ausschlieRlich im Zustand "Initialisierung" und "Warten auf Alarm" {ibernommen.
Die automatische Quittierung der Stérungen erfolgt jeweils nach Ablauf der halben und vollen Wartezeit.

Wird die Ursache einer Stérung nicht in der ersten Halfte der Wartezeit beseitigt, so ist die Quittierung in der
Wartezeit nicht mehr mdglich.

SINAMICS G120C
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p1213[0...1]

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

Wiedereinschaltautomatik Uberwachungszeit / WEA t_Uberw
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
0.0 [s] 10000.0 [s] [0]1 60.0 [s]
[1]10.0[s]

Einstellung der Uberwachungszeit der Wiedereinschaltautomatik (WEA).

[0] = Wiederanlauf
[1] = Anlaufzahler zurlicksetzen

Siehe auch: p1210

Achtung: Eine Anderung wird ausschlieRlich im Zustand "Initialisierung" und "Warten auf Alarm" {ibernommen.
Nach Auftreten der Stérung FO07320 muss der Einschaltbefehl zurickgenommen und alle Stérungen quittiert werden,
damit die Wiedereinschaltautomatik wieder aktiviert wird.

Hinweis: Zu Index 0:
Die Uberwachungszeit beginnt bei Erkennen der Stérungen. Sind die automatischen Quittierungen nicht erfolgreich,
luft die Uberwachungszeit weiter. Ist nach Ablauf der Uberwachungszeit der Antrieb nicht wieder erfolgreich
angelaufen (Fangen und Aufmagnetisierung der Maschine muss abgeschlossen sein: r0056.4 = 1), so wird die
Stérung F07320 gemeldet.
Mit p1213 = 0 ist die Uberwachung deaktiviert. Wird p1213 kleiner eingestellt als die Summe aus p1212, der
Aufmagnetisierungszeit p0346 und der zusatzlichen Wartezeit durch das Fangen, so wird die Stérung F07320 bei
jedem Wiedereinschaltvorgang generiert. Wird bei p1210 = 1 die Zeit in p1213 kleiner eingestellt als p1212, so wird
die Stérung F07320 ebenfalls bei jedem Wiedereinschaltvorgang generiert.
Die Uberwachungszeit muss verlangert werden, wenn die auftretenden Stérungen nicht sofort erfolgreich quittiert
werden kdnnen (z. B. bei dauerhaft anstehenden Stérungen).
Bei p1210 = 14, 16 muss die manuelle Quittierung der anstehenden Fehler innerhalb der Zeit in p1213[0] erfolgen.
Sonst wird nach der eingestellten Zeit die Stérung FO07320 generiert.
Zu Index 1:
Der Anlaufzahler wird erst dann wieder auf den Startwert p1211 gesetzt, wenn nach erfolgreichem
Wiedereinschalten die Zeit in p1213[1] abgelaufen ist. Die Wartezeit wirkt sich nicht bei Fehlerquittierung ohne
automatische Wiedereinschaltung (p1210 = 1) aus. Nach Ausfall der Stromversorgung (Blackout) beginnt die
Wartezeit erst nach Netzwiederkehr und Hochlauf der Control Unit. Der Anlaufzahler wird auf p1211 gesetzt, wenn
F07320 auftrat, der Einschaltbefehl zurlickgenommen wird und der Fehler quittiert wird.
Wird der Startwert p1211 oder der Modus p1210 geandert, wird der Anlaufzahler sofort aktualisiert.
Bei p1210 = 26 muss eine erfolgreiche Fehlerquittierung und der Einschaltbefehl innerhalb der Zeit in p1213[0]
erfolgen. Sonst wird nach der eingestellten Zeit die Stérung FO07320 generiert.

p1215 Motorhaltebremse Konfiguration / Bremse Konfig

Beschreibung:

Wert:

Abhéangigkeit:
Vorsicht:

AN

Achtung:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2701
Min Max Werkseinstellung

0 3 0

Einstellung der Konfiguration der Motorhaltebremse.

0: Keine Motorhaltebremse vorhanden

3: Motorhaltebremse wie Ablaufsteuerung, Anschluss tber BICO

Siehe auch: p1216, p1217, p1226, p1227, p1228

Bei Einstellung p1215 = 0 bleibt eine vorhandene Bremse geschlossen. Dies fiihrt bei Bewegung des Motors zur
Zerstoérung der Bremse.

Wenn p1215 = 1 oder p1215 = 3 gesetzt wurde, flhrt Impulsléschung zum SchlieRen der Bremse, selbst wenn der
Motor noch dreht. Impulsléschung kann durch 0-Signal an p0844, p0845 oder p0852 oder durch Fehler mit Reaktion
AUS2 verursacht werden. Falls dies nicht gewollt ist (z. B. bei Fangen), kann tber ein 1-Signal an p0855 die Bremse
offengehalten werden.
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Hinweis: Wird eine motorintegrierte Haltebremse verwendet, so darf p1215 = 3 nicht eingestellt werden.
Wird eine externe Motorhaltebremse verwendet, so ist p1215 = 3 zu setzen und r0899.12 als Steuersignal zu
verschalten.
Der Parameter kann nur bei Impulssperre auf Null eingestellt werden.

p1216 Motorhaltebremse Offnungszeit / Bremse t_Offnen

Beschreibung:

Empfehlung:

Abhéngigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0 [ms] 10000 [ms]
Einstellung der Zeit zum Offnen der Motorhaltebremse.

Nach dem Ansteuern der Haltebremse (Offnen) bleibt wéhrend dieser Zeit der Drehzahlsollwert Null anstehen.
Danach wird der Drehzahlsollwert freigegeben.

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: 2701
Werkseinstellung

100 [ms]

Die Zeit sollte groRer als die tatsichliche Offnungszeit der Bremse eingestellt werden. Damit beschleunigt der
Antrieb nicht bei geschlossener Bremse.

Siehe auch: p1215, p1217

Hinweis: Bei einem Motor mit DRIVE-CLiQ und integrierter Bremse wird bei p0300 = 10000 diese Zeit mit dem im Motor
gespeicherten Wert vorbelegt.
p1217 Motorhaltebremse SchlieRzeit / Bremse t_SchlieR

Beschreibung:

Empfehlung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0 [ms] 10000 [ms]
Einstellung der Zeit zum Schlieen der Motorhaltebremse.

Der Antrieb bleibt nach AUS1 oder AUS3 und dem Ansteuern der Haltebremse (SchlieBen) wahrend dieser Zeit noch
in Regelung mit Drehzahlsollwert Null stehen. Nach Ablauf der Zeit werden die Impulse geléscht.

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: 2701
Werkseinstellung

100 [ms]

Die Zeit sollte groRer als die tatsachliche SchlieRzeit der Bremse eingestellt werden. Damit werden die Impulse erst
bei geschlossener Bremse geldscht.

Siehe auch: p1215, p1216

Achtung: Ist die eingestellte SchlieRzeit zu klein gegenuber der tatsdchlichen Schlie3zeit der Bremse, so kann die Last
absacken.
Bei viel zu groR eingestellter SchlieRzeit gegeniber der tatsachlichen Schlielzeit der Bremse arbeitet die Regelung
gegen die Bremse und verringert somit deren Lebensdauer.

Hinweis: Bei einem Motor mit DRIVE-CLIQ und integrierter Bremse wird bei p0300 = 10000 diese Zeit mit dem im Motor
gespeicherten Wert vorbelegt.

p1226[0...n] Stillstandserkennung Drehzahlschwelle / n_still n_schw

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Vorsicht:

AN

152

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

0.00 [1/min] 210000.00 [1/min]

Einstellung der Drehzahlschwelle fiir die Stillstandserkennung.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 2701, 8020
Werkseinstellung

20.00 [1/min]

Wirkt auf Istwert- und Sollwertiiberwachung.

Beim Bremsen mit AUS1 oder AUS3 wird beim Unterschreiten dieser Schwelle der Stillstand erkannt.
Siehe auch: p1227

Fir geberlose Drehzahl- und Drehmomentregelung gilt:

Wird p1226 auf Werte unter ca. 1 % der Motor-Bemessungsdrehzahl gesetzt, miissen die Modellumschaltgrenzen
der Vektorregelung vergroRert werden, um ein sicheres Abschalten zu garantieren (siehe p1755).
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Hinweis: Stillstand wird in folgenden Fallen erkannt:
- Der Drehzahlistwert unterschreitet die Drehzahlschwelle in p1226 und die danach gestartete Zeit in p1228 ist
abgelaufen.
- Der Drehzahlsollwert unterschreitet die Drehzahlschwelle in p1226 und die danach gestartete Zeit in p1227 ist
abgelaufen.
Bei der Istwerterfassung entsteht ein Messrauschen. Bei zu kleiner Drehzahlschwelle kann deshalb der Stillstand
nicht erkannt werden.

p1227 Stillstandserkennung Uberwachungszeit / n_still t_Uberw

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

0.000 [s] 300.000 [s]

Einstellung der Uberwachungszeit fiir die Stillstandserkennung.

Beim Bremsen mit AUS1 oder AUS3 wird nach Ablauf dieser Zeit Stillstand erkannt, nachdem die Solldrehzahl
p1226 unterschritten hat (siehe auch p1145).

Der Parameter wird abhangig von der GrofRRe des Leistungsteils vorbelegt.
Siehe auch: p1226

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: 2701
Werkseinstellung

300.000 [s]

Achtung: Bei p1145 > 0.0 (HLG-Nachfiihrung) wird abhangig vom eingestellten Wert der Sollwert nicht gleich Null. Dies kann
deshalb zum Uberschreiten der Uberwachungszeit in p1227 kommen. Bei einem angetriebenen Motor erfolgt in
diesem Fall keine Impulsléschung.

Hinweis: Stillstand wird in folgenden Fallen erkannt:

- Der Drehzahlistwert unterschreitet die Drehzahlschwelle in p1226 und die danach gestartete Zeit in p1228 ist

abgelaufen.

- Der Drehzahlsollwert unterschreitet die Drehzahlschwelle in p1226 und die danach gestartete Zeit in p1227 ist

abgelaufen.

Bei p1227 = 300.000 s gilt:

Die Uberwachung ist ausgeschaltet.

Bei p1227 = 0.000 s gilt:

Mit AUS1 oder AUS3 und Riicklaufzeit = 0 werden die Impulse sofort geldscht und der Motor "trudelt" aus.

Nach Ersthochlauf der Control Unit oder Werkseinstellung wird der Parameter passend zum Leistungsteil vorbelegt.
p1228 Impulsléschung Verzégerungszeit / Impulsléosch t_Ver

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2701, 8020
Min Max Werkseinstellung

0.000 [s] 299.000 [s] 0.010 [s]

Einstellung der Verzdgerungszeit fir die Impulsléschung.

Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -

Nach AUS1 oder AUS3 werden die Impulse geldscht, wenn mindestens eine der folgenden Bedingungen erfillt ist:
- Der Drehzahlistwert unterschreitet die Schwelle in p1226 und die danach gestartete Zeit in p1228 ist abgelaufen.

- Der Drehzahlsollwert unterschreitet die Schwelle in p1226 und die danach gestartete Zeit in p1227 ist abgelaufen.
Siehe auch: p1226, p1227

Achtung: Bei aktivierter Motorhaltebremse wird die Impulsléschung zusatzlich um die SchlieRzeit der Bremse (p1217)
verzogert.
p1230[0...n] BI: Gleichstrombremsung Aktivierung / DC-Brems Akt

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Einstellung der Signalquelle zum Aktivieren der Gleichstrombremsung.

Siehe auch: p1231, p1232, p1233, p1234, r1239

Datentyp: U32 / Binary
Dyn. Index: CDS, p0170
Funktionsplan: 7017

Normierung: -
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Hinweis: 1-Signal: Gleichstrombremsung aktiviert.
0-Signal: Gleichstrombremsung deaktiviert.
p1231[0...n] Gleichstrombremsung Konfiguration / DCBRK Konfig

Beschreibung:
Wert:

Abhingigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16

Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS, p0130
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7014, 7016, 7017
Min Max Werkseinstellung

0 14 0

Einstellung zum Aktivieren der Gleichstrombremsung.

0: Keine Funktion

4: Gleichstrombremsung

5: Gleichstrombremsung bei AUS1/AUS3

14: Gleichstrombremsung unter Startdrehzahl

Siehe auch: p0300, p1232, p1233, p1234, r1239

Hinweis: Die Funktion kann nur bei Asynchronmotoren (p0300 = 1) verwendet werden.
Zu p1231 = 4:
Sobald das Aktivierungskriterium erfullt ist wird die Funktion aktiviert.
- Die Funktion kann durch eine AUS2-Reaktion abgeldst werden.
Aktivierungskriterium (eines der folgenden Kriterien ist erfillt):
- Binektoreingang p1230 = 1-Signal (Gleichstrombremsung Aktivierung; je nach Betriebsmodus).
- Der Antrieb ist nicht im Zustand "S4: Betrieb" oder in "S5x".
- Die interne Impulsfreigabe fehlt (r0046.19 = 0).
Die Gleichstrombremsung kann nur zurickgenommen werden (p1231 = 0), wenn sie nicht als Stérreaktion in p2101
verwendet wird.
Zu p1231 =5:
Bei vorliegendem AUS1- oder AUS3-Befehl wird die Gleichstrombremsung aktiviert. Der Binektoreingang p1230 ist
unwirksam. Liegt die Antriebsdrehzahl noch oberhalb der Drehzahlschwelle p1234, wird zunachst bis zu dieser
Schwelle heruntergefahren, entmagnetisiert (siehe p0347) und anschlieBend fiir die Zeitdauer p1233 zur
Gleichstrombremsung gewechselt. Danach wird ausgeschaltet. Liegt die Antriebsdrehzahl bei AUS1 unterhalb von
p1234, wird sofort entmagnetisiert und zur Gleichstrombremsung gewechselt. Eine vorzeitige Riicknahme des
AUS1-Befehls fiihrt zum Wechsel in den normalen Betrieb (Entmagnetisierung wird abgewartet). Sollte der Motor
noch drehen, muss Fangen aktiviert sein.
Gleichstrombremsung Uber Stérreaktion bleibt weiterhin méglich.
Zu p1231 = 14:
Zuséatzlich zur Funktion bei p1231 = 5 wird der Binektoreingang p1230 ausgewertet.
Nur wenn am Binektoreingang p1230 = 1-Signal anliegt, aktiviert sich die Gleichstrombremsung automatisch bei
Unterschreiten der Drehzahlschwelle p1234. Dies ist auch der Fall, wenn kein AUS-Befehl vorliegt.
Nach Entmagnetisierung und nach Ablauf der Zeitdauer p1233 wird wieder in den normalen Betrieb gewechselt oder
ausgeschaltet (bei AUS1/AUS3).
Wird am Binektoreingang p1230 = 0-Signal angelegt, so wird bei AUS1 und AUS3 keine Gleichstrombremsung
ausgeflhrt.
Hinweis:
DCBRK: DC Brake (Gleichstrombremsung)

p1232[0...n] Gleichstrombremsung Bremsstrom / DCBRK I_Brems

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

154

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS, p0130
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7017

Min Max Werkseinstellung

0.00 [Aeff] 10000.00 [Aeff] 0.00 [Aeff]

Einstellung des Bremsstroms fur die Gleichstrombremsung.
Siehe auch: p1230, p1231, p1233, p1234, r1239, p1345, p1346
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Eine Anderung des Bremsstromes wird beim néchsten Einschalten der Gleichstrombremsung wirksam.

Der Wert fiir p1232 wird im 3-phasigen System als Effektivwert vorgegeben. Die Héhe des Bremsstroms ist identisch
mit einem gleich groRen Ausgangsstrom bei Frequenz Null (siehe r0067, r0068, p0640). Der Bremsstrom wird intern

Hinweis:

auf r0067 begrenzt.

Fir den Stromregler werden die Einstellungen der Parameter p1345 und p1346 (I_max-Begrenzungsregler)

verwendet.

p1233[0...n]

Beschreibung:
Abhiéngigkeit:

Gleichstrombremsung Zeitdauer /| DCBRK Zeitdauer

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min

0.0 [s]

Einstellung der Zeitdauer fiir die Gleichstrombremsung (als Storreaktion).

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

3600.0 [s]

Siehe auch: p1230, p1231, p1232, p1234, r1239

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS, p0130
Funktionsplan: 7017
Werkseinstellung

1.0 [s]

p1234[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Gleichstrombremsung Startdrehzahl / DCBRK n_Start

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min

0.00 [1/min]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

210000.00 [1/min]

Einstellung der Startdrehzahl fiir die Gleichstrombremsung.
Unterschreitet die Istdrehzahl diese Schwelle, so wird die Gleichstrombremsung aktiviert.
Siehe auch: p1230, p1231, p1232, p1233, r1239

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS, p0130
Funktionsplan: 7017
Werkseinstellung
210000.00 [1/min]

r1239.8...13

Beschreibung:

CO/BO: Gleichstrombremsung Zustandswort / DCBRK ZSW

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: -
Einheitengruppe: -
Min

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

Zustandswort der Gleichstrombremsung.

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
08  Gleichstrombremsung aktiv Ja Nein 7017
10  Gleichstrombremsung bereit Ja Nein 7017
11 Gleichstrombremsung angewahit Ja Nein -
12 Gleichstrombremsung Anwabhl intern Ja Nein -
gesperrt
13 Gleichstrombremsung bei AUS1/AUS3 Ja Nein -
Abhangigkeit: Siehe auch: p1231, p1232, p1233, p1234
Hinweis: Zu Bit 12, 13:
Nur bei p1231 = 14 wirksam.
p1240[0...n] Vdc-Regler Konfiguration (Vektorregelung) / Vdc-Reg Konfig Vek

Beschreibung:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min

0

Einstellung der Konfiguration des Reglers fur die Zwischenkreisspannung (Vdc-Regler) in der Betriebsart Regelung.

Fur U/f-Steuerung: siehe p1280.
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Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

3

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6220
Werkseinstellung

1
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Wert:

Abhangigkeit:

Achtung:
Hinweis:

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

Siehe auch: p1245
Siehe auch: A07400, A07401, A07402, FO7405, FO7406
Ein zu groBer Wert in p1245 beeinflusst moglicherweise den Normalbetrieb des Antriebs negativ.

Wird ein Bremswiderstand am Zwischenkreis betrieben (p0219 > 0), wird die Vdc_max-Regelung automatisch
ausgeschaltet.

p1240=1, 3:
Beim Erreichen der fir das Leistungsteil spezifizierten Zwischenkreisspannungsgrenze gilt:

- Der Vdc_max-Regler begrenzt die zuriickgespeiste Energie, um die Zwischenkreisspannung beim Bremsen
unterhalb der maximalen Zwischenkreisspannung zu halten.

- Die Ruicklaufzeiten werden automatisch erhoht.
p1240 =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

Beschreibung:

Vdc_max-Regler Einschaltpegel / Vdc_max Ein_peg

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2001 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6220

Min Max Werkseinstellung

- V] - V] -[V]

Anzeige des Einschaltpegels fur den Vdc_max-Regler.

Falls p1254 = 0 (Automatische Erfassung des Einschaltpegels = Aus), gilt:

r1242 = 1.15 * sqrt(2) * V_mains = 1.15 * sqrt(2) * p0210 (Anschlussspannung)
Falls p1254 = 1 (Automatische Erfassung des Einschaltpegels = Ein), gilt:

r1242 = Vdc_max - 50.0 V (Vdc_max: Uberspannungsschwelle des Leistungsteils)

Achtung: Wird der Einschaltpegel des Vdc_max-Reglers bereits im ausgeschalteten Zustand (Impulssperre) durch die
Zwischenkreisspannung uberschritten, kann es zu einer automatischen Deaktivierung des Reglers kommen (siehe
F07401), damit der Antrieb beim nachsten Einschalten nicht beschleunigt wird.

Hinweis: Der Vdc_max-Regler wird erst wieder ausgeschaltet, wenn die Zwischenkreisspannung die Schwelle 0.95 * r1242
unterschreitet und der Reglerausgang Null ist.

p1243[0...n] Vdc_max-Regler Dynamikfaktor / Vdc_max Dyn_faktor

Beschreibung:

156

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1,3,4 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6220

Min Max Werkseinstellung

1[%] 10000 [%] 100 [%]

Einstellung des Dynamikfaktors flir 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 nachtragliche Optimierung notwendig, so kann dies iber den Dynamikfaktor erfolgen. Dabei werden p1250,
p1251, p1252 mit dem Dynamikfaktor p1243 bewertet.
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p1245[0...n]

Beschreibung:

Abhiangigkeit:

Vdc_min-Regler Einschaltpegel (kinetische Pufferung) / Vdc_min Ein_peg
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
65 [%] 150 [%] 76 [%]

Einstellung des Einschaltpegels fur den Vdc_min-Regler (kinetische Pufferung).

Der Wert ergibt sich wie folgt:

r1246[V] = p1245[%] * sqrt(2) * p0210

Siehe auch: p0210

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: -

Normierung: -

Warnung: Ein zu groRer Wert beeinflusst méglicherweise den Normalbetrieb des Antriebs negativ und kann dazu fihren, dass
é die Vdc-Min-Regelung nach Netzwiederkehr nicht mehr verlassen werden kann.
r1246 Vdc_min-Regler Einschaltpegel (kinetische Pufferung) / Vdc_min Ein_peg

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2001 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6220

Min Max Werkseinstellung

- V] -V] - V]

Anzeige des Einschaltpegels fir den Vdc_min-Regler (kinetische Pufferung).

Hinweis: Der Vdc_min-Regler wird erst wieder ausgeschaltet, wenn die Zwischenkreisspannung die Schwelle 1.05 * p1246
Uberschreitet und der Reglerausgang Null ist.
p1247[0...n] Vdc_min-Regler Dynamikfaktor (kinetische Pufferung) / Vdc_min Dyn_faktor

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Berechnet: p0340 = 1,3,4

Normierung: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6220

Min Max Werkseinstellung

1[%] 10000 [%] 300 [%]

Einstellung des Dynamikfaktors fiir den Vdc_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 nachtragliche Optimierung notwendig, so kann dies iber den Dynamikfaktor erfolgen. Dabei werden p1250,
p1251, p1252 mit dem Dynamikfaktor p1247 bewertet.

p1249[0...n]

Beschreibung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Vdc_max-Regler Drehzahlschwelle / Vdc_max n_schwelle
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505

Min Max

0.00 [1/min] 210000.00 [1/min]
Einstellung der unteren Drehzahlschwelle fiir den Vdc_max-Regler.
Bei Unterschreitung wird die Vdc_max-Regelung ausgeschaltet und die Drehzahl (iber den Hochlaufgeber gefiihrt.

Mit VergréBern der Drehzahlschwelle und Einstellung einer Endverrundungszeit im Hochlaufgeber (p1131) kann bei
einem schnellen Abbremsvorgang, bei dem die Hochlaufgebernachfiihrung aktiv wurde, ein Drehen des Antriebs in
entgegengesetzte Drehrichtung verhindert werden. Dies wird durch eine dynamische Einstellung des
Drehzahlreglers unterstiitzt.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

10.00 [1/min]
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p1250[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Vdc-Regler Proportionalverstiarkung / Vdc_reg Kp
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 100.00 1.00

Einstellung der Proportionalverstarkung fir den Regler der Zwischenkreisspannung (Vdc_min-Regler, Vdc_max-
Regler).

Die wirksame Proportionalverstarkung ergibt sich unter Berlicksichtigung von p1243 (Vdc_max-Regler
Dynamikfaktor) und der Zwischenkreiskapazitat des Leistungsteils.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: -

Normierung: -

p1251[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

Vdc-Regler Nachstellzeit / Vdc_reg Tn
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6220

Min Max Werkseinstellung

0 [ms] 10000 [ms] 0 [ms]

Einstellung der Nachstellzeit fir den Regler der Zwischenkreisspannung (Vdc_min-Regler, Vdc_max-Regler).

Normierung: -

Die wirksame Nachstellzeit ergibt sich unter Beriicksichtigung von p1243 (Vdc_max-Regler Dynamikfaktor).
p1251 = 0: Der Integralanteil ist deaktiviert.

p1252[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Vdc-Regler Vorhaltezeit / Vdc_reg t_Vorhalt
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6220

Min Max Werkseinstellung

0 [ms] 1000 [ms] 0 [ms]

Einstellung der Vorhaltezeitkonstante fir den Regler der Zwischenkreisspannung (Vdc_min-Regler, Vdc_max-
Regler).

Die wirksame Vorhaltezeit ergibt sich unter Beriicksichtigung von p1243 (Vdc_max-Regler Dynamikfaktor).

Normierung: -

p1254

Beschreibung:
Wert:

Vdc_max-Regler Automatische Erfassung EIN-Pegel / Vdc_max Erf Einpeg
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -

Berechnet: - Datentyp: Integer16

Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
0 1 1
Aktiviert/deaktiviert die automatische Erfassung des Einschaltpegels fiir den Vdc_max-Regler.
0: Automatische Erfassung gesperrt

1: Automatische Erfassung freigegeben

p1255[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

158

Vdc_min-Regler Zeitschwelle / Vdc_min t_schwelle
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0.000 [s] 1800.000 [s]

Einstellung der Zeitschwelle fiir den Vdc_min-Regler (kinetische Pufferung).

Bei Uberschreitung erfolgt die Auslésung eines Fehlers, der auf eine gewiinschte Reaktion parametriert werden
kann.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: -

Normierung: -

Werkseinstellung
0.000 [s]

Voraussetzung: p1256 = 1
Siehe auch: F07406

SINAMICS G120C
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Achtung: Wenn eine Zeitschwelle parametriert ist, sollte auch der Vdc_max-Regler aktiviert sein (p1240 = 3), damit der Antrieb
beim Verlassen der Vdc_min-Regelung, aufgrund der Zeitliberschreitung, und bei Fehlerreaktion AUS3 nicht mit
Uberspannung abschaltet. Es ist auch méglich, die AUS3-Riicklaufzeit p1135 zu erhéhen.

p1256[0...n] Vdc_min-Regler Reaktion (kinetische Pufferung) / Vdc_min Reaktion

Beschreibung:

Wert:

Abhingigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Einstellung der Reaktion fir den Vdc_min-Regler (kinetische Pufferung).

0: Vdc stltzen bis Unterspg., n<p1257 -> F07405
1: Vdc stlitzen bis Unterspg., n<p1257 -> F07405, t>p1255 -> F07406

Siehe auch: F07405, F07406

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

Normierung: -

p1257[0...n]

Beschreibung:

Vdc_min-Regler Drehzahlschwelle / Vdc_min n_schwelle
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max Werkseinstellung
0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 50.00 [1/min]

Einstellung der Drehzahlschwelle fiir den Vdc_min-Regler (kinetische Pufferung).

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

Bei Unterschreitung erfolgt die Ausldsung eines Fehlers, der auf eine gewlinschte Reaktion parametriert werden
kann.

Unterhalb der Drehzahlschwelle wird die kinetische Pufferung nicht starten.

Hinweis: Ein Verlassen der Vdc_min-Regelung vor Erreichen des Motorstillstands verhindert ein starkes Ansteigen des
generatorischen Bremsmomentes bei kleinen Drehzahlen und fiihrt nach Impulssperre zum Austrudeln des Motors.
Das maximale Bremsmoment kann aber auch Uber die entsprechende Drehmomentbegrenzung eingestellt werden.
r1258 CO: Vdc-Regler Ausgang / Vdc_reg Ausgang

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2002 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 6_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6220

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des aktuellen Ausgangs des Vdc-Reglers (Regler fir Zwischenkreisspannung).

Hinweis: Die generatorische Leistungsgrenze p1531 dient bei Vektorregelung zur Vorsteuerung des Vdc_max-Reglers. Je
kleiner die Leistungsgrenze eingestellt ist, um so kleiner sind die Korrektursignale des Reglers bei Erreichen der
Spannungsgrenze.

p1271[0...n] Fangen Maximalfrequenz bei gesperrter Richtung / Fangen f_max Richt

Beschreibung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 [Hz] 650 [Hz] 0 [Hz]

Einstellung der maximalen Suchfrequenz beim Fangen in eine gesperrte Sollwertrichtung (p1110, p1111).

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

Normierung: -

Der Parameter hat keine Wirkung bei einer Betriebsart, die nur in Sollwertrichtung sucht (p1200 > 3).
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p1280[0...n] Vdc-Regler Konfiguration (U/f) / Vdc_reg Konfig U/f
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max
0 1

Beschreibung:
Wert: 0: Vdc-Regler sperren
1: Vdc_max-Regler freigeben
Hinweis:
verbessern:

Datentyp: Integer16

Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6300, 6320
Werkseinstellung

1

Einstellung der Konfiguration des Reglers fir die Zwischenkreisspannung (Vdc-Regler) in der Betriebsart U/f.

Bei hohen Eingangsspannungen (p0210) kénnen folgende Einstellungen die Robustheit des Vdc_max-Reglers

- Eingangsspannung so klein wie mdéglich einstellen und dabei A07401 vermeiden (p0210).

- Verrundungszeiten einstellen (p1130, p1136).

- Rucklaufzeiten vergroRern (p1121).

- Nachstellzeit des Reglers verkleinern (p1291, Faktor 0.5).
- Vorhaltezeit des Reglers verkleinern (p1292, Faktor 0.5).

Grundsatzlich wird in diesem Fall empfohlen, die Vektorregelung (p1300 = 20) zu verwenden (Vdc-Regler siehe

p1240).

Zur Verbesserung des Vdc_min-Reglers sind folgende MalRnahmen geeignet:

- Vdc_min-Regler optimieren (sieche p1287).

Wird ein Bremswiderstand am Zwischenkreis betrieben (p0219 > 0), wird die Vdc_max-Regelung automatisch

ausgeschaltet.

p1281[0...n] Vdc-Regler Konfiguration / Vdc-Reg. Konfig.
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
B - 0000 bin
Beschreibung: Einstellung der Konfiguration des Zwischenkreisspannungsreglers.
Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Vdc-Min Regelung (U/f) ohne Ja Nein -
Hochlauframpe
02  Vdc-Min verkirzte Wartezeit bei Ja Nein -
Netzwiederkehr
Hinweis: Zu Bit 00:
Ausschalten der Hochlauframpe bei Vdc-Min-Regelung.
Die Drehzahl kann bei Antrieben mit schwingungsfahiger Mechanik und groRen Schwungmassen schneller
nachgefiihrt werden.
Zu Bit 02:
Bei Netzwiederkehr wird friiher in den normalen Betrieb zurlickgewechselt und nicht mehr abgewartet, bis der Vdc-
Min-Regler die Solldrehzahl erreicht.
r1282 Vdc_max-Regler Einschaltpegel (U/f) / Vdc_max Ein_peg

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: - Normierung: p2001
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

- VI - VI

Beschreibung: Anzeige des Einschaltpegels fur den Vdc_max-Regler.
Falls p1294 = 0 (Automatische Erfassung des Einschaltpegels = Aus), gilt:

r1282 = 1.15 * sqrt(2) * p0210 (Anschlussspannung)

160

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 6320
Werkseinstellung

-[v]
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Falls p1294 = 1 (Automatische Erfassung des Einschaltpegels = Ein), gilt:
r1282 = Vdc_max - 50.0 V (Vdc_max: Uberspannungsschwelle des Leistungsteils)
r1282 = Vdc_max - 25.0 V (fiir 230 V Leistungsteile)

Achtung: Wird der Einschaltpegel des Vdc_max-Reglers bereits im ausgeschalteten Zustand (Impulssperre) durch die
Zwischenkreisspannung uberschritten, kann es zu einer automatischen Deaktivierung des Reglers kommen (siehe
F07401), damit der Antrieb beim nachsten Einschalten nicht beschleunigt wird.

Hinweis: Der Vdc_max-Regler wird erst wieder ausgeschaltet, wenn die Zwischenkreisspannung die Schwelle 0.95 * r1282
unterschreitet und der Reglerausgang Null ist.

p1283[0...n] Vdc_max-Regler Dynamikfaktor (U/f) / Vdc_max Dyn_faktor

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1,3,4 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6320

Min Max Werkseinstellung

1[%] 10000 [%] 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 nachtragliche Optimierung notwendig, so kann dies iber den Dynamikfaktor erfolgen. Dabei werden p1290,
p1291, p1292 mit dem Dynamikfaktor p1283 bewertet.

p1284[0...n]

Beschreibung:

Vdc_max-Regler Zeitschwelle (U/f) / Vdc_max t_schwelle

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.000 [s] 300.000 [s] 4.000 [s]

Einstellung der Uberwachungszeit fiir den Vdc_max-Regler.

Wird die Ricklauframpe des Drehzahlsollwertes langer als in p1284 eingestellt angehalten, so wird Stérung F07404
ausgegeben.

p1288[0...n]

Beschreibung:

Hinweis:

Vdc_max-Regler Riickkopplungsfaktor Hochlaufgeber (U/f) / Vdc_max Faktor HLG

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.000 100.000 0.500

Einstellung des Ruckkopplungsfaktors fur den Hochlaufgeber.
Dessen Rampenzeiten werden relativ zum Ausgangssignal des Vdc_Max-Reglers verlangsamt.
Bei Werten von p1288 = 0.0 bis 0.5 wird die Reglerdynamik intern automatisch adaptiert.

p1290[0...n]

Beschreibung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Vdc-Regler Proportionalverstarkung (U/f) / Vdc_reg Kp

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1,3,4 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6320

Min Max Werkseinstellung

0.00 100.00 1.00

Einstellung der Proportionalverstarkung fiir den Vdc-Regler (Regler fiir Zwischenkreisspannung).
Der Verstarkungsfaktor ist proportional zur Kapazitat des Zwischenkreises.
Der Parameter wird auf einen Wert voreingestellt, der optimal zur Kapazitat des Leistungsteils passt.
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p1291[0...n]

Beschreibung:

Vdc-Regler Nachstellzeit (U/f) / Vdc_reg Tn

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6320

Min Max Werkseinstellung

0 [ms] 10000 [ms] 40 [ms]

Einstellung der Nachstellzeit fiir den Vdc-Regler (Regler fir Zwischenkreisspannung).

p1292[0...n]

Beschreibung:

Vdc-Regler Vorhaltezeit (U/f) / Vdc_reg t_Vorhalt

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1,3,4 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6320

Min Max Werkseinstellung

0 [ms] 1000 [ms] 10 [ms]

Einstellung der Vorhaltezeitkonstante fiir den Vdc-Regler (Regler fiir Zwischenkreisspannung).

p1293[0...n]

Beschreibung:

Vdc-min-Regler Ausgangsbegrenzung (U/f) / Vdc_min Ausg_begr

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: p0340 = 1,3,4 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6320

Min Max Werkseinstellung

0.00 [HZ] 600.00 [Hz] 600.00 [Hz]

Einstellung der Ausgangsbegrenzung fiir den Vdc_min-Regler (Regler fiir Zwischenkreisunterspannung).

p1294

Beschreibung:

Vdc_max-Regler Automatische Erfassung EIN-Pegel (U/f) / Vdc_max Erf Einpeg

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Aktiviert/deaktiviert die automatische Erfassung des Einschaltpegels fir den Vdc_max-Regler. Bei ausgeschalteter
Erfassung wird die Einsatzschwelle r1282 fir den Vdc_max-Regler aus der parametrierten Anschlussspannung
p0210 ermittelt.

Wert: 0: Automatische Erfassung gesperrt
1: Automatische Erfassung freigegeben
p1295[0...n] Vdc_min-Regler Zeitschwelle (U/f) / Vdc_min t_schwelle

Beschreibung:

Achtung:
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Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.000 [s] 10000.000 [s] 0.000 [s]

Einstellung der Zeitschwelle fir den Vdc_min-Regler (kinetische Pufferung).

Bei Uberschreitung erfolgt die Auslésung eines Fehlers, der auf eine gewiinschte Reaktion parametriert werden
kann.

Voraussetzung: p1296 = 1

Wenn eine Zeitschwelle parametriert ist, sollte auch der Vdc_max-Regler aktiviert sein (p1280 = 3), damit der Antrieb
beim Verlassen der Vdc_min-Regelung aufgrund der Zeitiiberschreitung und bei Fehlerreaktion AUS3 nicht mit
Uberspannung abschaltet. Es ist auch méglich, die AUS3-Riicklaufzeit p1135 zu erhéhen.
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p1297[0...n]

Beschreibung:

Vdc_min-Regler Drehzahlschwelle (U/f) / Vdc_min n_schwelle

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 50.00 [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.

Hinweis: Ein Verlassen der Vdc_min-Regelung vor Erreichen des Motorstillstands verhindert ein starkes Ansteigen des
generatorischen Bremsstroms bei kleinen Drehzahlen und fiihrt nach Impulssperre zum Austrudeln des Motors.
r1298 CO: Vdc-Regler Ausgang (U/f) / Vdc_reg Ausgang

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6320

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des aktuellen Ausgangs des Vdc-Reglers (Regler fir Zwischenkreisspannung).

p1300[0...n]

Beschreibung:
Wert:

Abhingigkeit:

Achtung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Steuerungs-/Regelungs-Betriebsart / Steu-/Reg-Betr_art

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16

Anderbar: C(1), T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6300, 6301, 8012
Min Max Werkseinstellung

0 20 0

Einstellung der Steuerungs- oder Regelungsart eines Antriebs.

U/f-Steuerung mit linearer Charakteristik

U/f-Steuerung mit linearer Charakteristik und FCC
U/f-Steuerung mit parabolischer Charakteristik
U/f-Steuerung mit parametrierbarer Charakteristik
U/f-Steuerung mit linearer Charakteristik und ECO
U/f-Steuerung fur frequenzgenauen Antrieb (Textilbereich)
U/f-Steuerung fur frequenzgenauen Antrieb und FCC

: U/f-Steuerung fiir parabolische Charakteristik und ECO
19: U/f-Steuerung mit unabhangigem Spannungssollwert

20: Drehzahlregelung (geberlos)

Bei Standard Drive Control (p0096 = 1) sind die Einstellungen p1300 = 0, 2 mdglich, bei Dynamic Drive Control
(p0096 = 2) ist nur p1300 = 20 einstellbar.

Ohne Eingabe der Motor-Bemessungsdrehzahl (p0311) ist nur ein Betrieb mit U/f-Kennlinie mdglich.
Fir 1LE4-Synchronmotoren ist der Betrieb mit U/f-Kennlinie nicht moglich.
Siehe auch: p0300, p0311, p0500

In den U/f-Steuerungsarten mit Eco-Modus (p1300 = 4, 7) ist eine aktive Schlupfkompensation notwendig. Die
Skalierung der Schlupfkompensation (p1335) ist so einzustellen, dass der Schlupf vollstéandig ausgeglichen wird (in
der Regel 100 %).

Der Eco-Mode wirkt nur im stationaren Betrieb und bei nicht Giberbriicktem Hochlaufgeber.

Bei den Steuerungsbetriebsarten p1300 = 5 und 6 (Textilbereich) wird die Schlupfkompensation p1335, die
Resonanzdampfung p1338 und der Imax-Frequenzregler intern ausgeschaltet, um die Ausgangsfrequenz exakt
einstellen zu kénnen. Der Imax-Spannungsregler bleibt aktiviert.

Die Steuerungs-/Regelungs-Betriebsart ist wahrend des Betriebs (Impulsfreigabe) nicht tiber
Antriebsdatensatzumschaltung éanderbar.

QahwN2O

~
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p1302[0...n]

Beschreibung:

U/f-Steuerung Konfiguration / U/f Konfig

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- - 0000 0000 bin

Einstellung der Konfiguration fir die U/f-Steuerung.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
03  Motorhaltebremse mit konstanter Ja Nein -
Stopfrequenz
04  Feldorientierung Ja Nein -
05  Anfahrbeschleunigungsstrom ohne Ja Nein -
Flussanhebung
07  Ig,max Regler sperren Ja Nein -
Hinweis: Zu Bit 03:
Bei gesetztem Bit wird beim Stillsetzen des Antriebs die Startfrequenz der Motorhaltebremse auch dann nicht
unterschritten, wenn die aktuelle Schlupffrequenz kleiner ist als die Startfrequenz.
Zu Bit 04:
Feldorientierung fiir die Regelung der Basisapplikation. Die Aktivierung der Feldorientierung erfolgt mit der
automatischen Berechnung, wenn p0096 = 1 eingestellt ist.
Zu Bit 05 (nur wirksam bei p1302.4 = 1):
Der Anfahrstrom bei Beschleunigungsvorgangen (p1311) fihrt Uiblicherweise zu einer Anhebung von Strombetrag
und Fluss. Mit p1302.5 = 1 wird die Stromanhebung nur in Richtung der Last vorgenommen. Diese Einstellung ist bei
Antrieben mit groRerer Leistung oder bei sehr schnellen Beschleunigungen empfehlenswert.
Zu Bit 07:
Bei Feldorientierung (Bit04 = 1) unterstitzt der Ig,max-Regler den Strombegrenzungsregler (siehe p1341). Zu
Diagnosezwecken kann der Ig,max-Regler Uber dieses Bit ausgeschaltet werden.
p1310[0...n] Anfahrstrom (Spannungsanhebung) permanent / I_Anfahr (Ua) perm

Beschreibung:

164

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6300, 6301, 6851
Min Max Werkseinstellung

0.0 [%] 250.0 [%] 50.0 [%]

Definiert die Spannungsanhebung in [%] bezogen auf den Motor-Bemessungsstrom (p0305).

Die Héhe der permanenten Spannungsanhebung wird mit steigender Frequenz zurickgenommen, so dass bei
Motor-Bemessungsfrequenz die Motor-Bemessungsspannung anliegt.

Die Héhe der Anhebung in Volt ist bei Frequenz Null wie folgt definiert:

Spannungsanhebung [V] = 1.732 x p0305 (Motor-Bemessungsstrom [A]) x r0395 (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.

Bei Feldorientierung (p1302.4 = 1, Voreinstellung bei p0096 = 1), wird im Bereich kleiner Ausgangsfrequenzen ein
Mindeststrom in Héhe des Bemessungsmagnetisierungsstromes eingepragt.

Bei p1310 = 0 % wird ein Stromsollwert errechnet, der dem Leerlauffall entspricht. Bei p1610 = 100 % wird ein
Stromsollwert errechnet, der dem Motor-Bemessungsstrom entspricht.
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Abhingigkeit:

Achtung:
Hinweis:

2.2 Liste der Parameter

Der Anfahrstrom (Spannungsanhebung) wird durch die Stromgrenze p0640 begrenzt.

Die Genauigkeit des Anfahrstromes hangt von der Einstellung des Stander- und Zuleitungswiderstands ab (p0350,
p0352).

Bei Vektorregelung wird der Anfahrstrom mittels p1610 realisiert.

Siehe auch: p1300, p1311, p1312, r1315

Der Anfahrstrom (Spannungsanhebung) erhéht die Motorerwarmung (insbesondere im Stillstand).

Der Anfahrstrom durch die Spannungsanhebung wirkt nur bei U/f-Steuerung (p1300).

Die Anhebungswerte werden miteinander kombiniert, wenn die permanente Spannungsanhebung (p1310) in
Verbindung mit anderen Anhebungsparametern verwendet wird (Beschleunigungsanhebung (p1311),
Spannungsanhebung fiir Anlauf (p1312)).

Diesen Parametern werden allerdings folgende Prioritdten zugewiesen: p1310 > p1311, p1312

Bei Feldorientierung (p1302.4 = 1, nicht PM230, PM250, PM260) werden p1311 und p1312 der
Spannungsanhebung in Richtung des Laststromes hinzu gerechnet (nicht linear).

p1311[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Achtung:
Hinweis:

Anfahrstrom (Spannungsanhebung) bei Beschleunigung / |_Anfahr Beschl
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: U, T

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6300, 6301, 6851
Min Max Werkseinstellung

0.0 [%] 250.0 [%] 0.0 [%]

p1311 bewirkt nur eine Spannungsanhebung im Hochlauf und erzeugt ein zusatzliches Moment fur die
Beschleunigung.

Normierung: -

Die Spannungsanhebung erfolgt auf eine positive Sollwertanhebung und verschwindet, sobald der Sollwert erreicht
ist. Auf- und Abbau der Spannungsanhebung werden geglattet.

Die Hohe der Anhebung in Volt ist bei Frequenz Null wie folgt definiert (nicht bei Feldorientierung):

Spannungsanhebung [V] = 1.732 * p0305 (Motor-Bemessungsstrom [A]) x r0395 (Stander-/Primarteilwiderstand
[Ohm]) x p1311 (Spannungsanhebung bei Beschleunigung [%]) / 100 %

Die Stromgrenze p0640 begrenzt die Anhebung.

Bei Feldorientierung (p1302 Bit 4 = 1, nicht PM230, PM250, PM260) wird p1311 durch die automatische Berechnung
vorbelegt.

Bei Vektorregelung wird der Anfahrstrom mittels p1611 realisiert.

Siehe auch: p1300, p1310, p1312, r1315

Die Spannungsanhebung fiihrt zu einer grofReren Motorerwarmung.

Die Spannungsanhebung bei Beschleunigung kann die Reaktion auf kleine, positive Sollwertanderungen
verbessern.

Priorisierung der Spannungsanhebungen: siehe p1310

Bei Feldorientierung (p1302 Bit 4 = 1, nicht PM230, PM250, PM260) wird p1311 der Spannungsanhebung in
Richtung des Laststromes hinzu gerechnet (nicht linear).

p1312[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Achtung:
Hinweis:

SINAMICS G120C

Anfahrstrom (Spannungsanhebung) bei Anlauf / |_Anfahr Anlauf

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6300, 6301, 6851
Min Max Werkseinstellung

0.0 [%] 250.0 [%] 0.0 [%]

Einstellung zur zusatzlichen Spannungsanhebung im Hochlauf, jedoch nur fiir den ersten Beschleunigungsvorgang.

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung: -

Die Spannungsanhebung erfolgt auf eine positive Sollwertanhebung und verschwindet, sobald der Sollwert erreicht
ist. Auf- und Abbau der Spannungsanhebung werden geglattet.

Die Stromgrenze p0640 begrenzt die Anhebung.

Siehe auch: p1300, p1310, p1311, r1315

Die Spannungsanhebung fiihrt zu einer grofReren Motorerwarmung.

Die Spannungsanhebung bei Beschleunigung kann die Reaktion auf kleine, positive Sollwertanderungen
verbessern.

Priorisierung der Spannungsanhebungen: siehe p1310

Bei Feldorientierung (p1302.4 = 1, nicht PM230, PM250, PM260) wird p1312 der Spannungsanhebung in Richtung
des Laststromes hinzu gerechnet (nicht linear).
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r1315

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Spannungsanhebung gesamt / U_anhebung ges

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2001 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6301, 6851
Min Max Werkseinstellung

- [Veff] - [Veff] - [Veff]

Anzeige der gesamten resultierenden Spannungsanhebung in Volt.

Bei Feldorientierung (p1302.4 = 1, nicht bei PM230, PM250, PM260) wird bei kleinen Drehzahlen mindestens der
Magnetisierungsstrom eingestellt, so dass die Spannung von r0331 abhangt.

Siehe auch: p1310, p1311, p1312

p1320[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Frequenz 1 / Uf Kennlinie f1
Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 [HZ] 3000.00 [HZz] 0.00 [Hz]

Die programmierbare Kennlinie fiir 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 Gber p1300 = 3.

Fir die Frequenzwerte gilt: p1320 <= p1322 <= p1324 <= p1326. Andernfalls wird mit einer Standardkennlinie
gefahren, die den Motornennpunkt enthalt.

Siehe auch: p1300, p1310, p1311, p1321, p1322, p1323, p1324, p1325, p1326, p1327

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6301

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
angewendet.

p1321[0...n] U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Spannung 1 / Uf Kennlinie U1

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0.0 [Veff] 10000.0 [Veff] 0.0 [Veff]

Die programmierbare Kennlinie fiir die U/f-Steuerung wird durch 4 Punkte und 0 Hz/p1310 festgelegt.
Dieser Parameter gibt die Spannung des ersten Punktes der Kennlinie vor.

Auswahl der frei programmierbaren Kennlinie tber p1300 = 3.

Siehe auch: p1310, p1311, p1320, p1322, p1323, p1324, p1325, p1326, p1327

Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6301

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
angewendet.

p1322[0...n] U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Frequenz 2 / Uf Kennlinie 2

Beschreibung:

Abhangigkeit:

166

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0.00 [HZ] 3000.00 [HZz] 0.00 [Hz]

Die programmierbare Kennlinie fur die U/f-Steuerung wird durch 4 Punkte und 0 Hz/p1310 festgelegt.

Berechnet: p0340 = 1

Normierung: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6301

Dieser Parameter gibt die Frequenz des zweiten Punktes der Kennlinie vor.

Fir die Frequenzwerte gilt: p1320 <= p1322 <= p1324 <= p1326. Andernfalls wird mit einer Standardkennlinie
gefahren, die den Motornennpunkt enthalt.

Siehe auch: p1310, p1311, p1320, p1321, p1323, p1324, p1325, p1326, p1327
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p1323[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Spannung 2 / Uf Kennlinie U2
Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
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 zweiten Punktes der Kennlinie vor.

Siehe auch: p1310, p1311, p1320, p1321, p1322, p1324, p1325, p1326, p1327

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6301

p1324[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Frequenz 3 / Uf Kennlinie 3
Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0.00 [HZ] 3000.00 [Hz] 0.00 [HZ]

Die programmierbare Kennlinie fiir die U/f-Steuerung wird durch 4 Punkte und 0 Hz/p1310 festgelegt.
Dieser Parameter gibt die Frequenz des dritten Punktes der Kennlinie vor.

Fir die Frequenzwerte gilt: p1320 <= p1322 <= p1324 <= p1326. Andernfalls wird mit einer Standardkennlinie
gefahren, die den Motornennpunkt enthalt.

Siehe auch: p1310, p1311, p1320, p1321, p1322, p1323, p1325, p1326, p1327

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6301

p1325[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Spannung 3 / Uf Kennlinie U3
Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0.0 [Veff] 10000.0 [Veff] 0.0 [Veff]

Die programmierbare Kennlinie furr 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

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6301

p1326[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Hinweis:

SINAMICS G120C

U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Frequenz 4 / Uf Kennlinie f4
Berechnet: p0340 = 1,3

Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0.00 [HZ] 10000.00 [Hz] 0.00 [Hz]

Die programmierbare Kennlinie furr die U/f-Steuerung wird durch 4 Punkte und 0 Hz/p1310 festgelegt.
Dieser Parameter gibt die Frequenz des vierten Punktes der Kennlinie vor.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6301

Auswabhl der frei programmierbaren Kennlinie Gber p1300 = 3.

Fir die Frequenzwerte gilt:

p1320 <= p1322 <= p1324 <= p1326

Andernfalls wird mit einer Standardkennlinie gefahren, die den Motornennpunkt enthalt.

Siehe auch: p1310, p1311, p1320, p1321, p1322, p1323, p1324, p1325, p1327

Zwischen den Punkten 0 Hz/p1310, p1320/p1321 ... p1326/p1327 wird linear interpoliert. Bei Ausgangsfrequenzen
oberhalb von p1326 wird die Kennlinie mit der Steigung zwischen den Kennlinienpunkten p1324/p1325 und
p1326/p1327 extrapoliert.

Die Spannungsanhebung beim Beschleunigen (p1311) wird auch auf die frei programmierbare U/f-Kennlinie
angewendet.
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p1327[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Spannung 4 / Uf Kennlinie U4
Berechnet: p0340 = 1,3
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
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 vierten Punktes der Kennlinie vor.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6301

Auswahl der frei programmierbaren Kennlinie liber p1300 = 3.
Siehe auch: p1310, p1311, p1320, p1321, p1322, p1323, p1324, p1325, p1326

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
angewendet.

p1330[0...n] Cl: U/f-Steuerung Spannungssollwert unabhangig / Uf U_soll unabh

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: p2001 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6301
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir den Spannungssollwert bei U/f-Steuerung mit unabhangigem Spannungssollwert
(p1300 = 19).

Auswahl der U/f-Steuerung mit unabhangigem Spannungssollwert tiber p1300 = 19.

Siehe auch: p1300

p1331[0...n]

Beschreibung:

Spannungsbegrenzung / U_begr
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 5_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

50.00 [Veff] 2000.00 [Veff]
Begrenzung des Spannungssollwertes.

Damit kann die Ausgangsspannung gegenuber der berechneten Maximalspannung r0071 und der Einsatzpunkt der
Feldschwachung reduziert werden.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6300
Werkseinstellung

1000.00 [Veff]

Hinweis: Eine Begrenzung der Ausgangsspannung erfolgt nur, wenn durch p1331 die maximale Ausgangsspannung (r0071)
unterschritten wird.
p1333[0...n] U/f-Steuerung FCC Startfrequenz / U/f FCC f_Start

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Warnung:

Hinweis:

168

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 [HZ] 3000.00 [HZz] 0.00 [Hz]
Einstellung der Startfrequenz, bei der FCC (Flux Current Control) aktiviert wird.

Es muss die entsprechende Betriebsart eingestellt sein (p1300 = 1, 6).

Berechnet: p0340 = 1

Normierung: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6301

Ein zu kleiner Wert kann zu Instabilitaten fihren.

Bei p1333 = 0 Hz wird die FCC-Startfrequenz automatisch auf 6 % der Motor-Bemessungsfrequenz eingestellt.
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p1334[0...n]

Beschreibung:

U/f-Steuerung Schlupfkompensation Startfrequenz / Schlupfkomp Start
Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0.00 [Hz] 3000.00 [Hz]

Einstellung der Startfrequenz der Schlupfkompensation.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6310
Werkseinstellung

0.00 [Hz]

Hinweis: Bei p1334 = 0 wird die Startfrequenz der Schlupfkompensation automatisch auf 6 % der Motor-Bemessungsfrequenz
eingestellt.
p1335[0...n] Schlupfkompensation Skalierung / Schlupfkomp Skal

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: U, T

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6300, 6310

Min Max Werkseinstellung

0.0 [%] 600.0 [%] 0.0 [%]

Einstellung des Sollwertes der Schlupfkompensation in [%] bezogen auf r0330 (Motor-Bemessungsschlupf).

p1335 = 0.0 %: Schlupfkompensation deaktiviert.

p1335 =100.0 %: Der Schlupf wird vollstandig kompensiert.

Voraussetzung fiir eine genaue Schlupfkompensation bei p1335 = 100 % sind exakte Parameter des Motors (p0350
... p0360).

Bei nicht genau bekannten Motorparametern kann durch Variation von p1335 ebenfalls eine exakte Kompensation
erzielt werden.

Bei den U/f-Steuerungsarten mit Eco-Optimierung (4 und 7) muss die Schlupfkompensation aktiviert werden um
einen korrekten Betrieb zu gewabhrleisten.

Die Schlupfkompensation bewirkt, dass die Motordrehzahl unabhéngig von der Belastung konstant gehalten wird.
Die Verringerung der Motordrehzahl mit steigender Belastung ist eine typische Eigenschaft von Asynchronmotoren.

Normierung: -

Bei Synchronmotoren tritt dieser Effekt nicht auf und der Parameter hat hier auch keine Wirkung.

Bei den Steuerungsbetriebsarten p1300 = 5 und 6 (Textilbereich) wird die Schlupfkompensation intern
ausgeschaltet, um die Ausgangsfrequenz exakt einstellen zu kénnen.

Wird p1335 wahrend der Inbetriebnahme verandert (p0010 > 0), so kann es vorkommen, dass der alte Wert nicht
mehr einstellbar ist. Das liegt daran, dass sich die dynamischen Grenzen von p1335 durch Parameter geandert
haben, die in der Inbetriebnahme eingestellt wurden (z. B. p0300).

p1336[0...n]

Beschreibung:

Schlupfkompensation Grenzwert / Schlupfkomp Grenzw
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 [%] 600.00 [%] 250.00 [%]

Einstellung des Grenzwertes der Schlupfkompensation in [%] bezogen auf r0330 (Motor-Bemessungsschlupf).

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: 6310

Normierung: -

r1337

Beschreibung:

Abhingigkeit:
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CO: Schlupfkompensation Istwert / Schlupfkomp Istw

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6310

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des tatsachlich kompensierten Schlupfes in [%] bezogen auf r0330 (Motor-Bemessungsschlupf).
p1335 > 0 %: Schlupfkompensation aktiv.
Siehe auch: p1335
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p1338[0...n]

Beschreibung:
Abhingigkeit:
Hinweis:

U/f-Betrieb Resonanzdampfung Verstarkung / Uf Res_dampf Verst

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Berechnet: p0340 = 1,3,4
Normierung: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6300, 6310
Min Max Werkseinstellung
0.00 100.00 0.00

Einstellung der Verstarkung zur Resonanzdampfung bei U/f-Steuerung.

Siehe auch: p1300, p1349

Die Resonanzdampfung dampft Schwingungen des Wirkstroms, welche haufig im Leerlauf auftreten.

Die Resonanzdampfung ist in einem Bereich ab ungefahr 6 % der Motor-Bemessungsfrequenz (p0310) aktiv. Die
Abschaltfrequenz wird durch p1349 bestimmt.

Bei den Steuerungsbetriebsarten p1300 = 5 und 6 (Textilbereich) wird die Resonanzdampfung intern ausgeschaltet,
um die Ausgangsfrequenz exakt einstellen zu kénnen.

p1340[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

I_max-Frequenzregler Proportionalverstarkung / I_max_reg Kp
Berechnet: p0340 = 1,3,4

Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6300

Min Max Werkseinstellung

0.000 0.500 0.000

Einstellung der Proportionalverstarkung des |_max-Frequenzreglers.

Der |_max-Regler senkt den Umrichterausgangsstrom, wenn der Maximalstrom (r0067) tberschritten wird.

In den U/f-Betriebsarten (p1300) wird zur |_max-Regelung jeweils ein Regler der auf die Ausgangsfrequenz wirkt und
ein Regler der auf die Ausgangsspannung wirkt eingesetzt. Der Frequenzregler verringert den Strom, indem er die
Umrichterausgangsfrequenz reduziert. Die Reduzierung erfolgt bis zu einer Minimalfrequenz (zweifacher
Nennschlupf). Wenn die Uberstrombedingung durch diese MaRBnahme nicht erfolgreich beseitigt werden kann, wird
die Umrichterausgangsspannung mit Hilfe des |_max-Spannungsreglers verringert. Ist die Uberstrombedingung nicht
mehr gegeben, erfolgt ein Hochlauf an der durch p1120 (Hochlaufzeit) eingestellten Rampe.

In den U/f-Betriebsarten (p1300) fiir Textilanwendungen und bei externem Spannungssollwert wird nur der |_max-
Spannungsregler verwendet.

Achtung: Beim Deaktivieren des |_max-Reglers ist Folgendes zu beachten:
I?er Ausgangsstron} wird bei Uberschreitung des Maximalstroms (r0067) nun nicht mehr verringert. Bei
Uberschreiten der Uberstromgrenzen wird der Antrieb ausgeschaltet.
Hinweis: p1341=0:
I_max-Frequenzregler deaktiviert und |_max-Spannungsregler im gesamten Drehzahlbereich aktiviert.
p1341[0...n] I_max-Frequenzregler Nachstellzeit / |_max_reg Tn

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

170

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: U, T

Berechnet: p0340 = 1,3,4
Normierung: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6300

Min Max Werkseinstellung

0.000 [s] 50.000 [s] 0.300 [s]

Einstellung der Nachstellzeit fur den |_max-Frequenzregler.

Siehe auch: p1340

Mit p1341 = 0 wird der Strombegrenzungsregler mit Eingriff auf die Frequenz deaktiviert und es ist nur noch der
Strombegrenzungsregler mit Eingriff auf die Ausgangsspannung aktiv (p1345, p1346).

Mit p1340 = p1341 = 0 wird diese Strombegrenzung deaktiviert.
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r1343

Beschreibung:

Abhingigkeit:

CO: I_max-Regler Frequenzausgang / I_max_reg f_ausg
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: 3_1

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: p2000
Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6300
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige der effektiven Frequenzbegrenzung.

Siehe auch: p1340

Dyn. Index: -

r1344

Beschreibung:

Abhangigkeit:

I_max-Regler Spannungsausgang / I_max_reg U_ausg

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2001 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 5_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6300

Min Max Werkseinstellung

- [Veff] - [Vefi] - [Veff]

Anzeige des Betrags der Spannung, um den die Umrichterausgangsspannung reduziert wird.
Siehe auch: p1340

p1345[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

I_max-Spannungsregler Proportionalverstarkung / I_max_U_reg Kp
Berechnet: p0340 = 1,3,4
Normierung: -

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: U, T

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6300

Min Max Werkseinstellung

0.000 100000.000 0.000

Einstellung der Proportionalverstarkung fiir den |_max-Spannungsregler.

Siehe auch: p1340

Die Reglereinstellungen werden auch im Stromregler der Gleichstrombremsung (siehe p1232) verwendet.

p1346[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

I_max-Spannungsregler Nachstellzeit / |_max_U_reg Tn
Berechnet: p0340 = 1,3,4
Normierung: -

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: U, T

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6300

Min Max Werkseinstellung

0.000 [s] 50.000 [s] 0.030 [s]

Einstellung der Nachstellzeit fir den |_max-Spannungsregler.

Siehe auch: p1340

Hinweis: Die Reglereinstellungen werden auch im Stromregler der Gleichstrombremsung verwendet (siehe p1232).
Bei p1346 = 0 gilt:
Die Nachstellzeit des |_max-Spannungsregler ist deaktiviert.

r1348 CO: U/f-Steuerung Eco-Faktor Istwert / U/f Eco-Fakt Istw

Beschreibung:

Abhéangigkeit:
Hinweis:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6300, 6301
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des ermittelten Economic-Faktors bei der Verbrauchsoptimierung des Motors.
Siehe auch: p1335
Der Wert wird nur bei Betriebsarten mit Economic ermittelt (p1300 = 4, 7).
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p1349[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

U/f-Betrieb Resonanzdampfung Maximalfrequenz / Uf Res_dampf f_max
Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 [Hz] 3000.00 [Hz] 0.00 [Hz]
Einstellung der maximalen Ausgangsfrequenz firr die Resonanzdampfung bei U/f-Betrieb.
Oberhalb dieser Ausgangsfrequenz ist die Resonanzdampfung nicht aktiv.

Siehe auch: p1338

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6310

Hinweis: Bei p1349 = 0 wird die Umschaltgrenze automatisch auf 95 % der Motornennfrequenz eingestellt, héchstens jedoch
auf 45 Hz.
p1351[0...n] CO: Motorhaltebremse Startfrequenz / Bremse f_Start

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung

-300.00 [%] 300.00 [%] 0.00 [%]

Einstellung des Frequenzsetzwertes am Ausgang der Schlupfkompensation beim Anfahren mit Motorhaltebremse.
Mit Setzen von p1351 > 0 wird automatisch die Schlupfkompensation eingeschaltet (p1335 = 100 %).

Siehe auch: p1302, p1352

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6310

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.

Hinweis: Verschaltet mit p1352 entspricht ein Wert von 100 % dem Motor-Bemessungsschlupf (r0330).

p1352[0...n] Cl: Motorhaltebremse Startfrequenz Signalquelle / Bremse f_Start

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: PERCENT Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6310
Min Max Werkseinstellung

- - 1351[0]

Einstellung der Signalquelle fir den Frequenzsetzwert am Ausgang der Schlupfkompensation beim Anfahren mit
Motorhaltebremse.

Siehe auch: p1216

Hinweis: Ein Wert von 100 % entspricht dem Motor-Bemessungsschlupf (r0330).
Das Setzen der Startfrequenz beginnt nach der Aufmagnetisierung (siehe p0346, r0056.4) und endet nach Ablauf
der Bremsen-Offnungszeit (p1216) und dem Erreichen der Startfrequenz (p1334).
Bei einem Setzwert von Null findet kein Setzvorgang statt.

p1400[0...n] Drehzahiregelung Konfiguration / n_reg Konfig

Beschreibung:

Bitfeld:

172

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

Datentyp: Unsigned32

Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6490
Werkseinstellung

0000 0000 0000 0000 1000 0000 0010

Normierung: -

0001 bin

Einstellung der Konfiguration fir die Drehzahlregelung.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 Automatische Kp-/Tn-Adaption aktiv Ja Nein 6040
01 Geberlose Vektorregelung I-Anteil einfrieren Ja Nein 6040
05  Kp-/Tn-Adaption aktiv Ja Nein 6040
06 Freie Tn-Adaption aktiv Ja Nein 6050
14 Momentenvorsteuerung Immer aktiv Bei n_reg Freigabe 6060
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15  Geberlose Vektorregelung Ja Nein 6030
Drehzahlvorsteuerung

16 I-Anteil bei Begrenzung Frei Anhalten 6030

18  Tragheitsmomentschatzer aktiv Ja Nein 6030

20  Beschleunigungsmodell Ein Aus 6031

22  Tragheitsmomentschatzer Wert bei Ja Nein 6030
Impulssperre erhalten

24 Tragheitsmomentschatzer beschleunigt Ja Nein 6030
aktiv

Hinweis: Zu Bit 01:
Bei gesetztem Bit wird der I-Anteil des Drehzahlreglers beim Wechsel in den gesteuerten Betrieb festgehalten.
Zu Bit 20:

Das Beschleunigungsmodell fir den Drehzahlsollwert ist nur aktiv wenn p1496 nicht Null ist.

r1406.4...15 CO/BO: Steuerwort Drehzahlregler / STW n_reg
Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige und BICO-Ausgang fiir das Steuerwort des Drehzahlreglers.
Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
04  Drehzahlregler I-Anteil anhalten Ja Nein 6040
05  Drehzahlregler I-Anteil setzen Ja Nein 6040
11 Reserviert - - -
15  Drehzahladaptionsregler I-Anteil setzen Ja Nein -
r1407.0...27 CO/BO: Zustandswort Drehzahiregler / ZSW n_reg
Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2522
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige und BICO-Ausgang firr das Zustandswort des Drehzahlreglers.
Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  U/f-Steuerung aktiv Ja Nein -
01 Geberloser Betrieb aktiv Ja Nein -
02  Drehmomentregelung aktiv Ja Nein 6030,
6060,
8011
03  Drehzahlregelung aktiv Ja Nein 6040
05  Drehzahlregler I-Anteil angehalten Ja Nein 6040
06  Drehzahlregler I-Anteil gesetzt Ja Nein 6040
07  Momentengrenze erreicht Ja Nein 6060
08  Drehmomentbegrenzung oben aktiv Ja Nein 6060
09  Drehmomentbegrenzung unten aktiv Ja Nein 6060
10  Reserviert - - -
11 Drehzahlsollwert begrenzt Ja Nein 6030
12 Hochlaufgeber gesetzt Ja Nein -
13 Geberloser Betrieb aufgrund Stérung Ja Nein -
14  /f-Steuerung aktiv Ja Nein -
15  Momentengrenze erreicht (ohne Ja Nein 6060
Vorsteuerung)
17  Drehzahlbegrenzungsregelung aktiv Ja Nein 6640
23  Beschleunigungsmodell eingeschaltet Ja Nein -
24 Tragheitsmomentschatzer aktiv Ja Nein -
25  Lastschatzung aktiv Ja Nein -
26  Tragheitsmomentschatzer eingeschwungen Ja Nein -
27  Tragheitsmomentschatzer beschleunigt Ja Nein -
aktiv
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r1408.0...14

Beschreibung:
Bitfeld:

CO/BO: Zustandswort Stromregler / ZSW |_reg

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2530
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang fir das Zustandswort des Stromreglers.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Stromregler aktiv Aktiv Nicht aktiv -

01 Id-Regelung I-Anteil Begrenzung Aktiv Nicht aktiv 6714
03  Spannungsbegrenzung Aktiv Nicht aktiv 6714
10  Drehzahladaption Begrenzung Aktiv Nicht aktiv -

12 Motor gekippt Ja Nein -

13  Fremderregte Synchronmaschine ist Ja Nein -

auferregt
14  Strommodell FEM: Magnetisierender Ja Nein -

Erregerstrom auf Null begrenzt

r1438

Beschreibung:

CO: Drehzahlregler Drehzahisollwert / n_reg n_soll

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3001, 6020, 6031
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang des Drehzahlsollwertes nach der Sollwertbegrenzung fiir den P-Anteil des
Drehzahlreglers.

Bei U/f-Betrieb ist der Anzeigewert nicht aussagekraftig.

r1445

Beschreibung:

CO: Drehzahlistwert geglattet / n_ist glatt

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6040

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang fir den aktuellen geglatteten Drehzahlistwert der Drehzahlregelung.

p1452[0...n]

Beschreibung:
Hinweis:

174

Drehzahiregler Drehzahlistwert Glattungszeit (geberlos) / n_R n_ist T_g SL

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6020, 6040
Min Max Werkseinstellung

0.00 [ms] 32000.00 [ms] 10.00 [ms]

Einstellung der Glattungszeit fiir den Drehzahlistwert des Drehzahlreglers fiir geberlose Drehzahlregelung.

Die Glattung ist bei Getriebelose zu erhéhen. Bei grofReren Glattungszeiten ist die Nachstellzeit des Drehzahlreglers
ebenfalls zu erhéhen (z. B. Giber p0340 = 4).
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p1470[0...n]

Beschreibung:

Drehzahiregler Geberloser Betrieb P-Verstarkung / n_reg SL Kp
Berechnet: p0340 = 1,3,4
Normierung: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6040, 6050
Min Max Werkseinstellung

0.000 999999.000 0.300

Einstellung der P-Verstarkung fur den geberlosen Betrieb beim Drehzahlregler.

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T

Hinweis: Das Produkt p0341 x p0342 wird bei der automatischen Berechnung des Drehzahlreglers beriicksichtigt (p0340 = 1,
3,4).
p1472[0...n] Drehzahiregler Geberloser Betrieb Nachstellzeit / n_reg SL Tn

Beschreibung:

Hinweis:

Berechnet: p0340 = 1,3,4
Normierung: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6040, 6050

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.0 [ms] 100000.0 [ms] 20.0 [ms]
Einstellung der Nachstellzeit fir den geberlosen Betrieb beim Drehzahlregler.

Der Integralanteil wird angehalten, wenn der gesamte Reglerausgang oder die Summe aus Reglerausgang und
Drehmomentvorsteuerung die Drehmomentgrenze erreicht.

p1475[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:
Hinweis:

Cl: Drehzahlregler Drehmomentsetzwert fiir Motorhaltebremse / n_reg M_setzw MHB

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: p2003 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6040
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir den Drehmomentsetzwert beim Anfahren mit Motorhaltebremse.

Der Setzen des Integralausgangs des Drehzahlreglers beginnt nach der Aufmagnetisierung (siehe p0346, r0056 Bit
4) und endet nach Ablauf der Offnungszeit p1216 der Bremsensteuerung. Bei einem Setzwert von null findet kein
Setzvorgang statt.

Wird p1351 als Signalquelle fir den Drehmomentsetzwert genutzt, wird der Prozentwert bezogen auf das
Bemessungsmoment (p2003) interpretiert.

r1482

Beschreibung:

CO: Drehzahlregler I-Drehmomentausgang / n_reg I-M_ausg

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2003 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 5040, 5042, 5210,
6030, 6040

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang fiir den Drehmomentsollwert am Ausgang des I-Drehzahlreglers.

r1493

Beschreibung:

SINAMICS G120C

CO: Tragheitsmoment gesamt skaliert / M_Tragh ges skal

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 25_1 Einheitenwahl: p0100 Funktionsplan: 6031

Min Max Werkseinstellung

- [kgm?] - [kgm?] - [kgm?]

Anzeige und Konnektorausgang fir das parametrierte Gesamt-Tragheitsmoment.
Der Wert wird wie folgt berechnet: (p0341 * p0342) * p1496
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p1496[0...n]

Beschreibung:
Abhiéngigkeit:
Warnung:

VAN

Beschleunigungsvorsteuerung Skalierung / a_vorst Skal
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: U, T

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Funktionsplan: 6020, 6031
Min Max Werkseinstellung

0.0 [%] 10000.0 [%] 0.0 [%]

Einstellung der Skalierung fiir die Beschleunigungsvorsteuerung des Drehzahl-/Geschwindigkeitsreglers.
Siehe auch: p0341, p0342

Die Beschleunigungsvorsteuerung wird auf dem alten Wert stehen gelassen, wenn die Hochlaufgebernachfiihrung
(r1199.5) aktiv oder der Hochlaufgeberausgang gesetzt wird (r1199.3). Dies dient zur Vermeidung von
Drehmomentspitzen. Je nach Anwendung kann es deshalb notwendig sein, die Hochlaufgebernachfiihrung (p1145 =
0) oder die Beschleunigungsvorsteuerung auszuschalten (p1496 = 0).

Die Beschleunigungsvorsteuerung wird auf Null gesetzt, wenn die Vdc-Regelung aktiv ist (r0056.14/15).

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Hinweis: Der Parameter wird von der drehenden Messung (siehe p1960) auf 100 % gesetzt.
Die Beschleunigungsvorsteuerung ist nicht einzusetzen, wenn der Drehzahlsollwert einen starken Rippel aufweist (z.
B. Analogsollwert) und die Verrundung im Drehzahl-Hochlaufgeber ausgeschaltet ist.
Auch bei Getriebelose ist von einem Einsatz der Vorsteuerung abzuraten.

p1498[0...n] Last Tragheitsmoment / Last M_Tragh

Beschreibung:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 25_1 Einheitenwahl: p0100
Min Max

0.00000 [kgm?] 100000.00000 [kgm?]
Einstellung des Lasttragheitsmoments.

(p0341 * p0342) + p1498 beeinflussen die Drehzahl-/Drehmomentvorsteuerung im geberlosen Betrieb.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6031
Werkseinstellung
0.00000 [kgm?]

p1502[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Bl: Tragheitsmomentschitzer einfrieren / J_schatzer einfr

Datentyp: U32 / Binary
Dyn. Index: CDS, p0170
Funktionsplan: -

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung
- - 0

Einstellung der Signalquelle zum Einfrieren des geschatzten Tragheitsmoments.

0-Signal:

Tragheitsmomentschatzer aktiv.

1-Signal:

Ermitteltes Tragheitsmoment eingefroren.
Siehe auch: p1300

Hinweis: Nur wirksam bei aktiviertem Funktionsmodul "Tragheitsmomentschatzer" (r0108.10 = 1) und p1400.18 = 1.
Bei Betrieb mit Geber muss zusatzlich noch p1402.4 = 1 eingestellt sein.
r1508 CO: Drehmomentsollwert vor Zusatzmoment / M_soll vor M_Zus

Beschreibung:
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Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2003 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6030, 6060, 6722
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des Drehmomentsollwertes vor der Aufschaltung des Zusatzdrehmoments.
Bei Drehzahlregelung entspricht r1508 dem Ausgang des Drehzahlreglers.
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p1511[0...n]

Beschreibung:

Cl: Zusatzdrehmoment 1 / M_Zusatz 1

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: p2003 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6020, 6060
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir das Zusatzdrehmoment 1.

p1512[0...n]

Beschreibung:

Cl: Zusatzdrehmoment 1 Skalierung / M_Zusatz 1 Skal

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: PERCENT Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 5060, 6060
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fiir die Skalierung von Zusatzdrehmoment 1.

r1515

Beschreibung:

Zusatzdrehmoment gesamt / M_Zusatz gesamt

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2003 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6020, 6060
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des gesamten Zusatzdrehmomentes.
Der Anzeigewert ergibt sich aus der Summe der Zusatzdrehmomente 1 und 2.

r1516

Beschreibung:

CO: Zusatzdrehmoment und Beschleunigungsmoment / M_Zus + M_Beschl

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2003 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6060

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des gesamten Zusatzdrehmomentes und des Beschleunigungsmomentes.
Der Anzeigewert ergibt sich aus geglattetem Zusatzdrehmoment und dem Beschleunigungsmoment.

p1517[0...n]

Beschreibung:

Hinweis:

Beschleunigungsdrehmoment Glattungszeitkonstante / M_beschl T_glatt
Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6060

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 [ms] 100.00 [ms] 4.00 [ms]

Einstellung der Glattungszeitkonstante des Beschleunigungsdrehmomentes.

Normierung: -

Die Beschleunigungsvorsteuerung wird gesperrt, wenn die Glattung auf den Maximalwert gesetzt wird.

p1520[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

SINAMICS G120C

CO: Drehmomentgrenze oben / M_max oben
Berechnet: p0340 = 1,3,5
Anderbar: U, T Normierung: p2003
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-1000000.00 [Nm] 20000000.00 [Nm]

Einstellung der festen oberen Drehmomentgrenze.
Siehe auch: p1521, p1522, p1523, r1538, r1539

Zugriffsstufe: 2 Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6020, 6630
Werkseinstellung

0.00 [Nm]
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Gefahr: Negative Werte bei der Einstellung der oberen Momentengrenze (p1520 < 0) kdnnen zum "Durchgehen" des Motors

A fiihren.

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.

Hinweis: Die Drehmomentgrenze wird auf das vierfache Motornennmoment begrenzt. Bei der automatischen Berechnung der
Motor-/Regelungsparameter (p0340) wird die Drehmomentgrenze passend zur Stromgrenze (p0640) eingestellt.

p1521[0...n] CO: Drehmomentgrenze unten / M_max unten

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: p0340 = 1,3,5
Anderbar: U, T Normierung: p2003
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-20000000.00 [Nm] 1000000.00 [Nm]
Einstellung der festen unteren Drehmomentgrenze.

Siehe auch: p1520, p1522, p1523

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6020, 6630
Werkseinstellung

0.00 [Nm]

Gefahr: Positive Werte bei der Einstellung der unteren Momentengrenze (p1521 > 0) kdnnen zum "Durchgehen” des Motors
ﬁ fihren.
Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
Hinweis: Die Drehmomentgrenze wird auf das vierfache Motornennmoment begrenzt. Bei der automatischen Berechnung der
Motor-/Regelungsparameter (p0340) wird die Drehmomentgrenze passend zur Stromgrenze (p0640) eingestellt.
p1522[0...n] Cl: Drehmomentgrenze oben / M_max oben

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: p2003 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6630
Min Max Werkseinstellung

- - 1520[0]
Einstellung der Signalquelle flir die obere Drehmomentgrenze.
Siehe auch: p1520, p1521, p1523

Gefahr: Negative Werte, die sich aufgrund der Signalquelle und der Skalierung ergeben, kdnnen zum "Durchgehen" des
i'i Motors fihren.
p1523[0...n] Cl: Drehmomentgrenze unten / M_max unten

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Gefahr:

VAN

178

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: p2003 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6020, 6630
Min Max Werkseinstellung

- - 1521[0]
Einstellung der Signalquelle fir die untere Drehmomentgrenze.
Siehe auch: p1520, p1521, p1522

Positive Werte, die sich aufgrund der Signalquelle und der Skalierung ergeben, kdnnen zum "Durchgehen” des
Motors flhren.
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p1524[0...n]

Beschreibung:

CO: Drehmomentgrenze oben Skalierung / M_max oben Skal
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

-2000.0 [%] 2000.0 [%]

Einstellung der Skalierung fiir die obere Drehmomentgrenze.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6630
Werkseinstellung

100.0 [%]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.

Hinweis: Dieser Parameter ist frei verschaltbar.

p1525[0...n] CO: Drehmomentgrenze unten Skalierung / M_max unten Skal

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

-2000.0 [%] 2000.0 [%]

Einstellung der Skalierung fiir die untere Drehmomentgrenze.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6630
Werkseinstellung

100.0 [%]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.

Hinweis: Dieser Parameter ist frei verschaltbar.

r1526 CO: Drehmomentgrenze oben ohne Offset / M_max o ohne Offs

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2003 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6060, 6630, 6640
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang fir die obere Drehmomentgrenze von allen Drehmomentgrenzen ohne Offset.
Siehe auch: p1520, p1521, p1522, p1523

r1527

Beschreibung:

Abhangigkeit:

CO: Drehmomentgrenze unten ohne Offset / M_max u ohne Offs

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2003 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6060, 6630, 6640
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang fir die untere Drehmomentgrenze von allen Drehmomentgrenzen ohne Offset.
Siehe auch: p1520, p1521, p1522, p1523

p1530[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

SINAMICS G120C

Leistungsgrenze motorisch / P_max mot
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: p0340 = 1,3,5
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 14_5 Einheitenwahl: p0505

Min Max

0.00 [kW] 100000.00 [kW]

Einstellung der motorischen Leistungsgrenze.

Siehe auch: p0500, p1531

Die Leistungsgrenze wird auf die dreifache Motornennleistung begrenzt.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6640
Werkseinstellung

0.00 [kW]
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p1531[0...n]

Beschreibung:
Abhingigkeit:
Hinweis:

Leistungsgrenze generatorisch / P_max gen

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T

Berechnet: p0340 = 1,3,5
Normierung: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Einheitengruppe: 14_5 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6640
Min Max Werkseinstellung
-100000.00 [kW] -0.01 [kW] -0.01 [kW]

Einstellung der generatorischen Leistungsgrenze.
Siehe auch: r0206, p0500, p1530
Die Leistungsgrenze wird auf die dreifache Motor-Bemessungsleistung begrenzt.

Bei Leistungsteilen ohne Ruckspeisefahigkeit wird die generatorische Leistungsgrenze auf 30 % der Leistung
r0206[0] voreingestellt. Bei einem Bremswiderstand am Zwischenkreis (p0219 > 0) wird die generatorische
Leistungsgrenze automatisch angepasst.

Bei Leistungsteilen mit Rickspeisefahigkeit ist der Parameter auf den negativen Wert von r0206[2] begrenzt.

r1533

Beschreibung:

Stromgrenze drehmomentbildend gesamt / Iq_max gesamt

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2002 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 6_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6640
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des maximalen momenten-/kraftbildenden Stromes aufgrund aller Strombegrenzungen.

r1538

Beschreibung:
Hinweis:

CO: Drehmomentgrenze oben wirksam / M_max oben wirk

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2003 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6020, 6640
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang fur die aktuelle wirksame obere Drehmomentgrenze.

Die wirksame obere Drehmomentgrenze wird gegenuber der eingestellten oberen Drehmomentgrenze p1520
reduziert, wenn die Stromgrenze p0640 verkleinert oder der Bemessungsmagnetisierungsstrom des
Asynchronmotors p0320 vergroRert wird.

Dies ist eventuell bei der drehenden Messung der Fall (siehe p1960).
Eine Neuberechnung der Drehmomentgrenze p1520 kann tber p0340 = 1, 3 oder 5 erfolgen.

r1539

Beschreibung:
Hinweis:
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CO: Drehmomentgrenze unten wirksam / M_max unten wirk

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2003 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6020, 6640
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang fir die aktuelle wirksame untere Drehmomentgrenze.

Die wirksame untere Drehmomentgrenze wird gegenuber der eingestellten unteren Drehmomentgrenze p1521
reduziert, wenn die Stromgrenze p0640 verkleinert oder der Bemessungsmagnetisierungsstrom des
Asynchronmotors p0320 vergroRert wird.

Dies ist eventuell bei der drehenden Messung der Fall (siehe p1960).
Eine Neuberechnung der Drehmomentgrenze p1520 kann liber p0340 = 1, 3 oder 5 erfolgen.
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r1547[0...1]

Beschreibung:

Index:

CO: Drehmomentgrenze fiir Ausgang Drehzahlregler / M_max Ausg n_reg

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: 7_1

Min
- [Nm]

Berechnet: -

Normierung: p2003
Einheitenwahl: p0505

Max
- [Nm]

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 6060
Werkseinstellung

- [Nm]

Anzeige der Drehmomentgrenze zur Begrenzung des Drehzahlreglerausgangs.

[0] = Obere Grenze
[1] = Untere Grenze

p1552[0...n]

Beschreibung:

Cl: Drehmomentgrenze oben Skalierung ohne Offset / M_max o Skal oOffs

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T

Einheitengruppe: -

Min

Einstellung der Signalquelle fir die Skalierung der oberen Drehmomentgrenze zur Begrenzung des

Berechnet: -

Normierung: PERCENT

Einheitenwahl: -
Max

Datentyp: U32 / FloatingPoint32
Dyn. Index: CDS, p0170

Funktionsplan: 6060
Werkseinstellung

1

Drehzahlreglerausgangs ohne Berlicksichtigung der Strom- und Leistungsgrenzen.

p1553[0...n]

Beschreibung:

Gefahr:

AN

Kippgrenze Skalierung / Kippgrenze Skal

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Min
80.0 [%]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

130.0 [%]

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: -

Werkseinstellung

100.0 [%]

Einstellung zur Skalierung der Kippgrenze fiir den Einsatzpunkt der Feldschwachung.

Wird die Kippstromgrenze erhéht, kann der g-Stromsollwert die Kippgrenze uberschreiten, so dass es bei Be- und
Entlastung zu einem Hystereseeffekt kommen kann.

p1554[0...n]

Beschreibung:

Cl: Drehmomentgrenze unten Skalierung ohne Offset / M_max u Skal oOffs

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T

Einheitengruppe: -

Min

Einstellung der Signalquelle fir die Skalierung der unteren Drehmomentgrenze zur Begrenzung des

Berechnet: -

Normierung: PERCENT

Einheitenwahl: -
Max

Datentyp: U32 / FloatingPoint32
Dyn. Index: CDS, p0170

Funktionsplan: 6060
Werkseinstellung

1

Drehzahlreglerausgangs ohne Berlicksichtigung der Strom- und Leistungsgrenzen.

p1560[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:
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Tragheitsmomentschatzer Beschleunigungsdrehmoment Schwellwert /
J_schatzer M Schw

Zugriffsstufe: 3

Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: -

Min
0.10 [%]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

100.00 [%]

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: -

Werkseinstellung

10.00 [%]

Einstellung der Schwelle fiir Beschleunigungsdrehmoment fiir den Tragheitsmomentschatzer.

Oberhalb dieser Schwelle ist der Tragheitsmomentschatzer aktiv.

Der Wert ist bezogen auf das Nennmoment (r0333).

Siehe auch: p1400, p1561, p1562

Bei sehr kleinen Beschleunigungsdrehmomenten ist die Tragheitsmomentschatzung ungenau. Deshalb liefert der
Schatzer unterhalb dieser Schwelle keine neuen Werte.
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p1561[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Trigheitsmomentschitzer Anderungszeit Trigheitsmoment / J_schitzer t J
Berechnet: p0340 = 1,3,4
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
10.00 [ms] 5000.00 [ms] 500.00 [ms]

Einstellung der Anderungszeit fiir das Tragheitsmoment beim Tragheitsmomentschatzer.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

Kleinere Werte bedeuten schnellere Anderungen sind méglich.
Bei einem gréReren Wert wird dieser Schatzwert starker geglattet.
Siehe auch: p1400, p1560, p1562

p1562[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Tragheitsmomentschitzer Anderungszeit Last / J_schitzer t Last
Berechnet: p0340 = 1,3,4
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
5.00 [ms] 5000.00 [ms] 10.00 [ms]

Einstellung der Anderungszeit fiir das Lastdrehmoment beim Tragheitsmomentschétzer.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

Kleinere Werte bedeuten schnellere Anderungen sind méglich.
Bei einem gréReren Wert wird dieser Schatzwert starker geglattet.
Siehe auch: p1400, p1560, p1561

p1563[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

CO: Tragheitsmomentschatzer Lastmoment Drehrichtung positiv / J_schatzer M pos
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
-340.28235E36 [Nm] 340.28235E36 [Nm] 0.00 [Nm]

Anzeige und Konnektorausgang fur das beobachtete Lastdrenmoment in positiver Drehrichtung.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: -

Normierung: p2003

Der Tragheitsmomentschéatzer schatzt wahrend einer konstanten Drehzahl das aufgenommene Lastdrehmoment.
Siehe auch: p1400, p1560, p1561

p1564[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

CO: Tragheitsmomentschatzer Lastmoment Drehrichtung negativ / J_schatzer M neg
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
-340.28235E36 [Nm] 340.28235E36 [Nm] 0.00 [Nm]

Anzeige und Konnektorausgang fiir das beobachtete Lastdrehmoment in negativer Drehrichtung.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: -

Normierung: p2003

Der Tragheitsmomentschéatzer schatzt wahrend einer konstanten Drehzahl das aufgenommene Lastdrehmoment.
Siehe auch: p1400, p1560, p1561

p1570[0...n]

Beschreibung:
Achtung:

182

CO: Flusssollwert / Flusssollw
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

50.0 [%] 200.0 [%]

Einstellung des Flusssollwertes bezogen auf den Motor-Bemessungsfluss.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6722
Werkseinstellung

100.0 [%]

Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
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Hinweis: Bei p1570 > 100 % steigt der Flusssollwert lastabhangig von 100 % (bei Leerlauf) auf den Wert in p1570 (liber Motor-
Bemessungsmoment), wenn p1580 > 0 % eingestellt ist.
p1575[0...n] Spannungszielwert Begrenzung / U_zielwert Begr

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6725

Min Max Werkseinstellung

50.00 [%] 200.00 [%] 200.00 [%]

Einstellung zur Begrenzung des Spannungszielwertes.
Dies entspricht im Feldschwachbetrieb im stationdren Zustand der gewlinschten Ausgangsspannung.
Der Wert von 100 % bezieht sich auf p0304.

Hinweis: Eine Begrenzung der Ausgangsspannung erfolgt nur, wenn die maximale Ausgangsspannung (r0071) abzuglich der
Spannungsreserve (p1574) einem groReren Wert als p1575 entspricht.
Die Begrenzung Uber p1575 ermdglicht es, den Einfluss des Spannungsrippels der Netzspannung auf den
Arbeitspunkt zu eliminieren.

p1580[0...n] Wirkungsgradoptimierung / Wirkungsgradopt

Beschreibung:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6722

Min Max Werkseinstellung

0 [%] 100 [%] 0 [%]

Einstellung der Wirkungsgradoptimierung.
Bei Wirkungsgradoptimierung wird der Flusssollwert der Regelung lastabhangig adaptiert.
Bei p1580 = 100 % wird der Flusssollwert im Leerlaufbetrieb auf 50 % des Motornennflusses reduziert.

Die Aktivierung dieser Funktion ist nur sinnvoll, wenn geringe dynamische Anforderungen fiir den Drehzahlregler
vorliegen.

Zur Vermeidung von Schwingungen sind gegebenenfalls die Parameter des Drehzahlreglers anzupassen (Tn
vergrofRern, Kp verkleinern).

AuRerdem ist es notwendig, die Glattungszeit des Flusssollwertfilters (p1582) zu vergroRern.

p1582[0...n]

Beschreibung:

Flusssollwert Glattungszeit / Flusssollw T_glatt

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: p0340 = 1,3 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6722, 6724
Min Max Werkseinstellung

4 [ms] 5000 [ms] 15 [ms]

Einstellung der Glattungszeit fir den Flusssollwert.

p1586[0...n]

Beschreibung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Feldschwachkennlinie Skalierung / Feldschw Skal

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

80.0 [%] 120.0 [%] 100.0 [%]

Einstellung zur Skalierung der Vorsteuerkennlinie fur den Einsatzpunkt der Feldschwachung.

Bei Werten liber 100 % beginnt die Feldschwachung im Teillastfall bei héheren Drehzahlen.

Wird der Feldschwéacheinsatzpunkt zu kleineren Drehzahlen verschoben, wird die Spannungsreserve im Teillastfall
vergrofert.

Wird der Feldschwacheinsatzpunkt zu gréRReren Drehzahlen verschoben, wird die Spannungsreserve entsprechend
verkleinert, so dass bei schnellen Lastwechseln mit Dynamikverlusten zu rechnen ist.
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p1590[0...n]

Beschreibung:

Flussregler P-Verstarkung / Flussregler Kp
Berechnet: p0340 = 1,3,4
Normierung: -

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: U, T

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Funktionsplan: 6723

Min Max Werkseinstellung

0.0 999999.0 10.0

Einstellung der Proportionalverstarkung fir den Flussregler.

Einheitenwahl: -

Hinweis: Der Wert wird bei der Erstinbetriebnahme automatisch motorabhéngig vorbelegt.
Bei Berechnung der Reglerparameter (p0340 = 4) wird dieser Wert neu berechnet.
r1598 CO: Flusssollwert gesamt / Flusssollwert ges

Beschreibung:

Berechnet: -
Normierung: PERCENT
Einheitenwahl: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -

Funktionsplan: 6714, 6723, 6724,
6725, 6726, 8018

Min Max Werkseinstellung
- [%] - [%] - [%]

Anzeige des wirksamen Flusssollwertes.

Der Wert ist auf den Motor-Bemessungsfluss bezogen.

p1610[0...n]

Beschreibung:

Achtung:
Hinweis:

Drehmomentsollwert statisch (geberlos) / M_soll statisch
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6700, 6721, 6722,

Normierung: -
Einheitenwahl: -

6726
Min Max Werkseinstellung
-200.0 [%] 200.0 [%] 50.0 [%]

Einstellung des statischen Drehmomentsollwertes fir den Bereich kleiner Drehzahlen bei geberloser Vektorregelung
(SLVC).
Der Parameter wird in % bezogen auf das Motor-Bemessungsmoment eingegeben.

Bei geberloser Vektorregelung wird bei abgeschaltetem Motormodell ein Strombetrag eingepragt. p1610
reprasentiert die maximal auftretende Last bei konstanter Solldrehzahl.

p1610 sollte immer mindestens 10 % groRer eingestellt werden als die maximal auftretende stationare Belastung.
Bei p1610 = 0 % wird ein Stromsollwert errechnet, der dem Leerlauffall entspricht (ASM: Nennmagnetisierungsstrom,
RESM: Leerlaufmagnetisierungsstrom).

Bei p1610 = 100 % wird ein Stromsollwert errechnet, der dem Motor-Bemessungsmoment entspricht.

Negative Werte werden bei Asynchron- und permanenterregten Synchronmotoren sowie bei geregelten
Reluktanzmotoren in positive Sollwerte umgerechnet.

p1611[0...n]

Beschreibung:

Hinweis:

184

Beschleunigungszusatzmoment (geberlos) / M_zusatz_beschl
Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6700, 6721, 6722,
6726

Min Max Werkseinstellung

0.0 [%] 200.0 [%] 30.0 [%]

Eingabe des dynamischen Drehmomentsollwertes fiir den Bereich kleiner Drehzahlen bei geberloser Vektorregelung
(SLVC).

Der Parameter wird in % bezogen auf das Motor-Bemessungsmoment eingegeben.

Beim Beschleunigen und Abbremsen wird p1611 zu p1610 addiert und das daraus resultierende Gesamtmoment in
einen entsprechenden Stromsollwert umgerechnet und geregelt.

Einheitenwahl: -

Fir reine Beschleunigungsdrehmomente ist es immer ginstiger, die Drehmomentvorsteuerung des Drehzahlreglers
zu verwenden (p1496).
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r1614

Beschreibung:

Abhiéngigkeit:

EMK maximal / EMK max

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2001 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 5_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6725

Min Max Werkseinstellung

- [Veff] - [Veff] - [Veff]

Anzeige der aktuell maximal mdglichen elektromotorischen Kraft (EMK) der fremderregten Synchronmaschine.
Der Wert ist Grundlage fiir den Flusssollwert.

Die maximal moégliche EMK hangt von folgenden Faktoren ab:

- Aktuelle Zwischenkreisspannung (r0070).

- Maximaler Aussteuergrad (p1803).

- Feldbildender und momentenbildender Stromsollwert.

p1616[0...n]

Beschreibung:

Hinweis:

Stromsollwert Glattungszeit / I_soll T_Glattung
Berechnet: p0340 = 1,3
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6721, 6722
Min Max Werkseinstellung

4 [ms] 10000 [ms] 40 [ms]

Einstellung der Glattungszeit fiir den Stromsollwert.

Der Stromsollwert wird aus p1610 und p1611 generiert.

Der Parameter ist nur wirksam im Bereich der Stromeinpragung bei geberloser Vektorregelung.

r1624

Beschreibung:

Feldbildender Stromsollwert gesamt / Id_sollw gesamt

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2002 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 6_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6640, 6721, 6723,
6727

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des begrenzten feldbildenden Stromsollwertes (Id_soll).

Dieser setzt sich zusammen aus stationarem feldbildendem Stromsollwert sowie einer dynamischen Komponente,
die sich nur bei Flusssollwertanderungen einstellt.

p1715[0...n]

Beschreibung:

Stromregler P-Verstarkung / I_reg Kp
Berechnet: p0340 = 1,3,4
Normierung: -

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: U, T

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6714

Min Max Werkseinstellung

0.000 100000.000 0.000

Einstellung der Proportionalverstarkung des Stromreglers.

Dieser Wert wird bei Abschluss der Inbetriebnahme tber p3900 oder uber p0340 automatisch voreingestellt.

p1717[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:
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Stromregler Nachstellzeit / |_reg Tn
Berechnet: p0340 = 1,3,4
Normierung: -

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Einheitenwahl: - Funktionsplan: 5714, 6700, 6714,

7017
Min Max Werkseinstellung
0.00 [ms] 1000.00 [ms] 2.00 [ms]

Einstellung der Nachstellzeit des Stromreglers.
Siehe auch: p1715
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p1730[0...n]

Beschreibung:

Isd-Regler Integralanteil Abschaltschwelle / Isd-Reg Tn Absch
Berechnet: p0340 = 1,3,4
Normierung: -

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
30 [%] 150 [%] 30 [%]

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

Einstellung der Drehzahl-Einsatzschwelle (bezogen auf die Synchrondrehzahl) fiir den reinen Querzweigbetrieb der

Stromregelung.
Fir Drehzahlen gréRRer des Schwellwertes ist der d-Stromregler nur als P-Regler wirksam.

Warnung: Bei Einstellungen Uber 80 % ist der d-Stromregler bis zur Feldschwacheinsatzgrenze aktiv. Bei Betrieb an der
ﬁ Spannungsgrenze kann dies zu instabilem Verhalten fiihren.

Hinweis: Der Parameterwert ist bezogen auf die synchrone Bemessungsdrehzahl des Motors.

r1732[0...1] CO: Langsspannungssollwert / U_langs_soll

Beschreibung:
Index:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2001 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 5_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 5700, 5714, 6714,
5718

Min Max Werkseinstellung

- [Veff] - [Veff] - [Veff]

Anzeige und Konnektorausgang fur den Langsspannungssollwert Ud.
[0] = Ungeglattet
[1] = Geglattet mit p0045

r1733[0...1]

Beschreibung:
Index:

CO: Querspannungssollwert / U_quer_soll

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2001 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 5_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 5700, 5714, 5718,
6714, 6719

Min Max Werkseinstellung

- [Veff] - [Veff] - [Veff]

Anzeige und Konnektorausgang fiir den Querspannungsoliwert Ug.
[0] = Ungeglattet
[1] = Geglattet mit p0045

p1740[0...n]

Beschreibung:

Verstarkung Resonanzdampfung bei geberloser Regelung / Verst Res_dampf
Berechnet: p0340 = 1,3,4
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 10.000 0.025

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

Definiert die Verstarkung des Reglers zur Resonanzdampfung bei Betrieb mit geberloser Vektorregelung im Bereich

der Stromeinpragung.

p1745[0...n]

Beschreibung:

186

Motormodell Fehlerschwellwert Kipperkennung / MotMod Schw Kipp
Berechnet: p0340 = 1,3
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.0 [%] 1000.0 [%] 5.0 [%]

Einstellung des Fehlerschwellwertes zur Erkennung eines gekippten Motors.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

Uberschreitet das Fehlersignal (r1746) die parametrierte Fehlerschwelle, so wird Zustandssignal r1408.12 = 1
gesetzt.
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2.2 Liste der Parameter

Wird ein Kippen des Antriebs erkannt (r1408.12 = 1), so wird nach der Verzégerungszeit die Stérung F07902
ausgegeben.

Die Uberwachung ist nur im Bereich kleiner Drehzahlen wirksam.

r1746

Beschreibung:

Hinweis:

Motormodell Fehlersignal Kipperkennung / MotMod Signal Kipp

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

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

Signal zur Auslésung der Kipperkennung.
Das Signal wird nicht wahrend der Auferregung und nur im Bereich kleiner Drehzahlen berechnet.

p1749[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Motormodell Anhebung Umschaltdrehzahl geberloser Betrieb / Anh n_Umsch geberl
Berechnet: p0340 = 1,3
Normierung: -

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.0 [%] 99.0 [%] 50.0 [%]
Minimalwert der Betriebsfrequenz fiir den robusten Betrieb.

Ist der Minimalwert grofRer als die mit p1755 * (1 - 2 * p1756) parametrierte untere Umschaltgrenze, so wird die
Differenz mittels p1749 * p1755 angezeigt. Der Parameterwert ist nicht &nderbar.

Siehe auch: p1755, p1756

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

p1750[0...n]

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhéangigkeit:
Vorsicht:

AN

SINAMICS G120C

Motormodell Konfiguration / MotMod Konfig
Berechnet: p0340 = 1,3,5

Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Datentyp: Unsigned8
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0000 0000 bin

Einstellung der Konfiguration fiir das Motormodell.

Bit 0 = 1: Erzwingt drehzahlgesteuertes Anfahren (ASM).

Bit 1 = 1: Erzwingt gesteuertes Durchfahren durch Frequenz Null (ASM).

Bit 2 = 1: Antrieb verbleibt auch bei Frequenz Null im vollstandig geregelten Betrieb (ASM).
Bit 3 = 1: Motormodell wertet Sattigungskennlinie aus (ASM).

Bit 6 = 1: Bei blockiertem Motor bleibt die geberlose Vektorregelung drehzahlgeregelt (ASM).

Bit 7 = 1: Verwendung robuster Umschaltgrenzen zur Modellumschaltung (gesteuert/geregelt) bei generatorischem
Betrieb (ASM).

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

00  Gesteuert anfahren Ja Nein -

01 Gesteuert durch 0 Hz Ja Nein -

02  Geregelter Betrieb bis Frequenz Null fir Ja Nein -
passive Lasten

03  Motormodell Lh_pre = f(PsiEst) Ja Nein -

06  Geregelt/Gesteuert (PMSM) bei blockiertem Ja Nein -
Motor

07  Verwendung robuster Umschaltgrenzen Ja Nein -

Siehe auch: p0500

Bit 6 = 1 ist nicht anzuwenden, wenn der Motor durch die Last langsam an der Drehmomentgrenze reversiert werden
kann. Bei langen Blockierwartezeiten (p2177 > p1758) kann es zum Kippen des Motors kommen. In diesem Fall ist

die Funktion abzuschalten oder im gesamten Drehzahlbereich geregelt zu fahren (Hinweise zu Bit 2 = 1 beachten).
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Hinweis: Bit 0 ... 2 haben nur Einfluss bei geberloser Vektorregelung, Bit 2 wird in Abhangigkeit von p0500 vorbelegt.
ZuBit2=1:
Die geberlose Vektorregelung ist bis Frequenz Null wirksam. Es erfolgt kein Wechsel in den drehzahlgesteuerten
Betrieb.
Diese Betriebsart ist fir passive Lasten moéglich. Darunter fallen Anwendungen, bei denen die Last selbst kein
aktives Drehmoment erzeugt und somit nur reaktiv auf das Antriebsmoment des Asynchronmotors wirkt.
Mit Bit 2 = 1 wird automatisch auch Bit 3 = 1 gesetzt. Eine manuelle Abwahl ist méglich und kann sinnvoll sein, wenn
bei Fremdmotoren eine Messung der Sattigungskennlinie (p1960) nicht durchgefihrt wurde. Fir SIEMENS-
Standardmotoren reicht in der Regel bereits die vorbelegte Sattigungscharakteristik.
Bei gesetztem Bit wird die Anwahl von Bit 0 und 1 ignoriert.
Zu Bit2=0:
Es wird Bit 3 automatisch auch deaktiviert.
Zu Bit6 = 1:
Fur geberlose Vektorregelung von Asynchronmotoren gilt:
Bei blockiertem Motor (siehe p2175, p2177) wird die Zeitbedingung in p1758 umgangen und es wird nicht in den
gesteuerten Betrieb gewechselt.
Fir geberlose Vektorregelung von Synchronmotoren gilt:
Bei blockiertem Motor (siehe p2175, p2177) wird der Drehzahlhochlaufgeber im drehzahlgesteuerten Betrieb
angehalten und es wird nicht in den geregelten Betrieb gewechselt.
ZuBit7=1:
Fir geberlose Vektorregelung von Asynchronmotoren gilt:
Bei zu kleiner Parametrierung der Umschaltgrenzen (p1755, p1756) erfolgt eine automatische Anhebung auf robuste
Werte um den Betrag p1749 * p1755.
Die wirksame Zeitbedingung fir den Wechsel in den gesteuerten Betrieb ergibt sich aus dem Minimalwert von p1758
und 0.5 * r0384.
Die Aktivierung von Bit 7 wird fiir Applikationen empfohlen, die hohes Drehmoment bei kleiner Frequenz und dabei
kleinen Drehzahlgradienten verlangen.
Auf eine ausreichende Parametrierung der Stromvorgabe ist zu achten (p1610, p1611).

p1755[0...n] Motormodell Umschaltdrehzahl geberloser Betrieb / MotMod n_um geberl

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1,3 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 210000.00 [1/min]

Einstellung der Drehzahl zum Umschalten des Motormodells bei geberlosem Betrieb.
Siehe auch: p1749, p1756

Achtung: Die Umschaltdrehzahl steht flr die stationare Mindestdrehzahl bis zu der das Motormodell im geberlosen Betrieb
station&r betrieben werden kann.
Bei mangelnder Stabilitdt nahe der Umschaltdrehzahl kann ein Vergréf3ern des Parameterwertes sinnvoll sein. Sehr
kleine Umschaltdrehzahlen kénnen hingegen die Stabilitat gefahrden.

Hinweis: Die Umschaltdrehzahl gilt fir Umschaltung zwischen gesteuerten und geregelten Betrieb.

p1756 Motormodell Umschaltdrehzahl Hysterese geberloser Betrieb / MotMod n_um Hyst

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

188

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: p0340 = 1,3 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6730, 6731
Min Max Werkseinstellung

0.0 [%] 95.0 [%)] 50.0 [%]

Einstellung der Hysterese fir die Umschaltdrehzahl des Motormodells bei geberlosem Betrieb.
Siehe auch: p1755
Der Parameterwert bezieht sich auf p1755.

Sehr kleine Hysteresen kdnnen die Stabilitat im Bereich der Umschaltdrehzahl gefahrden, sehr groRe Hysteresen im
Bereich des Stillstands.
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p1764[0...n]

Beschreibung:

Motormodell ohne Geber Drehzahladaption Kp / MotMod oG n_ada Kp

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: p0340 = 1,3,4 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6730

Min Max Werkseinstellung

0.000 100000.000 1000.000

Einstellung der Proportionalverstarkung des Reglers fiir die Drehzahladaption ohne Drehzahlgeber.

p1767[0...n]

Beschreibung:

Motormodell ohne Geber Drehzahladaption Tn / MotMod oG n_ada Tn

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: p0340 = 1,3,4 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6730

Min Max Werkseinstellung

1 [ms] 200 [ms] 4 [ms]

Einstellung der Nachstellzeit des Reglers flr die Drehzahladaption ohne Drehzahlgeber.

p1780[0...n]

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhéangigkeit:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Motormodell Adaptionen Konfiguration / MotMod Adapt Konf

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1,3,4 Datentyp: Unsigned16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- - 0000 0000 0101 1100 bin
Einstellung der Konfigurationen der Adaptionskreise des Motormodelles.

Asynchronmotor (ASM): Rs, Lh und Offsetkompensation.

Permanentmagneterregter Synchronmotor (PMSM): kT

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

01 Anwahl Motormodell ASM Rs Adaption Ja Nein -

02  Anwahl Motormodell ASM Lh Adaption Ja Nein -

03  Anwahl Motormodell PMSM kT Adaption Ja Nein -

04  Anwahl Motormodell Offset Adaption Ja Nein -

06  Anwahl Pollageidentifikation PMSM Ja Nein -
geberlos

07  Anwahl T(Ventil) mit Rs Adaption Ja Nein -

10  Filterzeit Kombistrom wie Nachstellzeit Ja Nein -
Stromregler

12 Start PMSM geberlos mit letztem Winkel Ja Nein -

13 Schnelle gepulste Pollageidentifikation Ja Nein -

14 Verzdgerung der Vorsteuerdrehzahl zum Ja Nein -
Motormodell

15  RESM Q-Flussmodell linear aktiv Ja Nein -

In der Betriebsart U/f-Kennlinie ist nur Bit 7 von Bedeutung.

Bei aktivierter Motormodellriickfihrung (siehe p1784) wird die Lh-Adaption intern automatisch ausgeschaltet.

ASM: Asynchronmotor

PMSM: Permanentmagneterregter Synchronmotor

Bei Anwahl der Kompensation der Ventilverriegelung iber Rs (Bit 7) wird die Kompensation im Steuersatz deaktiviert
und stattdessen im Motormodell beriicksichtigt.

Damit die Korrekturwerte der Rs-, Lh- und kT-Adaption (Anwahl Gber Bit O ... Bit 2) bei
Antriebsdatensatzumschaltung richtig Gbernommen werden, ist in p0826 fur jeden unterschiedlichen Motor eine
eigene Motornummer einzutragen.

Zu Bit 12 (nur fir Synchronmotoren und Bit 6 = 1):

Die Pollageidentifikation wird nur nach Power On und nach Austrudeln des Motors durchgefiihrt. Dabei sollte die
Ausschaltdrehzahl p1226 moglichst klein sein. Wird bei stehendem Motor ausgeschaltet, so wird beim folgenden
Einschalten mit dem alten Winkel begonnen. Voraussetzung ist, dass sich der Motor wahrend des ausgeschalteten
Leistungsteils nicht dreht.

Mit Bit 13 wird die Dauer der Pollageidentifikation verkirzt. Als Folge kann der Fehler des Polradwinkels geringfligig
groéBer sein.
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p1784[0...n]

Beschreibung:

Motormodell Riickfiihrung Skalierung / MotMod Riickf Skal
Berechnet: p0340 = 1,3,4
Normierung: -

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.0 [%] 1000.0 [%] 0.0 [%]

Einstellung der Skalierung fiir die Modellfehlerrtickfihrung.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

Hinweis: Die Ruckfuhrung des gemessenen Modellfehlers auf die Modellzustéande erhéht die Regelungsstabilitat und macht
das Motormodell robust gegen Parameterfehler.
Bei angewahlter Riickflihrung (p1784 > 0) ist die Lh-Adaption nicht wirksam.

r1787[0...n] Motormodell Lh-Adaption Korrekturwert / MotMod Lh Korr

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [mH] - [mH] - [mH]

Anzeige des Korrekturwertes der Lh-Adaption des Motormodelles beim Asynchronmotor (ASM).
Siehe auch: p0826, p1780

Hinweis: Das Adaptionsergebnis wird zurlickgesetzt, wenn die Hauptinduktivitat des Asynchronmotors geandert wird (p0360,
r0382).
p1800[0...n] Pulsfrequenz Sollwert / Pulsfrequenz Sollw

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

2.000 [kHZ] 16.000 [kHz]
Einstellung der Pulsfrequenz fir den Umrichter.

Der Parameter wird bei Erstinbetriebnahme auf den Nennwert des Umrichters vorbelegt.
Siehe auch: p0230

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 8019
Werkseinstellung

4.000 [kHz]

Normierung: -

Hinweis: Die maximal und minimal mégliche Pulsfrequenz wird auch durch das verwendete Leistungsteil bestimmt (minimale
Pulsfrequenz: 2 kHz oder 4 kHz).
Bei Erhéhung der Pulsfrequenz kann es je nach Leistungsteil zu einer Reduktion des maximalen Ausgangsstromes
kommen (Derating, siehe r0067).
Ist als Ausgangsfilter ein Sinusfilter parametriert (p0230 = 3), so ist die Pulsfrequenz nicht unter den fiir das Filter
notwendigen minimalen Wert einstellbar.
Die Pulsfrequenz wird bei Betrieb mit Ausgangsdrosseln auf 4 kHz begrenzt (siehe p0230).
Wird p1800 wahrend der Inbetriebnahme verandert (p0010 > 0), so kann es vorkommen, dass der alte Wert nicht
mehr einstellbar ist. Das liegt daran, dass sich die dynamischen Grenzen von p1800 durch Parameter gedndert
haben, die in der Inbetriebnahme eingestellt wurden (z. B. p1082).

r1801[0...1] CO: Pulsfrequenz / Pulsfrequenz

Beschreibung:
Index:

Hinweis:

190

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [kHZ] - [kHZ] - [kHZ]

Anzeige und Konnektorausgang fir die aktuelle Umrichterschaltfrequenz.

[0] = Aktuell

[1] = Modulator Minimalwert
Die eingestellte Pulsfrequenz (p1800) wird eventuell bei Uberlast des Umrichters verringert (p0290).
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p1802[0...n]

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:

Modulator Modus / Modulator Modus

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: p0340 = 1,3,5 Datentyp: Integer16

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 10 0

Einstellung des Modus fiir den Modulator.
0: Automatische Umschaltung RZM/FLB

2: Raumzeigermodulation (RZM)
3: RZM ohne Ubersteuerung
4: RZM/FLB ohne Ubersteuerung

10: RZM/FLB mit Aussteuergrad-Reduktion

Wenn als Ausgangsfilter ein Sinusfilter parametriert ist (0230 = 3, 4), so ist als Modulationsart nur noch
Raumzeigermodulation ohne Ubersteuerung einstellbar (p1802 = 3).

Siehe auch: p0230, p0500

Hinweis: Werden Modulationen mit der Méglichkeit der Ubersteuerung freigegeben (p1802 = 0, 2, 10), so ist der
Aussteuergrad uber p1803 zu begrenzen (Vorbelegung p1803 < 100 %). Je weiter Ubersteuert wird, umso gréRer
wird der Stromrippel und die Drehmomentwelligkeit.

Mit Andern von p1802[x] werden auch die Werte bei allen anderen vorhandenen Indizes geédndert.
p1803[0...n] Aussteuergrad maximal / Aussteuergrad max

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

20.0 [%] 150.0 [%]
Definiert den maximalen Aussteuergrad.

Siehe auch: p0500

Berechnet: p0340 = 1,3,5
Normierung: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 6723
Werkseinstellung

106.0 [%]

Hinweis: p1803 = 100 % ist die Grenze zur Ubersteuerung bei Raumzeigermodulation (fiir einen idealen Umrichter ohne
Schaltverzégerung).
p1806[0...n] Filterzeitkonstante Vdc-Korrektur / T_Filt Vdc_Korr

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.0 [ms] 10000.0 [ms] 0.0 [ms]

Einstellung der Filterzeitkonstante fiir die Zwischenkreisspannung.

Berechnet: p0340 = 1,3

Normierung: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

Diese Zeitkonstante wird flr die Berechnung des Aussteuergrades verwendet.

p1820[0...n]

Beschreibung:

Wert:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Ausgangsphasenfolge umkehren / Ausg_ph_folge umk
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: C(2), T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Einstellung zum Umkehren der Phasenfolge fiir den Motor ohne Sollwertanderung.

Berechnet: - Datentyp: Integer16
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: -

Normierung: -

Dreht der Motor nicht in die gewlinschte Richtung, kann mit diesem Parameter die Phasenfolge der
Ausgangsphasen umgekehrt werden. Damit wird bei gleichem Sollwert eine Richtungsumkehr des Motors bewirkt.
0: Aus

1: Ein

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei Impulssperre maglich.
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p1822

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Leistungsteil Netzphasen-Uberwachung Toleranzzeit / LT Ph-Uberw t_Tol

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
500 [ms] 540000 [ms] 1000 [ms]

Einstellung der Toleranzzeit fiir die Netzphasen-Uberwachung bei Blocksize-Leistungsteilen.

Steht ein Fehler bei den Netzphasen langer als diese Toleranzzeit an, so wird eine entsprechende Stérung
ausgegeben.

Siehe auch: F30011

Achtung: GroRere Werte als der Voreinstellungswert kdnnen beim Betrieb mit einer ausgefallenen Netzphase je nach
Wirkleistung sofort oder langfristig das Leistungsteil schadigen.

Hinweis: Bei Einstellung p1822 = Maximalwert ist die Netzphasen-Uberwachung deaktiviert.

r1838.0...15 CO/BO: Steuersatz Zustandswort 1 / Steuersatz ZSW1

Beschreibung:
Bitfeld:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang fiir Zustandswort 1 des Leistungsteils.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 Fehler zeitkritisch Ein Aus -
01 Steuersatzmodus Bit 0 Ein Aus -
02  Impulsfreigabe Ein Aus -
03  Abschaltpfad STO_B Inaktiv Aktiv -
04  Abschaltpfad STO_A Inaktiv Aktiv -
05  Steuersatzmodus Bit 1 Ein Aus -
06 Steuersatzmodus Bit 2 Ein Aus -
07 Bremse Zustand Ein Aus -
08  Bremse Diagnose Ein Aus -
09  Ankerkurzschlussbremse Aktiv Nicht aktiv -
10 Steuersatzzustand Bit 0 Ein Aus -
11 Steuersatzzustand Bit 1 Ein Aus -
12 Steuersatzzustand Bit 2 Ein Aus -
13  Alarmstatus Bit 0 Ein Aus -
14 Alarmstatus Bit 1 Ein Aus -
15  Diagnose 24 V Ein Aus -

p1900

Beschreibung:

192

Motordatenidentifikation und Drehende Messung / MotID und Dreh Mes

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C(1), T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 12 0

Einstellung der Motordatenidentifikation und Drehzahlregleroptimierung.

Zuerst ist die Motordatenidentifikation bei stillstehendem Motor durchzufiihren (p1900 = 1, 2; siehe auch p1910).
Darauf aufbauend kénnen weitere Motor- und Regelungsparameter mit Hilfe der Motordatenidentifikation bei
drehendem Motor ermittelt werden (p1900 = 1, 3; siehe auch p1960; nicht bei p1300 < 20).

p1900 = 0:
Funktion gesperrt.
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Wert:

Abhangigkeit:

Achtung:

Hinweis:
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2.2 Liste der Parameter

p1900 = 1:
Setzt p1910 = 1 und p1960 = 0, 1 abhangig von p1300

Bei vorhandenen Antriebsfreigaben wird mit dem nachsten Einschaltbefehl eine Motordatenidentifikation im
Stillstand durchgefiihrt. Der Motor fiihrt Strom und kann sich bis zu einer viertel Umdrehung ausrichten.

Mit dem nachfolgenden Einschaltbefehl erfolgt eine drehende Motordatenidentifikation und zusatzlich eine
Drehzahlregleroptimierung durch Messungen bei unterschiedlichen Motordrehzahlen.

p1900 = 2:

Setzt p1910 = 1 und p1960 =0

Bei vorhandenen Antriebsfreigaben wird mit dem nachsten Einschaltbefehl eine Motordatenidentifikation im
Stillstand durchgefiihrt. Der Motor fiihrt Strom und kann sich bis zu einer viertel Umdrehung ausrichten.

p1900 = 3:

Setzt p1960 = 0, 1 abhangig von p1300

Diese Einstellung sollte nur dann gewahlt werden, wenn die Motordaten-Identifizierung im Stillstand bereits
durchgefihrt wurde.

Bei vorhandenen Antriebsfreigaben wird mit dem nachsten Einschaltbefehl eine drehende Motordatenidentifikation
und zusatzlich eine Drehzahlregleroptimierung durch Messungen bei unterschiedlichen Motordrehzahlen
durchgefiihrt.

p1900 = 11, 12:

Wie p1900 = 1, 2 mit dem Unterschied, dass nach der Messung direkt in den Betrieb gewechselt wird. Dazu wird
p1909.18 = p1959.13 = 1 gesetzt.

0: Gesperrt

1: Motordaten identifizieren und Drehzahlregler optimieren

2: Motordaten identifizieren (im Stillstand)

3: Drehzahlregler optimieren (drehender Betrieb)

11: Motordaten identifizieren und Drehzahlregler optimieren, Betrieb

12: Motordaten identifizieren (im Stillstand), Betrieb

Siehe auch: p1300, p1910, p1960

Siehe auch: A07980, A07981, FO7983, F07984, FO7985, F07986, FO7988, F07990, A07991

p1900 = 3:

Diese Einstellung sollte nur dann gewahlt werden, wenn die Motordaten-Identifizierung im Stillstand bereits
durchgefihrt wurde.

Eine vorhandene Motorhaltebremse muss geéffnet sein (p1215 = 2).

Zur permanenten Ubernahme der ermittelten Einstellungen ist nichtfliichtig zu speichern (p0971).

Wahrend der drehenden Messung ist das Speichern von Parameter nicht méglich (p0971).

Bei p0014 = 1 gilt:

Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder mdglich.

Nur mit der Durchfiihrung beider Messungen (zuerst im Stillstand, danach bei drehendem Motor), werden die Motor-
und Regelungsparameter der Vektorregelung optimal eingestellt. Die Messung bei drehendem Motor erfolgt nicht bei
p1300 < 20 (U/f-Steuerungen).

Mit Einstellen des Parameters wird eine entsprechende Warnung ausgegeben.

Der Einschaltbefehl muss wahrend einer Messung gesetzt bleiben und wird nach Abschluss der Messung
automatisch vom Antrieb zuriickgesetzt.

Die Dauer der Messungen kann zwischen 0.3 s und einigen Minuten liegen. Diese Zeit wird beispielsweise von der
MotorgréfRe und den mechanischen Bedingungen beeinflusst.

Am Ende der Motordatenidentifikation wird automatisch p1900 = 0 gesetzt.

Ist eine Relunktanzmaschine parametriert, wird wahrend der stehenden Messung einen Pollageidentifikation
durchgefuhrt. Somit kdnnen aufgetretene Fehler auch der Pollageidentifikation zugeordnet werden.
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p1901

Beschreibung:

Empfehlung:

Bitfeld:

Abhangigkeit:

Hinweis:

Testimpulsauswertung Konfiguration / Testpuls Konfig

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- - 0000 bin

Einstellung der Konfiguration fir die Testimpulsauswertung.

Bit 00: Uberpriifung auf Leiter-Leiter-Kurzschluss einmalig/immer bei Impulsfreigabe.

Bit 01: Uberpriifung auf Erdschluss einmalig/immer bei Impulsfreigabe.

Bit 02: Aktivierung der mit Bit 00 bzw. Bit 01 angewahlten Tests bei jeder Impulsfreigabe.

Wird der Erdschluf3test wegen unzureichenden Stillstands falschlicherweise ausgel6st, ist die Impulsléschung
Verzugszeit (p1228) zu erhéhen.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 Phasenkurzschluss Testimpuls aktiv Ja Nein -
01 Erdschlusserkennung Testimpuls aktiv Ja Nein -
02  Testimpuls bei jeder Impulsfreigabe Ja Nein -

Der Erdschlusstest ist nur bei stehendem Motor mdglich und erfolgt deshalb nur bei deaktiviertem Fangen (p1200 =
0).

Siehe auch: p0287

Wird wahrend des Tests ein Leiter-Leiter-Kurzschluss erkannt, so wird dies in r1902.1 angezeigt.

Wird wahrend des Tests ein Erdschluss erkannt, so wird dies in r1902.2 angezeigt.

Zu Bit 02 = 0:

Waurden die Tests einmalig nach POWER ON bestanden (siehe r1902.0), so wird er nicht wiederholt.

Zu Bit 02 = 1:

Der Test wird nicht nur nach POWER ON, sondern bei jeder Impulsfreigabe durchgefiihrt.

p1909[0...n]

Beschreibung:
Bitfeld:

194

Motordatenidentifikation Steuerwort / MotID STW

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: MDS

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- - 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000

0000 bin

Einstellung der Konfiguration fiir die Motordatenidentifikation.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

00  Standerinduktivitdt Abschatzung, keine Ja Nein -
Messung

02  Rotorzeitkonstante Abschatzung, keine Ja Nein -
Messung

03  Streuinduktivitdt Abschatzung, keine Ja Nein -
Messung

05  Bestimmung Tr und Lsig Auswertung im Ja Nein -
Zeitbereich

06  Schwingungsdampfung aktivieren Ja Nein -

07 Schwingungserkennung deaktivieren Ja Nein -

11 Puls-Messung Lg Ld deaktivieren Ja Nein -

12 Messung Rotorwiderstand Rr deaktivieren Ja Nein -

14 Messung Ventilverriegelungszeit Ja Nein -
deaktivieren

15 Nur Standerwiderstand, Ja Nein -
Ventilspannungsfehler, Totzeit ermitteln

16  Kurze Motoridentifikation (geringere Gute) Ja Nein -

17  Messung ohne Ja Nein -

Regelungsparameterberechnung
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18  Nach MotlD direkter Ubergang in Betrieb Ja Nein -
19 Nach MotID Ergebnisse automatisch Ja Nein -
speichern
20  Leitungswiderstand schatzen Ja Nein -
Hinweis: Fir permanenterregte Synchronmotoren gilt:

Ohne Abwahl in Bit 11 erfolgt in der Betriebsart Regelung die Messung der Langsinduktivitat Ld und der
Querinduktivitat Lq bei kleinem Strom.

Bei Abwahl mit Bit 11 oder in der Betriebsart U/f erfolgt die Messung der Stéanderinduktivitat bei halbem Motor-
Nennstrom.

Soll die Standerinduktivitat nicht gemessen sondern geschatzt werden, so ist Bit 0 zu setzen und Bit 11 abzuwahlen.
Bit 19 =1:

Nach erfolgreicher Motordatenidentifikation werden alle Parameter automatisch abgespeichert.

Wenn noch eine Drehzahlregleroptimierung angewahlt wird, erfolgt die Speicherung erst nach Ende dieser Messung.

Bit 22 = 1:
Es wird nur die Messung ausgefiihrt, die fir das Fangen einer Reluktanzmaschine nétig ist. Nach einer erfolgreichen
Messung wird das Bit zuriickgesetzt

p1910 Motordatenidentifikation Auswahl / MotIlD Auswahl
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 28 0

Beschreibung: Einstellung der Motordatenidentifikation.
Nach dem nachsten Einschaltbefehl wird die Motordatenidentifikation ausgefihrt.
p1910 = 1:
Alle Motordaten und die Umrichtercharakteristik werden identifiziert und auf folgende Parameter anschlieend
Ubertragen:

p0350, p0354, p0356, p0357, p0358, p0360.
Danach wird automatisch die Berechnung der Regelungsparameter p0340 = 3 ausgefuhrt.

p1910 = 20:
Auswahl nur fir SIEMENS-interne Zwecke.
Wert: 0: Gesperrt
1: Vollstandige Identifizierung (ID) der Motordaten und Ubernahme
2: Vollstandige Identifizierung (ID) der Motordaten ohne Ubernahme
20: Vorgabe Spannungsvektor
21: Vorgabe Spannungsvektor ohne Filter
22: Vorgabe Rechteck-Spannungsvektor ohne Filter
23: Vorgabe Dreieck-Spannungsvektor ohne Filter

24: Vorgabe Rechteck-Spannungsvektor mit Filter

25: Vorgabe Dreieck-Spannungsvektor mit Filter

26: Vorgabe Spannungsvektor mit DTC Korrektur

27: Vorgabe Spannungsvektor mit AVC

28: Vorgabe Spannungsvektor mit DTC + AVC Korrektur

Abhéngigkeit: Vor der Ausfilhrung der Motordatenidentifikation muss eine "Schnellinbetriebnahme" (p0010 = 1, p3900 > 0)
durchgefiihrt worden sein!

Bei Anwahl der Motordatenidentifikation wird die Antriebsdatensatzumschaltung unterdriickt.
Siehe auch: p1900
Siehe auch: F07990, A07991

Achtung: Nach Auswahl der Motordatenidentifikation (p1910 > 0) wird die Warnung A07991 ausgegeben und mit dem
nachsten Einschaltbefehl eine Motordatenidentifikation wie folgt durchgefihrt:

- Der Motor wird dabei bestromt und an den Umrichterausgangsklemmen liegt Spannung an.
- Die Motorwelle kann sich wahrend des Identifikationslaufes um maximal eine halbe Umdrehung verdrehen.
- Es wird jedoch kein Drehmoment erzeugt.
Hinweis: Eine vorhandene Motorhaltebremse muss geéffnet sein (p1215 = 2).
Zur permanenten Ubernahme der ermittelten Einstellungen ist nichtfliichtig zu speichern (p0971).

SINAMICS G120C
Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768 195



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

Beim Setzen von p1910 ist folgendes zu beachten:

1. "Mit Ubernahme" bedeutet:

Die in der Beschreibung angegebenen Parameter werden mit den identifizierten Werten tberschrieben und wirken
sich damit auf die Reglereinstellung aus.

2. "Ohne Ubernahme" bedeutet:

Die identifizierten Parameter werden lediglich im Bereich r1912 ... r1926 (Serviceparameter) angezeigt. Die
Reglereinstellungen bleiben unverandert.

3. Bei den Einstellungen 27 und 28 ist die mit p1840 eingestellte AVC-Konfiguration wirksam.

Der Einschaltbefehl muss wahrend einer Messung gesetzt bleiben und wird nach Abschluss der Messung
automatisch vom Antrieb zuriickgesetzt. Die Dauer der Messungen kann zwischen 0.3 s und einigen Minuten liegen.
Diese Zeit wird hauptsachlich von der MotorgréRe beeinflusst. Am Ende der Motordatenidentifikation wird
automatisch p1910 = 0 gesetzt, falls nur die stehende Messung angewahlt ist erfolgt zusatzlich das Riicksetzen von
p1900 auf 0, andernfalls erfolgt die Aktivierung der Drehenden Messung.

p1959[0...n]

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhéangigkeit:
Hinweis:

Drehende Messung Konfiguration / Dreh Mes Konfig

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- - 0000 0000 0001 1110 bin

Einstellung der Konfiguration der drehenden Messung.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

01 Sattigungskennlinie Identifikation Ja Nein -

02  Tragheitsmoment Identifikation Ja Nein -

03  Drehzahlreglerparameter neu berechnen Ja Nein -

04  Drehzahlregleroptimierung Ja Nein -
(Schwingungstest)

11 Reglerparameter wahrend der Messung Ja Nein -
nicht andern

12 Messung verkirzt Ja Nein -

13 Nach Messung direkter Ubergang in Betrieb Ja Nein -

Siehe auch: F07988

Bei den einzelnen Optimierungsschritten werden folgende Parameter beeinflusst:
Bit 01: p0320, p0360, p0362 ... p0369

Bit 02: p0341, p0342

Bit 03: p1470, p1472, p1496

Bit 04: Abhangig von p1960

p1960 = 1, 3: p1400, p1470, p1472, p1496

ZuBit12 = 1:

Die Anwahl hat nur Auswirkung auf die Messung p1960 = 1, 2. Bei der verkiirzten Messung werden
Magnetisierungsstrom und Tragheitsmoment mit etwas verringerter Genauigkeit ermittelt, der Schwingungstest
entfallt vollstandig.

Zu Bit 13 = 1:

Im Anschluss an die Messung wird direkt in den drehzahlgeregelten Betrieb gewechselt.

p1960

Beschreibung:

196

Drehende Messung Auswahl / Dreh Mes Ausw

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 3 0

Einstellung der drehenden Messung.

Nach dem néchsten Einschaltbefehl wird die drehende Messung ausgefuhrt.

Die Einstellmdglichkeiten des Parameters sind abhangig von der Steuerungs-/Regelungs-Betriebsart (p1300).
p1300 < 20 (U/f-Steuerung):

Es ist keine Anwahl der drehenden Messung bzw. Drehzahlregleroptimierung moglich.
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p1300 = 20, 22 (Geberloser Betrieb):
Es kann nur die drehende Messung bzw. Drehzahlregleroptimierung im geberlosen Betrieb angewahlt werden.

0: Gesperrt
1: Drehende Messung im geberlosen Betrieb
3: Drehzahlregleroptimierung im geberlosen Betrieb

Bevor die drehende Messung durchgefiihrt wird, sollte die Motordatenidentifikation (p1900, p1910, r3925) bereits
erfolgt sein.

Bei Anwahl der drehenden Messung wird die Antriebsdatensatzumschaltung unterdriickt.
Siehe auch: p1300, p1900, p1959, p1967, r1968

Gefahr: Bei Antrieben mit wegbegrenzender Mechanik muss sichergestellt sein, dass diese wahrend der Drehenden
A Messung nicht erreicht wird. Ist dies nicht der Fall, darf die Messung nicht durchgefiihrt werden.
Achtung: Eine vorhandene Motorhaltebremse muss geéffnet sein (p1215 = 2).
Zur permanenten Ubernahme der ermittelten Einstellungen ist nichtfliichtig zu speichern (p0971).
Wahrend der drehenden Messung ist das Speichern von Parameter nicht méglich (p0971).
Hinweis: Bei aktivierter drehender Messung ist das Speichern der Parameter nicht méglich (p0971).
Da fiir die drehende Messung automatisch Parameteranderungen stattfinden (z. B. p1120), sollten bis zum Ende der
Messung und wenn keine Fehler anstehen keine manuellen Parameteranderungen vorgenommen werden.
Die Hoch- und Riicklaufzeiten (p1120, p1121) werden bei der drehenden Messung auf 900 s begrenzt.
p1961 Siattigungskennlinie Drehzahl fiir Ermittlung / Sétt_kennl n Erm

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
26 [%] 75 [%] 40 [%]

Einstellung der Drehzahl firr die Ermittlung der Sattigungskennlinie.

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

Der Prozentwert ist bezogen auf p0310 (Motor-Bemessungsfrequenz).
Siehe auch: p0310, p1959
Siehe auch: F07983

Hinweis: Die Ermittlung der Sattigungskennlinie sollte in einem Betriebspunkt mit mdglichst geringer Last durchgefiihrt
werden.
p1965 Drehz_reg_opt Drehzahl / n_opt Drehzahl

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
10 [%] 75 [%] 40 [%]

Einstellung der Drehzahl fiir die Identifikation des Tragheitsmoments und den Schwingungstest.
Asynchronmotor:

Der Prozentwert ist bezogen auf p0310 (Motor-Bemessungsfrequenz).

Synchronmotor:

Der Prozentwert ist bezogen auf das Minimum aus p0310 (Motor-Bemessungsfrequenz) und p1082
(Maximaldrehzahl).

Siehe auch: p0310, p1959

Siehe auch: F07984, F07985

Zur Ermittlung des Tragheitsmoments werden Drehzahlspriinge durchgefiihrt, wobei der angegebene Wert dem
unteren Drehzahlsollwert entspricht. Fir die obere Drehzahl wird der Wert um 20 % erhoht.

Die Ermittlung der g-Streuinduktivitat (siehe p1959.5) findet im Stillstand und bei 50 % von p1965 statt, hochstens
jedoch bei einer Ausgangsfrequenz von 15 Hz und mindestens bei 10 % der Motor-Bemessungsdrehzahl.
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p1967

Beschreibung:
Abhiéngigkeit:

Hinweis:

Drehz_reg_opt Dynamikfaktor / n_opt Dyn_faktor
Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
1[%] 400 [%] 100 [%]

Einstellung des Dynamikfaktors fiir die Drehzahlregleroptimierung.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Nach der Optimierung wird die erzielte Dynamik in r1968 angezeigt.

Siehe auch: p1959, r1968

Siehe auch: F07985

Bei einer drehenden Messung kann uber diesen Parameter die Optimierung des Drehzahlreglers beeinflusst werden.
p1967 = 100 % --> Drehzahlregleroptimierung nach symmetrischem Optimum.

p1967 > 100 % --> Optimierung mit héherer Dynamik (Kp gréRer, Tn kleiner).

Wird die aktuelle Dynamik (siehe r1968) gegeniber der gewiinschten Dynamik (p1967) deutlich reduziert, so kann
dies an mechanischen Lastschwingungen liegen. Wird trotz dieses Lastverhaltens eine hdhere Dynamik gewtiinscht,
ist der Schwingungstest (p1959.4 = 0) auszuschalten und die Messung zu wiederholen.

r1968

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Hinweis:

Drehz_reg_opt Dynamikfaktor aktuell / n_opt Dyn_fakt akt

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
- [%] - [%] - [%]

Anzeige des beim Schwingungstest tatsachlich erzielten Dynamikfaktors.

Siehe auch: p1959, p1967

Siehe auch: F07985

Dieser Dynamikfaktor bezieht sich ausschlieRlich auf die in p1960 eingestellte Regelungsart des Drehzahlreglers.

p1980[0...n]

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:

Hinweis:

198

PolID Verfahren / PollD Verfahren
Berechnet: p0340 = 1,3

Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung

1 10 4

Einstellung des Verfahrens zur Pollageidentifikation.

p1980 = 1, 8: Die Stromhdhe wird mit p0329 eingestellt.

p1980 = 4, 6: Die Stromhdhe des ersten Messabschnitts wird mit p0325, die des zweiten mit p0329 eingestellt.
p1980 = 10: Zum Ausrichten wird Motor-Bemessungsstrom eingepragt.

Die Stromhdhen werden jeweils auf die Bemessungswerte des Leistungsteils begrenzt.

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: MDS

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

1: Spannungspulsung 1. Harmonische

4: Spannungspulsung 2-stufig

6: Spannungspulsung 2-stufig invers

8: Spannungspulsung 2. Harmonische, invers
10: Gleichstromeinpragung

Bei der Inbetriebnahme eines Listenmotors wird das Verfahren abhangig vom verwendeten Motortyp automatisch
eingestellt.

Siehe auch: p0325, p0329, p1780
Siehe auch: F07969
Spannungspulsverfahren (p1980 = 1, 4) sind bei Betrieb mit Sinus-Ausgangsfiltern (p0230) nicht anwendbar.
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p2000 Bezugsdrehzahl Bezugsfrequenz / n_Bezug f_Bezug
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
6.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 1500.00 [1/min]
Beschreibung: Einstellung der BezugsgroRe fur Drehzahl und Frequenz.

Alle relativ angegebenen Drehzahlen oder Frequenzen beziehen sich auf diese BezugsgroRe.
Die BezugsgréRe entspricht 100 % bzw. 4000 hex (Wort) oder 4000 0000 hex (Doppelwort).
Dabei gilt: Bezugsfrequenz (in Hz) = Bezugsdrehzahl (in ((1/min) / 60) x Polpaarzahl)

Abhiéngigkeit: Dieser Parameter wird nur dann bei der automatischen Berechnung aktualisiert (p0340 = 1, p3900 > 0), wenn zuvor
eine Motorinbetriebnahme fiir Antriebsdatensatz Null stattgefunden hat. Damit ist der Parameter nicht tiber p0573 =
1 gegen Uberschreiben gesperrt.

Siehe auch: p2001, p2002, p2003, r2004, r3996

Achtung: Beim Verandern der Bezugsdrehzahl / Bezugsfrequenz kann es zu kurzzeitigen Kommunikationsunterbrechungen
kommen.

Hinweis: Wird eine BICO-Verschaltung zwischen unterschiedlichen physikalischen Gré3en hergestellt, so dienen die
jeweiligen Bezugsgrofien als interner Umrechnungsfaktor.
Beispiel 1:

Das Signal eines Analogeinganges (z. B. r0755[0]) wird auf einen Drehzahlsollwert (z. B. p1070[0]) verschaltet.
Zyklisch wird der aktuelle prozentuale Eingangswert tiber die Bezugsdrehzahl (p2000) in den absoluten
Drehzahlsollwert umgerechnet.

Beispiel 2:

Der Sollwert vom PROFIBUS (r2050[1]) wird auf einen Drehzahlsollwert (z. B. p1070[0]) verschaltet. Zyklisch wird

der aktuelle Eingangswert Uber die fest vorgegebene Normierung 4000 hex in Prozent umgewandelt. Dieser
prozentuale Wert wird Uber die Bezugsdrehzahl (p2000) in den absoluten Drehzahlsollwert umgerechnet.

p2001 Bezugsspannung / Bezugsspannung
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
10 [Veff] 100000 [Veff] 1000 [Veff]
Beschreibung: Einstellung der BezugsgroRe fiir Spannungen.

Alle relativ angegebenen Spannungen beziehen sich auf diese BezugsgréRe. Dies gilt auch fir
Gleichspannungswerte (= Effektivwert) wie die Zwischenkreisspannung.

Die BezugsgroRe entspricht 100 % bzw. 4000 hex (Wort) oder 4000 0000 hex (Doppelwort).

Hinweis:

Diese Bezugsgrofie gilt auch fur Gleichspannungswerte. Sie wird dann nicht als Effektivwert, sondern als
Gleichspannungswert interpretiert.

Abhéangigkeit: p2001 wird nur dann bei der automatischen Berechnung (p0340 = 1, p3900 > 0) aktualisiert, wenn zuvor eine
Motorinbetriebnahme fiir Antriebsdatensatz Null stattgefunden hat und damit der Parameter nicht Giber p0573 = 1
gegen Uberschreiben gesperrt ist.

Siehe auch: r3996
Achtung: Beim Verandern der Bezugsspannung kann es zu kurzzeitigen Kommunikationsunterbrechungen kommen.

Hinweis: Wird eine BICO-Verschaltung zwischen unterschiedlichen physikalischen Gréf3en hergestellt, so dienen die
jeweiligen BezugsgroRen als interner Umrechnungsfaktor.

Bei Einspeisungen wird die BezugsgroRe mit der parametrierten Gerate-Anschlussspannung (p0210) vorbelegt.
Beispiel:
Der Istwert der Zwischenkreisspannung (r0070) wird auf eine Messbuchse (z. B. p0771[0]) verschaltet. Zyklisch wird

der aktuelle Spannungswert in Prozent der Bezugsspannung (p2001) umgerechnet und entsprechend der
eingestellten Skalierung ausgegeben.
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p2002

Beschreibung:

Abhiéngigkeit:

Bezugsstrom / I_Bezug

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.10 [Aeff] 100000.00 [Aeff] 100.00 [Aeff]

Einstellung der BezugsgroRe fur Stréme.
Alle relativ angegebenen Stréme beziehen sich auf diese Bezugsgrofie.
Die BezugsgréRe entspricht 100 % bzw. 4000 hex (Wort) oder 4000 0000 hex (Doppelwort).

Dieser Parameter wird nur dann bei der automatischen Berechnung aktualisiert (p0340 = 1, p3900 > 0), wenn zuvor
eine Motorinbetriebnahme fiir Antriebsdatensatz Null stattgefunden hat. Damit ist der Parameter nicht tiber p0573 =
1 gegen Uberschreiben gesperrt.

Siehe auch: r3996

Achtung: Wird mit verschiedenen DDS mit unterschiedlichen Motordaten gearbeitet, so bleiben die BezugsgréRen gleich, da
diese nicht mit den DDS umgeschaltet werden. Der daraus resultierende Umrechnungsfaktor ist zu bertcksichtigen.
Beispiel:
p2002 = 100 A
BezugsgroRe 100 A entspricht 100 %
p0305[0] = 100 A
Motor-Bemessungsstrom 100 A fir MDSO in DDSO --> 100 % entspricht 100 % des Motor-Bemessungsstroms
p0305[1] =50 A
Motor-Bemessungsstrom 50 A fiir MDS1 in DDS1 --> 100 % entspricht 200 % des Motor-Bemessungsstroms
Beim Verandern der Bezugsstoms kann es zu kurzzeitigen Kommunikationsunterbrechungen kommen.

Hinweis: Vorbelegungswert ist p0640.
Wird eine BICO-Verschaltung zwischen unterschiedlichen physikalischen Gré3en hergestellt, so dienen die
jeweiligen Bezugsgrofien als interner Umrechnungsfaktor.
Bei Einspeisungen wird die BezugsgrofRe mit dem Netznennstrom vorbelegt, der sich aus Nennleistung und
parametrierter Netznennspannung ergibt (p2002 = r0206 / p0210 / 1.73).
Beispiel:
Der Istwert eines Phasenstromes (r0069[0]) wird auf eine Messbuchse (z. B. p0771[0]) verschaltet. Zyklisch wird der
aktuelle Stromwert in Prozent des Bezugsstromes (p2002) umgerechnet und entsprechend der eingestellten
Skalierung ausgegeben.

p2003 Bezugsdrehmoment / M_Bezug

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Achtung:
Hinweis:

200

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 7_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.01 [Nm] 20000000.00 [Nm] 1.00 [Nm]

Einstellung der BezugsgroRe fir Drehmoment.
Alle relativ angegebenen Drehmomente beziehen sich auf diese BezugsgroRe.
Die BezugsgroRe entspricht 100 % bzw. 4000 hex (Wort) oder 4000 0000 hex (Doppelwort).

Dieser Parameter wird nur dann bei der automatischen Berechnung aktualisiert (p0340 = 1, p3900 > 0), wenn zuvor
eine Motorinbetriebnahme fir Antriebsdatensatz Null stattgefunden hat. Damit ist der Parameter nicht Gber p0573 =
1 gegen Uberschreiben gesperrt.

Siehe auch: r3996

Beim Verandern der Bezugsdrehmoments kann es zu kurzzeitigen Kommunikationsunterbrechungen kommen.
Vorbelegungswert ist 2 * p0333.

Wird eine BICO-Verschaltung zwischen unterschiedlichen physikalischen Gré3en hergestellt, so dienen die
jeweiligen BezugsgroRen als interner Umrechnungsfaktor.

Beispiel:

Der Istwert des Gesamtdrehmomentes (r0079) wird auf eine Messbuchse (z. B. p0771[0]) verschaltet. Zyklisch wird
der aktuelle Drehmomentwert in Prozent des Bezugsdrehmomentes (p2003) umgerechnet und entsprechend der
eingestellten Skalierung ausgegeben.
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r2004

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Hinweis:

Bezugsleistung / P_Bezug

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 14_10 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [kW] - [kW] - [kW]

Anzeige der Bezugsgroéfe fur Leistung.

Alle relativ angegebenen Leistungen beziehen sich auf diese BezugsgroRe.

Die BezugsgréRe entspricht 100 % bzw. 4000 hex (Wort) oder 4000 0000 hex (Doppelwort).
Dieser Wert wird wie folgt berechnet:

Einspeisung: Berechnung aus Spannung mal Strom.

Regelung: Berechnung aus Moment mal Drehzahl.

Siehe auch: p2000, p2001, p2002, p2003

Wird eine BICO-Verschaltung zwischen unterschiedlichen physikalischen Gré3en hergestellt, so dienen die
jeweiligen Bezugsgrofien als interner Umrechnungsfaktor.

Die Bezugsleistung berechnet sich wie folgt:
- 2 * Pi * Bezugsdrehzahl / 60 * Bezugsdrehmoment (Motor)
- Bezugsspannung * Bezugsstrom * Wurzel(3) (Einspeisung)

p2006

Beschreibung:

Bezugstemperatur / Bezugstemp

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

50.00 [°C] 300.00 [°C] 100.00 [°C]

Einstellung der BezugsgroRe fiir Temperatur.
Alle relativ angegebenen Temperaturen beziehen sich auf diese Bezugsgrofie.
Die BezugsgroRe entspricht 100 % bzw. 4000 hex (Wort) oder 4000 0000 hex (Doppelwort).

p2010

Beschreibung:

Wert:

Hinweis:

SINAMICS G120C

IBN-SS Baudrate / IBN Baud

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
6 12 12

Einstellung der Baudrate fur die Inbetriebnahme-Schnittstelle (USS, RS232).
6: 9600 Baud

7 19200 Baud

8: 38400 Baud

9: 57600 Baud

10: 76800 Baud

11: 93750 Baud

12: 115200 Baud

IBN-SS: Inbetriebnahme-Schnittstelle
Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.
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p2011

Beschreibung:
Hinweis:

IBN-SS Adresse / IBN Adresse

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 31 2

Einstellung der Adresse flr die Inbetriebnahme-Schnittstelle (USS, RS232).
Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.

p2016[0...3]

Beschreibung:

Cl: IBN-SS USS PZD senden Wort / IBN USS send Wort

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Integer16
Anderbar: U, T Normierung: 4000H Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- - 0

Auswabhl der Uber Inbetriebnahme-Schnittstelle USS zu sendenden PZD (Istwerte).
Die Istwerte werden an einem Intelligent Operator Panel (IOP) angezeigt.

Index: [0]=PZD 1
[11=PzD 2
[2] =PZD 3
[38]=PZD 4

p2020 Feldbus-SS Baudrate / Feldbus Baud

G120C_USS Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 9310
Min Max Werkseinstellung
4 13 8

Beschreibung: Einstellung der Baudrate flr die Feldbus-Schnittstelle (RS485).

Wert: 4: 2400 Baud
5: 4800 Baud
6: 9600 Baud
7 19200 Baud
8: 38400 Baud
9: 57600 Baud

Achtung:

Hinweis:

202

10: 76800 Baud
11: 93750 Baud
12: 115200 Baud
13: 187500 Baud

Bei p0014 = 1 gilt:

Nach dem And?rn des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder mdglich.

Bei p0014 = 0 gilt:

Bevor eine gednderte Einstellung dauerhaft wirksam wird, ist eine nichtflichtige Speicherung von RAM nach ROM
erforderlich. Dazu ist p0971 = 1 oder p0014 = 1 zu setzen.

Feldbus-SS: Feldbus-Schnittstelle

Eine Anderung des Wertes wird erst nach POWER ON wirksam.

Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.

Bei Neuanwahl des Protokolls wird der Parameter auf Werkseinstellung gesetzt.

Bei p2030 = 1 (USS) gilt:

Min/Max/Werkseinstellung: 4/13/8

Bei p2030 = 2 (MODBUS) gilt:

Min/Max/Werkseinstellung: 5/13/7

SINAMICS G120C
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p2021
G120C_USS

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Feldbus-SS Adresse / Feldbus Adresse

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: T
Einheitengruppe: -

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9310

Min Max Werkseinstellung
0 247 0

Anzeige oder Einstellung der Adresse fiir die Feldbus-Schnittstelle (RS485).

Die Adresse kann wie folgt eingestellt werden:

1) Uber Adress-Schalter auf der Control Unit

-->p2021 zeigt die eingestellte Adresse an.

--> Eine Anderung wird erst nach POWER ON wirksam.

2) Uber p2021

--> Nur wenn uber Adress-Schalter die Adresse 0 oder eine fiir den in p2030 gewahlten Feldbus ungtiltige Adresse
eingestellt ist.

--> Die Adresse wird mit der Funktion "RAM nach ROM kopieren" nichtfliichtig gespeichert.
--> Eine Anderung wird erst nach POWER ON wirksam.

Siehe auch: p2030

Achtung: Bei p0014 = 1 gilt:
Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder mdglich.
Bei p0014 = 0 gilt:
Bevor eine geanderte Einstellung dauerhaft wirksam wird, ist eine nichtflichtige Speicherung von RAM nach ROM
erforderlich. Dazu ist p0971 = 1 oder p0014 = 1 zu setzen.
Hinweis: Eine Anderung des Wertes wird erst nach POWER ON wirksam.
Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.
Bei Neuanwahl des Protokolls wird der Parameter auf Werkseinstellung gesetzt.
Bei p2030 = 1 (USS) gilt:
Min/Max/Werkseinstellung: 0/30/0
Bei p2030 = 2 (MODBUS) gilt:
Min/Max/Werkseinstellung: 1/247/1
p2022 Feldbus-SS USS PZD Anzahl / Feldbus USS PZD
G120C_USS Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 9310
Min Max Werkseinstellung
0 8 2

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Einstellung der Anzahl der 16-Bit-Wérter im PZD-Teil des USS-Telegramms fur die Feldbus-Schnittstelle.
Siehe auch: p2030

Hinweis: Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.
p2023 Feldbus-SS USS PKW Anzahl / Feldbus USS PKW
G120C_USS Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 9310
Min Max Werkseinstellung
0 127 127
Beschreibung: Einstellung der Anzahl der 16-Bit-Wérter im PKW-Teil des USS-Telegramms fur die Feldbus-Schnittstelle.
Wert: 0: PKW 0 Worte
3: PKW 3 Worte
4: PKW 4 Worte

Abhangigkeit:
Hinweis:

SINAMICS G120C

127:  PKW variabel
Siehe auch: p2030
Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.
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p2024[0...2]
G120C_USS

Beschreibung:

Index:

Abhingigkeit:

Feldbus-SS Zeiten / Feldbus Zeiten
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: 9310

Min Max Werkseinstellung
0 [ms] 10000 [ms] [0] 1000 [ms]

[110 [ms]

[2] 0 [ms]

Einstellung von Zeitwerten fur die Feldbus-Schnittstelle (Feldbus-SS).
Bei MODBUS gilt:

p2024[0]: Maximal erlaubte Telegramm-Verarbeitungszeit des MODBUS-Slaves, in der eine Antwort zurlick an den
MODBUS-Master gesendet wird.

p2024[1]: Nicht relevant.
p2024[2]: Telegrammpausenzeit (Pausenzeit zwischen zwei Telegrammen).

[0] = Verarbeitungszeit maximal
[1] = Zeichenverzugszeit
[2] = Telegrammpausenzeit

Siehe auch: p2020, p2030

Hinweis: Zu p2024[2] (MODBUS):
Ein Andern der Baudrate beim Feldbus (p2020) setzt diese Zeit auf Voreinstellung zuriick.
Die Voreinstellung entspricht der Zeit von 3.5 Zeichen (abhangig von der eingestellten Baudrate).
r2029[0...7] Feldbus-SS Fehlerstatistik / Feldbus Fehler
G120C_USS Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 9310
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:
Index:

Anzeige von Empfangsfehlern an der Feldbus-Schnittstelle (RS485).

[0] = Anzahl fehlerfreie Telegramme
[1] = Anzahl abgelehnte Telegramme
[2] = Anzahl Framing Fehler

[3] = Anzahl Overrun Fehler

[4] = Anzahl Parity Fehler

[5] = Anzahl Startzeichenfehler

[6] = Anzahl Prifsummenfehler

[7] = Anzahl Langenfehler

p2030
G120C_CAN

Beschreibung:
Wert:
Achtung:

Hinweis:

204

Feldbus-SS Protokollauswahl / Feldbus Protokoll

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 9310
Min Max Werkseinstellung

0 4 4

Einstellung des Kommunikationsprotokolls fiir die Feldbus-Schnittstelle.

0: Kein Protokoll

4: CAN

Bei p0014 = 1 gilt:

Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder mdglich.

Eine Anderung des Wertes wird erst nach POWER ON wirksam.

Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.
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p2030 Feldbus-SS Protokollauswahl / Feldbus Protokoll

G120C_DP Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 9310
Min Max Werkseinstellung
0 3 3

Beschreibung: Einstellung des Kommunikationsprotokolls fiir die Feldbus-Schnittstelle.

Wert: 0: Kein Protokoll
3: PROFIBUS

Achtung: Bei p0014 = 1 gilt:
Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder mdglich.

Hinweis: Eine Anderung des Wertes wird erst nach POWER ON wirksam.
Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.

p2030 Feldbus-SS Protokollauswahl / Feldbus Protokoll

G120C_PN Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 9310
Min Max Werkseinstellung
0 10 7

Beschreibung: Einstellung des Kommunikationsprotokolls fiir die Feldbus-Schnittstelle.

Wert: 0: Kein Protokoll
7: PROFINET
10: Ethernet/IP

Achtung: Bei p0014 = 1 gilt:
Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder mdglich.

Hinweis: Eine Anderung des Wertes wird erst nach POWER ON wirksam.
Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.

p2030 Feldbus-SS Protokollauswahl / Feldbus Protokoll

G120C_USS Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 9310
Min Max Werkseinstellung
0 2 0

Beschreibung: Einstellung des Kommunikationsprotokolls fiir die Feldbus-Schnittstelle.

Wert: 0: Kein Protokoll
1: uss
2: MODBUS

Achtung: Bei p0014 = 1 gilt:
Nach dem And?rn des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder mdglich.

Hinweis: Eine Anderung des Wertes wird erst nach POWER ON wirksam.

SINAMICS G120C

Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.
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p2031 Feldbus-SS Modbus Parity / Modbus Parity
G120C_USS Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 9310
Min Max Werkseinstellung
0 2 2
Beschreibung: Einstellung der Paritat fir das Protokoll MODBUS (p2030 = 2).
Wert: 0: No Parity
1: Odd Parity
2: Even Parity
Hinweis: Feldbus-SS: Feldbus-Schnittstelle
Eine Anderung des Wertes wird erst nach POWER ON wirksam.
Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.
Bei Neuanwahl des Protokolls (p2030 = 2) wird der Parameter auf Werkseinstellung gesetzt.
r2032 Steuerungshoheit Steuerwort wirksam / PcCtrl STW wirk

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige des wirksamen Steuerwortes 1 (STW1) des Antriebs bei Steuerungshoheit.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 EIN/AUS1 Ja Nein -
01 BB / AUS2 Ja Nein -
02 BB/AUS3 Ja Nein -
03  Betrieb freigeben Ja Nein -
04  Hochlaufgeber freigeben Ja Nein -
05  Hochlaufgeber starten Ja Nein -
06  Drehzahlsollwert freigeben Ja Nein -
07  Stérung quittieren Ja Nein -
08 Tippen Bit 0 Ja Nein 3030
09 Tippen Bit 1 Ja Nein 3030
10  Fihrung durch PLC Ja Nein -
Achtung: Die Steuerungshoheit beeinflusst nur Steuerwort 1 und Drehzahlsollwert 1. Andere Steuerworte/Sollwerte kénnen
von einem Automatisierungsgerat Ubertragen werden.
Hinweis: BB: Betriebsbedingung
p2037 PROFIdrive STW1.10 = 0 Modus / PD STW1.10=0
G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
G120C_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 2 0

Beschreibung:

Wert:

Empfehlung:
Hinweis:

206

Einstellung des Bearbeitungsmodus fir PROFIdrive STW1.10 "Fuhrung durch PLC".

Mit dem ersten Empfangswort (PZD1) wird in der Regel das Steuerwort 1 empfangen (konform zum PROFIdrive-
Profil). Das Verhalten von STW1.10 = 0 entspricht dem PROFIdrive-Profil. Bei abweichenden Anwendungen kann
das Verhalten Uber diesen Parameter angepasst werden.

0: Sollwerte einfrieren und Lebenszeichen weiter verarbeiten
1: Sollwerte und Lebenszeichen einfrieren
2: Sollwerte nicht einfrieren

Die Einstellung p2037 = 0 unverandert lassen.

Wird mit PZD1 nicht das STW1 nach PROFIdrive Ubertragen (mit Bit 10 "Fuhrung durch PLC"), so ist p2037 = 2
einzustellen.
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p2038

G120C_DP
G120C_PN

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:

PROFIdrive STW/ZSW Interface Mode / PD STW/ZSW IF Mode

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 2 0

Einstellung des Interface Mode der PROFIdrive Steuerworte und Zustandsworte.

Bei Auswahl eines Telegramms iber p0922 (p2079) wird tUber diesen Parameter die geratespezifische Belegung der
Bits in den Steuer- und Zustandsworten beeinflusst.

0: SINAMICS

2: VIK-NAMUR

Siehe auch: p0922, p2079

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.
Hinweis: - Bei p0922 (p2079) = 1, 350 ... 999 wird automatisch p2038 = 0 gesetzt.

- Bei p0922 (p2079) = 20 wird automatisch p2038 = 2 gesetzt.

p2038 kann dann nicht mehr gedndert werden.
p2039 Debug-Monitor Schnittstelle Auswahl / Debug-Monitor Wahl

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 3 0

Die serielle Schnittstelle fiir den Debug-Monitor ist COM1 (IBN-SS, RS232) oder COM2 (Feldbus-SS, RS485).
Wert = 0: Deaktiviert

Wert = 1: COM1, IBN-Protokoll ist deaktiviert

Wert = 2: COM2, Feldbus ist deaktiviert

Wert = 3: Reserviert

Datentyp: Unsigned16
Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

Hinweis: Wert = 2 ist nur bei Control Units mit RS485 als Feldbus-Schnittstelle moglich.

p2040 Feldbus-SS Uberwachungszeit / Feldbus t_Uberw

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
G120C_USS Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 9310
Min Max Werkseinstellung
0 [ms] 1999999 [ms] 100 [ms]

Einstellung der Uberwachungszeit fiir die Uberwachung der empfangenen Prozessdaten iiber Feldbus-Schnittstelle
(Feldbus-SS).

Werden innerhalb dieser Zeit keine Prozessdaten empfangen, so wird eine entsprechende Meldung ausgegeben.
Siehe auch: F01910

Hinweis: p2040 = 0:
Die Uberwachung ist ausgeschaltet.

p2042 PROFIBUS Ident Nummer / PB Ident Nummer

G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Beschreibung:

SINAMICS G120C

Einstellung der PROFIBUS Ident Nummer (PNO-ID).

SINAMICS kann mit verschiedenen Identitdten am PROFIBUS betrieben werden. Dies ermdglicht die Verwendung
einer gerateunabhangigen PROFIBUS GSD (z. B. PROFIdrive VIK-NAMUR mit Ident Nummer 3AAQ hex).
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Wert: 0: SINAMICS
1: VIK-NAMUR

Achtung: Bei p0014 = 1 gilt:
Nach dem Andgrn des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder moglich.

Hinweis: Jede Anderung wird erst nach POWER ON wirksam.

r2043.0...2 BO: PROFIdrive PZD Zustand / PD PZD Zustand

G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8

G120C_PN Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2410
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhangigkeit:

Anzeige des PROFIdrive PZD Zustands.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Sollwertausfall Ja Nein -
02 Feldbus lauft Ja Nein -

Siehe auch: p2044

Hinweis: Mit Verwendung des Signals "Sollwertausfall" kann der Bus iberwacht und auf Ausfall der Sollwerte
applikationsspezifisch reagiert werden.

p2044 PROFIdrive Storverzéogerung / PD Storverz

G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

G120C_PN Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0[s] 100 [s] 0[s]

Einstellung der Verzégerungszeit zum Auslésen der Stérung F01910 nach Sollwertausfall.

Die Zeit bis zum Auslésen der Stérung kann von der Applikation genutzt werden. Damit kann auf den Ausfall bei
laufendem Antrieb reagiert werden (z. B. Notriickzug).

Siehe auch: r2043
Siehe auch: F01910

Funktionsplan: 2410

pP2047
G120C_DP

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

208

PROFIBUS Zusitzliche Uberwachungszeit / PB Zus t_Uberw
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0 [ms] 20000 [ms] 0 [ms]

Einstellung der zusatzlichen Uberwachungszeit fiir die Uberwachung der empfangenen Prozessdaten iber
PROFIBUS.

Erméglicht eine Uberbriickung bei kurzzeitigen Busstérungen.

Werden innerhalb dieser Zeit keine Prozessdaten empfangen, so wird eine entsprechende Meldung ausgegeben.
Siehe auch: F01910

Bei Controller STOP ist die zusétzliche Uberwachungszeit nicht wirksam.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: 2410

SINAMICS G120C
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r2050[0...11]

Beschreibung:
Index:

Achtung:

CO: PROFIdrive PZD empfangen Wort / PZD empf Wort

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16

Anderbar: - Normierung: 4000H Dyn. Index: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2440, 2468, 9360
Min Max Werkseinstellung

Konnektorausgang zum Verschalten der vom Feldbus-Controller empfangenen PZD (Sollwerte) mit Wort-Format.
[0]=PZD 1

[11=PzD 2

[21=PZD 3

[3]=PzD 4

[4]=PZD 5

[51=PZD 6

[6]=PzZD 7

[71=PZD 8

[81=PzZD 9

[9]1=PZD 10

[10] = PZD 11

[11]1=PZD 12

Bei mehrfacher Verschaltung eines Konnektorausgangs mussen alle Konnektoreingange entweder den Datentyp
Integer oder FloatingPoint haben. Eine BICO-Verschaltung eines einzelnen PZD kann nur entweder auf r2050 oder
r2060 erfolgen.

p2051[0...16]

G120C_CAN
G120C_USS

Beschreibung:
Index:

Achtung:

SINAMICS G120C

Cl: PROFIdrive PZD senden Wort / PZD send Wort

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Integer16
Anderbar: U, T Normierung: 4000H Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2450, 2470, 9370
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Auswahl der zum Feldbus-Controller zu sendenden PZD (Istwerte) mit Wort-Format.

[0]=PZD 1

[11=PZD 2

[21=PZD 3

[3]=PzD 4

[4]=PZD 5

[5]=PZD 6

[6]=PzZD 7

[71=PZD 8

[8]=PzD 9

[9]1=PZD 10

[10] = PZD 11

[11]1=PZD 12

[12] =PZD 13

[13] = PZD 14

[14] = PZD 15

[15] = PZD 16

[16] = PZD 17

Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.
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p2051[0...16]

G120C_DP
G120C_PN

Beschreibung:
Index:

Achtung:

Cl: PROFlIdrive PZD senden Wort / PZD send Wort

Zugriffsstufe: 3

Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Min

Berechnet: -
Normierung: 4000H
Einheitenwahl: -
Max

Datentyp: U32 / Integer16

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 2450, 2470, 9370

Werkseinstellung

[0] 2089[0]
[1] 63[0]
[2..16] 0

Auswahl der zum Feldbus-Controller zu sendenden PZD (Istwerte) mit Wort-Format.

[0] = PZD 1
[1]=PzD 2
[21=PZD 3
[3]=PzD 4
[4]=PZD 5
[5] = PZD 6
[6]=PZD 7
[71=PzZD 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

Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

r2053[0...16]

Beschreibung:
Index:

Bitfeld:

210

PROFIdrive Diagnose PZD senden Wort / Diag send Wort
Datentyp: Unsigned16

Zugriffsstufe: 3

Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Min

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 2450, 2470, 9370

Werkseinstellung

Anzeige der an den Feldbus-Controller gesendeten PZD (Istwerte) mit Wort-Format.

[0]=PZD 1
[11=PzD 2
[2]=PZD 3
[31=PZD 4
[4] =PZD 5
[5] =PZD 6
[6]=PZD 7
[71=PZD 8
[81=PZD 9
[9]1 =PZD 10
[10] = PZD 11
[11]=PZD 12
[12]=PZD 13
[13]=PzD 14
[14] = PZD 15
[15] = PZD 16
[16] = PZD 17
Bit Signalname
00 BitO
01 Bit1

02 Bit2
03 Bit3
04 Bit4
05 Bit5

1-Signal
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein

0-Signal
Aus
Aus
Aus
Aus
Aus
Aus

SINAMICS G120C
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06 Bit 6 Ein Aus -
07 Bit 7 Ein Aus -
08 Bit 8 Ein Aus -
09 Bit9 Ein Aus -
10 Bit 10 Ein Aus -
11 Bit 11 Ein Aus -
12 Bit 12 Ein Aus -
13 Bit 13 Ein Aus -
14 Bit 14 Ein Aus -
15 Bit 15 Ein Aus -

r2054
G120C_DP

Beschreibung:
Wert:

PROFIBUS Zustand / PB Zustand

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16

Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2410
Min Max Werkseinstellung

0 4 -

Zustandsanzeige fur die PROFIBUS-Schnittstelle.

0: Aus

1: Keine Verbindung (Baudrate suchen)

2: Verbindung OK (Baudrate gefunden)

3: Zyklische Verbindung mit Master (Data Exchange)

4: Zyklische Daten OK

r20550...2]
G120C_DP

Beschreibung:

PROFIBUS Diagnose Standard / PB Diag Standard

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2410
Min Max Werkseinstellung

Diagnoseanzeige fiir die PROFIBUS-Schnittstelle.

Index: [0] = Master Busadresse
[1] = Master Input Gesamtlange Byte
[2] = Master Output Gesamtlange Byte
r2057 PROFIBUS Adressschalter Diagnose / PB Adr_schalt Diag
G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Achtung:

Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2410
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Einstellung des PROFIBUS-Adressschalters "DP ADDRESS" auf der Control Unit.
Siehe auch: p0918
Die Anzeige wird nach dem Einschalten aktualisiert und nicht zyklisch.

r2060[0...10]

Beschreibung:

Index:

SINAMICS G120C

CO: PROFIdrive PZD empfangen Doppelwort / PZD empf DW

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer32
Anderbar: - Normierung: 4000H Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2440, 2468
Min Max Werkseinstellung

Konnektorausgang zum Verschalten der vom Feldbus-Controller empfangenen PZD (Sollwerte) mit Doppelwort-
Format.

[0]=PZD 1 +2

[11=PZD2+3

[21=PZD 3 +4

[B]=PZD 4 +5
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Abhangigkeit:
Achtung:

[4]=PZD5+6
[5]=PZD 6 +7
[6]=PZD 7 +8
[71=PZD 8 +9
[8]=PZD 9 + 10
[9]1=PZD 10 + 11
[10] = PZD 11 + 12
Siehe auch: r2050

Bei mehrfacher Verschaltung eines Konnektorausgangs mussen alle Konnektoreingange entweder den Datentyp

Integer oder FloatingPoint haben.
Eine BICO-Verschaltung eines einzelnen PZD kann nur entweder auf r2050 oder r2060 erfolgen.

p2061[0...15]

Beschreibung:
Index:

Abhangigkeit:
Achtung:

Cl: PROFIdrive PZD senden Doppelwort / PZD send DW
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2470
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Auswahl der zum Feldbus-Controller zu sendenden PZD (Istwerte) mit Doppelwort-Format.
[0]=PZD 1 +2

[11=PZD2+3

[21=PZD 3 +4

[B]=PZD 4 +5

[4]=PZD5+6

[6]=PZD6+7

[6]=PZD7+8

[71=PZD 8 +9

[8]=PZD 9 + 10

[9]=PZD 10 + 11

[10] = PZD 11 + 12

[11]=PZD 12 + 13

[12]=PZD 13 + 14

[13] =PZD 14 + 15

[14]=PZD 15 + 16

[15]=PZD 16 + 17

Siehe auch: p2051

Eine BICO-Verschaltung eines einzelnen PZD kann nur entweder mit p2051 oder p2061 erfolgen.

Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

Berechnet: - Datentyp: U32 / Integer32

Normierung: 4000H Dyn. Index: -

r2063[0...15]

Beschreibung:
Index:

212

PROFIdrive Diagnose PZD senden Doppelwort / Diag send DW

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2470
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der an den Feldbus-Controller gesendeten PZD (Istwerte) mit Doppelwort-Format.
[0]=PZD1+2
[11=PZD2+3
[21=PZD 3 +4
[B]=PZD 4 +5
[4]=PZD5+6
[6]=PZD 6 +7
[6]=PZD7+8
[71=PZD 8 +9
[8]=PZD 9 + 10
[9]=PZD 10 + 11
[10] = PZD 11 + 12
[11]=PZD 12 + 13
[12]=PzZD 13 + 14
[13] =PZD 14 + 15

SINAMICS G120C
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[14]=PZD 15 + 16
[15]=PZD 16 + 17

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 BitO Ein Aus -
01 Bit1 Ein Aus -
02 Bit2 Ein Aus -
03 Bit3 Ein Aus -
04 Bit4 Ein Aus -
05 Bit5 Ein Aus -
06 Bit6 Ein Aus -
07 Bit 7 Ein Aus -
08 Bit8 Ein Aus -
09 Bit9 Ein Aus -
10 Bit10 Ein Aus -
11 Bit11 Ein Aus -
12 Bit12 Ein Aus -
13  Bit13 Ein Aus -
14  Bit14 Ein Aus -
15 Bit15 Ein Aus -
16  Bit16 Ein Aus -
17 Bit17 Ein Aus -
18 Bit18 Ein Aus -
19 Bit19 Ein Aus -
20 Bit20 Ein Aus -
21 Bit21 Ein Aus -
22  Bit22 Ein Aus -
23  Bit23 Ein Aus -
24  Bit24 Ein Aus -
25 Bit 25 Ein Aus -
26  Bit26 Ein Aus -
27  Bit27 Ein Aus -
28 Bit28 Ein Aus -
29 Bit29 Ein Aus -
30 Bit30 Ein Aus -
31  Bit 31 Ein Aus -

Achtung: Es kénnen maximal 4 Indizes von der Funktion "Trace" verwendet werden.

r2067[0...1] PZD maximal verschaltet / PZD max versch
Zugriffsstufe: 3 Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige fir das maximale verschaltete PZD in Empfangs-/Senderichtung.
Index 0: Empfangen (r2050, r2060)
Index 1: Senden (p2051, p2061)

p2072 Verhalten Empfangswert nach PZD Ausfall / Verh. n. PZD Ausf.
Zugriffsstufe: 3 Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Werkseinstellung
- 0000 bin

Beschreibung: Einstellung des Verhaltens fir den Empfangswert (r2090) nach PZD Ausfall.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Haltebremse unbedingt 6ffnen (p0855) Wert einfrieren Wert nullen -

SINAMICS G120C
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r2074[0...11]
G120C_DP

Beschreibung:
Index:

Hinweis:

PROFIdrive Diagnose Busadresse PZD empfangen / Diag Adr empf
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Berechnet: - Datentyp: Unsigned16

Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitenwahl: -

Min Max

Funktionsplan: -
Werkseinstellung

Anzeige der PROFIBUS-Adresse des Senders, von dem das Prozessdatum (PZD) empfangen wird.
[0]=PZD 1

[11=PZD 2

[21=PZD 3

[3]=PzD 4

[41=PZD 5

[51=PZD 6

[6]=PzZD 7

[71=PZD 8

[81=PZD 9

[9]1=PZD 10

[10] = PZD 11

[11]1=PZD 12

Wertebereich:

0 - 125: Busadresse des Senders

65535: Nicht belegt

r2075[0...11]
G120C_DP

Beschreibung:
Index:

Hinweis:

PROFIdrive Diagnose Telegrammoffset PZD empfangen / Diag Offs empf

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2410
Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Byte-Offsets des PZD im PROFIdrive-Empfangstelegramm (Controller Output).
[0]=PZD 1
[11=PZD 2
[21=PZD 3
[3]=PzZD 4
[41=PZD 5
[51=PZD 6
[6]=PzZD 7
[71=PZD 8
[81=PzZD 9
[9]1=PZD 10

[10] = PZD 11

[11] = PZD 12
Wertebereich:

0 - 242: Byte-Offset
65535: Nicht belegt

r2076[0...16]
G120C_DP

Beschreibung:
Index:

214

PROFIdrive Diagnose Telegrammoffset PZD senden / Diag Offs send

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2410
Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Byte-Offsets des PZD im PROFIdrive-Sendetelegramm (Controller Input).
[0]=PZD 1
[11=PZD 2
[21=PZD 3
[3]=PZD 4

SINAMICS G120C
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Hinweis:

[4]=PZD 5
[5]=PZD 6
[6]=PZD 7
[71=PZD 8
[8]=PZD 9
[9]1=PZD 10

[10] = PZD 11
[11]1=PZD 12

[12] = PZD 13

[13] = PZD 14

[14] =PZD 15

[15] = PZD 16

[16] = PZD 17
Wertebereich:

0 - 242: Byte-Offset
65535: Nicht belegt

2.2 Liste der Parameter

r2077[0...15]

G120C_DP
G120C_PN

Beschreibung:

PROFIBUS Diagnose Querverkehr Adressen / PB Diag Quer Adr

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: - Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Anzeige der Adressen der Slaves mit denen eine Verbindung Gber PROFIBUS Querverkehr projektiert ist.

Datentyp: Unsigned8
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

p2079

G120C_DP
G120C_PN

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:
Hinweis:

PROFIdrive PZD Telegrammauswabhl erweitert / PZD Telegr erw

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: T Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

1 999

Einstellung des Sende- und Empfangstelegrammes.

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

1

Im Unterschied zu p0922 kann mit p2079 ein Telegramm eingestellt und nachtraglich erweitert werden.

1: Standard Telegramm 1, PZD-2/2

20: Standard Telegramm 20, PZD-2/6

352: SIEMENS Telegramm 352, PZD-6/6

353: SIEMENS Telegramm 353, PZD-2/2, PKW-4/4
354: SIEMENS Telegramm 354, PZD-6/6, PKW-4/4
999: Freie Telegrammprojektierung mit BICO

Siehe auch: p0922

Bei p0922 < 999 gilt:

p2079 hat den gleichen Wert und ist gesperrt. Alle im Telegramm enthaltenen Verschaltungen und Erweiterungen

sind gesperrt.
Bei p0922 = 999 gilt:

p2079 kann frei eingestellt werden. Wird auch p2079 = 999 eingestellt, so sind alle Verschaltungen einstellbar.

Bei p0922 = 999 und p2079 < 999 gilt:

Die im Telegramm enthaltenen Verschaltungen sind gesperrt. Das Telegramm kann jedoch erweitert werden.

p2080[0...15]

G120C_CAN
G120C_USS

Beschreibung:

SINAMICS G120C

Bl: Binektor-Konnektor-Wandler Zustandswort 1 / Bin/[Kon ZSW1

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Auswahl der zum PROFIdrive-Controller zu sendenden Bits.

Die einzelnen Bits werden zum Zustandswort 1 zusammengefasst.
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Dyn. Index: -
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Index: [0] = Bit0
[1] = Bit 1
[2] = Bit 2
[3] = Bit 3
[4] = Bit 4
[5] = Bit 5
[6] = Bit 6
[7]=Bit7
[8] = Bit 8
[9] = Bit 9
[10] = Bit 10
[11] = Bit 11
[12] = Bit 12
[13] = Bit 13
[14] = Bit 14
[15] = Bit 15

Abhangigkeit: Siehe auch: p2088, r2089

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

p2080[0...15] Bl: Binektor-Konnektor-Wandler Zustandswort 1 / Bin/Kon ZSW1

G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Datentyp: U32 / Binary
G120C_PN Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2472
Min Werkseinstellung
- [0] 899.0
[1] 899.1
[2] 899.2
[3]12139.3
[4] 899.4
[5] 899.5
[6] 899.6
[7]12139.7
[8] 2197.7
[9] 899.9
[10]2199.1
[11] 1407.7
[12] 899.12
[13]12135.14
[14]2197.3
[15]2135.15
Beschreibung: Auswahl der zum PROFIdrive-Controller zu sendenden Bits.
Die einzelnen Bits werden zum Zustandswort 1 zusammengefasst.
Index: [0]=Bit0
[1]1=Bit1
[2] =Bit 2
[3] =Bit3
[4] =Bit4
[5] =Bit5
[6] = Bit6
[71=Bit7
[8] =Bit 8
[9] =Bit9
[10] = Bit 10
[11] = Bit 11
[12] = Bit 12
[13] =Bit 13
[14] = Bit 14
[15] = Bit 15
Abhiangigkeit: Siehe auch: p2088, r2089
Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.
SINAMICS G120C
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p2088[0...4]

G120C_CAN
G120C_USS

Beschreibung:

Index:

Bitfeld:

Abhangigkeit:

Binektor-Konnektor-Wandler Zustandswort invertieren / Bin/[Kon ZSW inv

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Min

Bit
00
01
02
03
04
05
06
07
08
09
10
11
12
13
14
15

Siehe auch: p2080, r2089

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

Normierung: -
Einheitenwahl: -

1-Signal
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 2472
Werkseinstellung

0000 0000 0000 0000 bin

Einstellung zur Invertierung der einzelnen Binektoreingénge des Binektor-Konnektor-Wandlers.

[0] = Zustandswort 1
[1] = Zustandswort 2
[2] = Freies Zustandswort 3
[3] = Freies Zustandswort 4
[4] = Freies Zustandswort 5

0-Signal

Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert

p2088[0...4]

G120C_DP
G120C_PN

Beschreibung:

Index:

Bitfeld:

SINAMICS G120C
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Binektor-Konnektor-Wandler Zustandswort invertieren / Bin/Kon ZSW inv

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Min

Bit
00
01
02
03
04
05
06
07
08
09
10
11
12

Signalname
Bit 0
Bit 1
Bit 2
Bit 3
Bit 4
Bit 5
Bit 6
Bit 7
Bit 8
Bit 9
Bit 10
Bit 11
Bit 12

Normierung: -
Einheitenwahl: -

1-Signal
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert
Invertiert

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 2472
Werkseinstellung

[0] 1010 1000 0000 0000 bin
[1...4] 0000 0000 0000 0000 bin

Einstellung zur Invertierung der einzelnen Binektoreingdnge des Binektor-Konnektor-Wandlers.
[0] = Zustandswort 1

[1] = Zustandswort 2

[2] = Freies Zustandswort 3

[3] = Freies Zustandswort 4

[4] = Freies Zustandswort 5

0-Signal

Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
Nicht invertiert
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13 Bit13 Invertiert Nicht invertiert -
14 Bit14 Invertiert Nicht invertiert -
15 Bit15 Invertiert Nicht invertiert -
Abhangigkeit: Siehe auch: p2080, r2089
r2089[0...4] CO: Binektor-Konnektor-Wandler Zustandswort senden / Bin/Kon ZSW senden
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2472
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Konnektorausgang zum Verschalten der Zustandsworter auf ein PZD-Sendewort.
Index: [0] = Zustandswort 1
[1] = Zustandswort 2
[2] = Freies Zustandswort 3
[3] = Freies Zustandswort 4
[4] = Freies Zustandswort 5
Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 BitO Ein Aus -
01 Bit 1 Ein Aus -
02 Bit2 Ein Aus -
03 Bit3 Ein Aus -
04 Bit4 Ein Aus -
05 Bit5 Ein Aus -
06 Bit6 Ein Aus -
07 Bit7 Ein Aus -
08 Bit8 Ein Aus -
09 BiIt9 Ein Aus -
10 Bit10 Ein Aus -
11 Bit 11 Ein Aus -
12 Bit12 Ein Aus -
13  Bit13 Ein Aus -
14  Bit14 Ein Aus -
15 Bit 15 Ein Aus -
Abhdngigkeit: Siehe auch: p2051, p2080
r2090.0...15 BO: PROFIdrive PZD1 empfangen bitweise / PZD1 empf bitw
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2468, 9204, 9206,
9360
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Binektorausgang zum bitweisen Verschalten des vom PROFIdrive-Controller empfangenen PZD1 (normalerweise
Steuerwort 1).
Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 BitO Ein Aus -
01 Bit 1 Ein Aus -
02 Bit2 Ein Aus -
03 Bit3 Ein Aus -
04 Bit4 Ein Aus -
05 Bit5 Ein Aus -
06 Bit6 Ein Aus -
07 Bit 7 Ein Aus -
08 Bit8 Ein Aus -
09 Bit9 Ein Aus -
10 Bit10 Ein Aus -
11 Bit 11 Ein Aus -
12 Bit12 Ein Aus -
SINAMICS G120C
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13
14
15

Bit 13
Bit 14
Bit 15

Ein
Ein
Ein

2.2 Liste der Parameter

Aus
Aus
Aus

r2091.0...15
G120C_CAN

Beschreibung:

BO: PROFIdrive PZD2 empfangen bitweise / PZD2 empf bitw
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Min

Binektorausgang zum bitweisen Verschalten des vom PROFIdrive-Controller empfangenen PZD2.

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Datentyp: Unsigned16

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 2468, 9204, 9206
Werkseinstellung

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 BitO Ein Aus -
01 Bit1 Ein Aus -
02 Bit2 Ein Aus -
03 Bit3 Ein Aus -
04 Bit4 Ein Aus -
05 Bit5 Ein Aus -
06 Bit6 Ein Aus -
07 Bit7 Ein Aus -
08 Bit8 Ein Aus -
09 BiIt9 Ein Aus -
10 Bit10 Ein Aus -
11 Bit11 Ein Aus -
12 Bit12 Ein Aus -
13 Bit13 Ein Aus -
14  Bit14 Ein Aus -
15 Bit 15 Ein Aus -

r2091.0...15 BO: PROFIdrive PZD2 empfangen bitweise / PZD2 empf bitw

G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Datentyp: Unsigned16

G120C_PN Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -

G120C_USS Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2468
Min Werkseinstellung

Beschreibung: Binektorausgang zum bitweisen Verschalten des vom PROFIdrive-Controller empfangenen PZD2.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 BitO Ein Aus -
01 Bit1 Ein Aus -
02 Bit2 Ein Aus -
03 Bit3 Ein Aus -
04 Bit4 Ein Aus -
05 Bit5 Ein Aus -
06 Bit6 Ein Aus -
07 Bit7 Ein Aus -
08 Bit8 Ein Aus -
09 BiIt9 Ein Aus -
10 Bit10 Ein Aus -
11 Bit11 Ein Aus -
12 Bit12 Ein Aus -
13 Bit13 Ein Aus -
14  Bit14 Ein Aus -
15 Bit15 Ein Aus -

SINAMICS G120C
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r2092.0...15
G120C_CAN

Beschreibung:
Bitfeld:

BO: PROFIdrive PZD3 empfangen bitweise / PZD3 empf bitw
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Min

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Datentyp: Unsigned16

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 2468, 9204, 9206
Werkseinstellung

Binektorausgang zum bitweisen Verschalten des vom PROFIdrive-Controller empfangenen PZD3.

Bit
00
01
02
03
04
05
06
07
08
09
10
11
12
13
14
15

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

1-Signal

Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein

0-Signal FP
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -

r2092.0...15

G120C_DP
G120C_PN
G120C_USS

Beschreibung:
Bitfeld:

220

BO: PROFIdrive PZD3 empfangen bitweise / PZD3 empf bitw
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Min

Normierung: -

Einheitenwahl: -

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 2468
Werkseinstellung

Binektorausgang zum bitweisen Verschalten des vom PROFIdrive-Controller empfangenen PZD3.

Bit
00
01
02
03
04
05
06
07
08
09
10
11
12
13
14
15

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

1-Signal

Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein

0-Signal FP
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -

SINAMICS G120C
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r2093.0...15 BO: PROFIdrive PZD4 empfangen bitweise / PZD4 empf bitw

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2468, 9204, 9206
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Binektorausgang zum bitweisen Verschalten des vom PROFIdrive-Controller empfangenen PZD4 (normalerweise
Steuerwort 2).

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 BitO Ein Aus -
01 Bit 1 Ein Aus -
02 Bit2 Ein Aus -
03 Bit3 Ein Aus -
04 Bit4 Ein Aus -
05 Bit5 Ein Aus -
06 Bit6 Ein Aus -
07 Bit 7 Ein Aus -
08 Bit8 Ein Aus -
09 Bit9 Ein Aus -
10 Bit10 Ein Aus -
11 Bit 11 Ein Aus -
12 Bit12 Ein Aus -
13  Bit13 Ein Aus -
14  Bit14 Ein Aus -
15 Bit15 Ein Aus -

r2093.0...15 BO: PROFIdrive PZD4 empfangen bitweise / PZD4 empf bitw

G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16

G120C_PN Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -

G120C_USS Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2468
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Binektorausgang zum bitweisen Verschalten des vom PROFIdrive-Controller empfangenen PZD4 (normalerweise
Steuerwort 2).

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 BitO Ein Aus -
01 Bit 1 Ein Aus -
02 Bit2 Ein Aus -
03 Bit3 Ein Aus -
04 Bit4 Ein Aus -
05 Bit5 Ein Aus -
06 Bit6 Ein Aus -
07 Bit7 Ein Aus -
08 Bit8 Ein Aus -
09 BiIt9 Ein Aus -
10 Bit10 Ein Aus -
11 Bit 11 Ein Aus -
12 Bit12 Ein Aus -
13  Bit13 Ein Aus -
14  Bit14 Ein Aus -
15 Bit 15 Ein Aus -
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r2094.0...15

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhangigkeit:

BO: Konnektor-Binektor-Wandler Binektorausgang / Kon/Bin Ausg
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Min

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 2468, 9360
Werkseinstellung

Binektorausgang zum bitweise Weiterverschalten eines vom PROFIdrive-Controller empfangenen PZD-Wortes.

Die Auswahl des PZD erfolgt mit p2099[0].

Bit
00
01
02
03
04
05
06
07
08
09
10
11
12
13
14
15

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

Siehe auch: p2099

1-Signal

Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein

0-Signal FP
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -

r2095.0...15

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhangigkeit:

222

BO: Konnektor-Binektor-Wandler Binektorausgang / Kon/Bin Ausg
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Min

Normierung: -

Einheitenwahl: -

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 2468, 9360
Werkseinstellung

Binektorausgang zum bitweise Verschalten eines vom PROFIdrive-Controller empfangenen PZD Wortes.

Die Auswahl des PZD erfolgt mit p2099[1].

Bit
00
01
02
03
04
05
06
07
08
09
10
11
12
13
14
15

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

Siehe auch: p2099

1-Signal

Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein
Ein

0-Signal FP
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
Aus -
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p2098[0...1] Konnektor-Binektor-Wandler Binektorausgang invertieren / Kon/Bin Ausg inv
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2468, 9360
Min Max Werkseinstellung
- - 0000 0000 0000 0000 bin
Beschreibung: Einstellung zur Invertierung der einzelnen Binektorausgange des Konnektor-Binektor-Wandlers.

Mit p2098[0] werden die Signale von Konnektoreingang p2099[0] beeinflusst.
Mit p2098[1] werden die Signale von Konnektoreingang p2099[1] beeinflusst.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 Bit 0 Invertiert Nicht invertiert -
01 Bit 1 Invertiert Nicht invertiert -
02 Bit 2 Invertiert Nicht invertiert -
03 Bit 3 Invertiert Nicht invertiert -
04 Bit 4 Invertiert Nicht invertiert -
05 Bit5 Invertiert Nicht invertiert -
06 Bit 6 Invertiert Nicht invertiert -
07 Bit 7 Invertiert Nicht invertiert -
08 Bit8 Invertiert Nicht invertiert -
09 Bit 9 Invertiert Nicht invertiert -
10 Bit 10 Invertiert Nicht invertiert -
11 Bit 11 Invertiert Nicht invertiert -
12 Bit 12 Invertiert Nicht invertiert -
13 Bit 13 Invertiert Nicht invertiert -
14 Bit 14 Invertiert Nicht invertiert -
15 Bit 15 Invertiert Nicht invertiert -

Abhangigkeit: Siehe auch: r2094, r2095, p2099

p2099[0...1] Cl: Konnektor-Binektor-Wandler Signalquelle / Kon/Bin S_q
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Integer16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2468, 9360
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fir den Konnektor-Binektor-Wandler.

Als Signalquelle kann ein PZD-Empfangswort ausgewahlt werden. Die Signale stehen zur bitweisen
Weiterverschaltung zur Verfligung.

Abhangigkeit: Siehe auch: r2094, r2095
Hinweis: Von der uber den Konnektoreingang eingestellten Signalquelle werden die entsprechenden unteren 16 Bit
gewandelt.

p2099[0...1] bildet zusammen mit r2094.0...15 und r2095.0...15 zwei Konnektor-Binektor-Wandler:
Konnektoreingang p2099[0] nach Binektorausgang r2094.0...15
Konnektoreingang p2099[1] nach Binektorausgang r2095.0...15

p2100[0...19] Stoérreaktion @ndern Stérungsnummer / Reakt and Stoér_nr
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8075
Min Max Werkseinstellung
0 65535 0

Beschreibung: Auswahl der Stérungen, bei denen die Stérreaktion gedndert werden soll.

Abhéngigkeit: Auswahl der Stérung und Einstellung der gewiinschten Stérreaktion erfolgt unter dem gleichen Index.
Siehe auch: p2101

Hinweis: Eine Umparametrierung ist auch bei anstehender Stérung méglich. Die Anderung wird erst nach gegangener

Stdérung wirksam.
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p2101[0...19]

Beschreibung:
Wert:

Abhangigkeit:

Achtung:

Hinweis:

Storreaktion andern Reaktion / Reakt and Reakt
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -

Berechnet: - Datentyp: Integer16

Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8075

Min Max Werkseinstellung
0 6 0

Einstellung der Stérreaktion fiir die ausgewahlte Stérung.

0: KEINE

1: AUS1

2: AUS2

3: AUS3

5: STOP2

6: Ankerkurzschluss intern/Gleichstrombremsung

Auswahl der Stérung und Einstellung der gewlinschten Storreaktion erfolgt unter dem gleichen Index.
Siehe auch: p2100

Das Umparametrieren der Storreaktion fiir eine Stérung ist in folgenden Fallen nicht méglich:

- Stérungsnummer existiert nicht (Ausnahme Wert = 0).

- Meldungstyp ist nicht "Stérung" (F).

- Storreaktion ist fur die eingestellte Stérungsnummer nicht zulassig.

Bei anstehender Stérung ist eine Umparametrierung auch méglich. Die Anderung wird erst nach gegangener
Stdérung wirksam.

Die Stdrreaktion kann nur bei Stérungen mit entsprechender Kennzeichnung geandert werden.
Beispiel:

F12345 und Storreaktion = KEINE (AUS1, AUS2)

--> Die Storreaktion KEINE kann in AUS1 oder AUS2 geandert werden.

Zu Wert = 1 (AUS1):

Bremsen an der Hochlaufgeber-Riicklauframpe und anschlieende Impulssperre.
Zu Wert = 2 (AUS2):

Interne/Externe Impulssperre.

Zu Wert = 3 (AUS3):

Bremsen an der AUS3-Ricklauframpe und anschlieBende Impulssperre.

Zu Wert = 5 (STOP2):

n_soll=0

Zu Wert = 6 (Ankerkurzschluss intern/Gleichstrombremsung):

Dieser Wert kann nur bei p1231 = 4 fiir alle Antriebsdatensatze eingestellt werden.
a) Fur Synchronmotoren ist Gleichstrombremsung nicht moglich.

b) Fir Asynchronmotoren ist Gleichstrombremsung mdglich.

p2103[0...n]

G120C_CAN
G120C_USS

Beschreibung:
Achtung:
Hinweis:

224

Bl: 1. Quittieren Stérungen / 1. Quittieren
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -

Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Dyn. Index: CDS, p0170

Funktionsplan: 2441, 2442, 2443,
2447, 2475, 2546, 9220, 9677, 9678

Werkseinstellung
[0] 722.2
(110

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Min Max

Einstellung der ersten Signalquelle fiir das Quittieren von Stérungen.
Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.
Das Quittieren von Stérungen wird mit einem 0/1-Signal ausgeldst.
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p2103[0...n]

G120C_DP
G120C_PN

Beschreibung:

Bl: 1. Quittieren Stérungen / 1. Quittieren
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -

Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Dyn. Index: CDS, p0170

Funktionsplan: 2441, 2442, 2443,
2447, 2475, 2546, 9220, 9677, 9678

Werkseinstellung
[0] 2090.7
[11722.2

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Min Max

Einstellung der ersten Signalquelle fiir das Quittieren von Stérungen.

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.
Hinweis: Das Quittieren von Stérungen wird mit einem 0/1-Signal ausgeldst.

pP2104[0...n] Bl: 2. Quittieren Storungen / 2. Quittieren

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
G120C_USS Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170

Beschreibung:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2546, 8060
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Einstellung der zweiten Signalquelle fiir das Quittieren von Stérungen.

Hinweis: Das Quittieren von Stérungen wird mit einem 0/1-Signal ausgeldst.

pP2104[0...n] Bl: 2. Quittieren Storungen / 2. Quittieren

G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
G120C_PN Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170

Beschreibung:
Hinweis:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Funktionsplan: 2546, 8060
Werkseinstellung

[0] 722.2

(10

Einstellung der zweiten Signalquelle fiir das Quittieren von Stérungen.
Das Quittieren von Stérungen wird mit einem 0/1-Signal ausgeldst.

p2106[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

Bl: Externe Stérung 1 / Externe Stérung 1
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2546
Min Max Werkseinstellung

- - 1

Normierung: -

Einstellung der Signalquelle fir die Externe Stérung 1.
Siehe auch: F07860
Eine externe Storung wird mit einem 1/0-Signal ausgeldst.

r2109[0...63]

Beschreibung:
Abhiéngigkeit:
Achtung:
Hinweis:

SINAMICS G120C

Storzeit behoben in Millisekunden / t_Stér behob ms

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8060
Min Max Werkseinstellung

- [ms] - [ms] - [ms]

Anzeige der Systemlaufzeit in Millisekunden, an der die Stérung behoben wurde.

Siehe auch: r0945, r0947, r0948, r0949, r2130, r2133, r2136

Die Zeit setzt sich zusammen aus r2136 (Tage) und r2109 (Millisekunden).

Die Pufferparameter werden zyklisch im Hintergrund aktualisiert (siehe Zustandssignal in r2139).
Der Aufbau des Storpuffers sowie die Belegung der Indizes ist in r0945 dargestellit.
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r2110[0...63]

Beschreibung:

Warnnummer / Warnnummer
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Berechnet: - Datentyp: Unsigned16

Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: 8065

Werkseinstellung

Einheitenwahl: -
Min Max

Dieser Parameter ist identisch mit r2122.

p2111

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Hinweis:

Warnungen Zahler / Warnungen Zahler
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8065
Min Max Werkseinstellung

0 65535 0

Anzahl der aufgetretenen Warnungen nach dem letzten Zuriicksetzen.

Berechnet: - Datentyp: Unsigned16

Normierung: - Dyn. Index: -

Mit p2111 = 0 setzen wird folgendes ausgeldst:

- Alle gegangenen Warnungen des Warnpuffers [0...7] werden in die Warnhistorie [8...63] Gbernommen.
- Der Warnpuffer [0...7] wird geldscht.

Siehe auch: r2110, r2122, r2123, r2124, r2125

Der Parameter wird bei POWER ON auf 0 zuriickgesetzt.

p2112[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

Bl: Externe Warnung 1 / Externe Warnung 1
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2546
Min Max Werkseinstellung

- - 1

Normierung: -

Einstellung der Signalquelle fur die Externe Warnung 1.
Siehe auch: A07850
Eine externe Warnung wird mit einem 1/0-Signal ausgelost.

p2118[0...19]

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Hinweis:

226

Meldungstyp dndern Meldungsnummer / Typ and Meld_nr
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8075
Min Max Werkseinstellung

0 65535 0

Auswahl der Stérungen oder Warnungen, bei denen der Typ der Meldung geandert werden soll.

Berechnet: - Datentyp: Unsigned16

Normierung: - Dyn. Index: -

Auswahl der Stérung oder Warnung und Einstellung des gewiinschten Typs der Meldung erfolgt unter dem gleichen
Index.

Siehe auch: p2119

Eine Umparametrierung ist auch bei anstehender Meldung méglich. Die Anderung wird erst nach gegangener
Meldung wirksam.
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p2119[0...19]

Beschreibung:
Wert:

Abhangigkeit:

Meldungstyp éndern Typ / Typ énd Typ
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -

Berechnet: - Datentyp: Integer16

Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8075

Min Max Werkseinstellung
1 3 1

Einstellung des Typs der Meldung fir die ausgewahlte Stérung oder Warnung.

1: Stoérung (F, englisch Fault)

2: Warnung (A, englisch Alarm)

3: Keine Meldung (N, englisch No Report)

Auswahl der Stérung oder Warnung und Einstellung des gewiinschten Typs der Meldung erfolgt unter dem gleichen
Index.

Siehe auch: p2118

Hinweis: Eine Umparametrierung ist auch bei anstehender Meldung méglich. Die Anderung wird erst nach gegangener
Meldung wirksam.
Der Typ der Meldung kann nur bei Meldungen mit entsprechender Kennzeichnung geéndert werden (Ausnahme
Wert = 0).
Beispiel:
F12345(A) --> Die Stérung F12345 kann in eine Warnung A12345 geandert werden.
In diesem Fall wird automatisch die eventuell in p2100[0...19] und p2126[0...19] eingetragene Meldungsnummer
entfernt.

r2120 CO: Summe Stor- und Warnpufferanderungen / Summe Puffer gea

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8065
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Summe aller Stor- und Warnpufferanderungen im Antriebsgerat.
Siehe auch: r0944

r2122[0...63]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Achtung:
Hinweis:

SINAMICS G120C

Warncode / Warncode

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8065
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Nummern der aufgetretenen Warnungen.

Siehe auch: r2110, r2123, r2124, r2125, r2134, r3121, r3123

Die Eigenschaften des Warnpuffers sind der entsprechenden Produktdokumentation zu entnehmen.
Die Pufferparameter werden zyklisch im Hintergrund aktualisiert (siehe Zustandssignal in r2139).
Aufbau Warnpuffer (prinzipiell):

r2122[0], r2124[0], r2123[0], r2125[0] --> Warnung 1 (alteste)

r2122[7], r2124(7], r2123[7], r2125[7] --> Warnung 8 (neueste)
Bei vollem Warnpuffer werden die gegangenen Warnungen in die Warnhistorie eingetragen:

r2122[8], r2124(8], r2123[8], r2125[8] --> Warnung 1 (neueste)

r2122[63], r2124[63], r2123[63], r2125[63] --> Warnung 56 (3lteste)
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r2123[0...63]

Beschreibung:
Abhingigkeit:
Hinweis:

Warnzeit gekommen in Millisekunden / t_Warn gek ms

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8065
Min Max Werkseinstellung

- [ms] - [ms] - [ms]

Anzeige der Systemlaufzeit in Millisekunden, an der die Warnung aufgetreten ist.

Siehe auch: r2110, r2122, r2124, r2125, r2134

Die Pufferparameter werden zyklisch im Hintergrund aktualisiert (siehe Zustandssignal in r2139).
Der Aufbau des Warnpuffers sowie die Belegung der Indizes ist in r2122 dargestellt.

r2124[0...63]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

Warnwert / Warnwert

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8065
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Zusatzinformation der aufgetretenen Warnung (als Ganzzahl).

Siehe auch: r2110, r2122, r2123, r2125, r2134, r3121, r3123

Die Pufferparameter werden zyklisch im Hintergrund aktualisiert (siehe Zustandssignal in r2139).
Der Aufbau des Warnpuffers sowie die Belegung der Indizes ist in r2122 dargestellit.

r2125[0...63]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

Warnzeit behoben in Millisekunden / t_Warn behob ms

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8065
Min Max Werkseinstellung

- [ms] - [ms] - [ms]

Anzeige der Systemlaufzeit in Millisekunden, an der die Warnung behoben wurde.

Siehe auch: r2110, r2122, r2123, r2124, r2134

Die Pufferparameter werden zyklisch im Hintergrund aktualisiert (siehe Zustandssignal in r2139).
Der Aufbau des Warnpuffers sowie die Belegung der Indizes ist in r2122 dargestellit.

p2126[0...19]

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Hinweis:

228

Quittiermodus dndern Stérungsnummer / Quit and Stor_nr
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8075
Min Max Werkseinstellung

0 65535 0

Auswahl der Stérungen, bei denen die Art der Quittierung geandert werden soll.

Auswahl der Stérung und Einstellung der gewiinschten Art der Quittierung erfolgt unter dem gleichen Index.
Siehe auch: p2127

Eine Umparametrierung ist auch bei anstehender Stérung méglich. Die Anderung wird erst nach gegangener
Stoérung wirksam.

Berechnet: - Datentyp: Unsigned16

Normierung: - Dyn. Index: -
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p2127[0...19]

Beschreibung:
Wert:

Abhangigkeit:

Achtung:

Hinweis:

Quittiermodus @ndern Modus / Quit and Modus

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 8050, 8075

Min Max Werkseinstellung
1 2 1

Einstellung der Art der Quittierung fir die ausgewahlte Stérung.

1: Quittierung nur tiber POWER ON

2: Quittierung SOFORT nach Behebung der Fehlerursache

Auswahl der Stérung und Einstellung der gewiinschten Art der Quittierung erfolgt unter dem gleichen Index.
Siehe auch: p2126

Das Umparametrieren des Quittiermodus fir eine Stérung ist in folgenden Fallen nicht méglich:

- Stérungsnummer existiert nicht (Ausnahme Wert = 0).

- Meldungstyp ist nicht "Stérung” (F).

- Quittiermodus ist fiir die eingestellte Stérungsnummer nicht zuléssig.

Eine Umparametrierung ist auch bei anstehender Stérung méglich. Die Anderung wird erst nach gegangener
Stdérung wirksam.

Der Modus der Quittierung kann nur bei Stérungen mit entsprechender Kennzeichnung geéandert werden.
Beispiel:

F12345 und Quittiermodus = SOFORT (POWER ON)

--> Der Quittiermodus kann von SOFORT in POWER ON geandert werden.

p2128[0...15]

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Storungen/Warnungen Triggerauswahl / F/A Triggerauswabhl
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8070
Min Max Werkseinstellung

0 65535 0

Einstellung der Stérungen/ Warnungen fiir die ein Triggersignal in r2129.0...15 erzeugt werden soll.

Berechnet: - Datentyp: Unsigned16

Normierung: - Dyn. Index: -

Tritt die in p2128J[0...15] eingestellte Stérung/Warnung auf, so wird der jeweilige Binektorausgang r2129.0...15
gesetzt.

Siehe auch: r2129

r2129.0...15

Beschreibung:
Bitfeld:

SINAMICS G120C

CO/BO: Storungen/Warnungen Triggerwort / F/A Triggerwort

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8070
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang fiir die Triggersignale der in p2128[0...15] eingestellten Stérungen/Warnungen.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Triggersignal p2128[0] Ein Aus -
01 Triggersignal p2128[1] Ein Aus -
02  Triggersignal p2128[2] Ein Aus -
03  Triggersignal p2128[3] Ein Aus -
04  Triggersignal p2128[4] Ein Aus -
05  Triggersignal p2128J[5] Ein Aus -
06  Triggersignal p2128J[6] Ein Aus -
07  Triggersignal p2128[7] Ein Aus -
08  Triggersignal p2128][8] Ein Aus -
09  Triggersignal p2128[9] Ein Aus -
10  Triggersignal p2128[10] Ein Aus -
11 Triggersignal p2128[11] Ein Aus -
12 Triggersignal p2128[12] Ein Aus -
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Abhangigkeit:

Hinweis:

13  Triggersignal p2128[13] Ein Aus -
14 Triggersignal p2128[14] Ein Aus -
15  Triggersignal p2128[15] Ein Aus -

Tritt die in p2128[0...15] eingestellte Stérung/Warnung auf, so wird der jeweilige Binektorausgang r2129.0...15
gesetzt.

Siehe auch: p2128
CO: r2129 = 0 --> Keine der ausgewahlten Meldungen ist aufgetreten.
CO: r2129 > 0 --> Mindestens eine der ausgewahlten Meldungen ist aufgetreten.

r2130[0...63]

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Storzeit gekommen in Tagen / t_Stor gek Tage

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8060
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Systemlaufzeit in Tagen, an der die Stérung aufgetreten ist.
Siehe auch: r0945, r0947, r0948, r0949, r2109, r2133, r2136

Achtung: Die Zeit setzt sich zusammen aus r2130 (Tage) und r0948 (Millisekunden).

Der angezeigte Wert in p2130 bezieht sich auf den 01.01.1970.
Hinweis: Die Pufferparameter werden zyklisch im Hintergrund aktualisiert (siehe Zustandssignal in r2139).
r2131 CO: Storcode aktuell / Stércode akt

Beschreibung:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8060
Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Codes der altesten noch aktiven Stérung.
0: Keine Stérung liegt an.

r2132

Beschreibung:
Hinweis:

CO: Aktueller Warncode / Aktueller Warncode

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8065
Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Codes der zuletzt aufgetretenen Warnung.
0: Keine Warnung liegt an.

r2133[0...63]

Beschreibung:
Abhiéngigkeit:
Hinweis:

230

Storwert fiir Float-Werte / Storwert Float

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8060

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Zusatzinformation der aufgetretenen Stérung fur Float-Werte.
Siehe auch: r0945, r0947, r0948, r0949, r2109, r2130, r2136
Die Pufferparameter werden zyklisch im Hintergrund aktualisiert (siehe Zustandssignal in r2139).
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r2134[0...63]

Beschreibung:
Abhingigkeit:
Hinweis:

Warnwert fiir Float-Werte / Warnwert Float

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8065

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Zusatzinformation der aufgetretenen Warnung fir Float-Werte.
Siehe auch: r2110, r2122, r2123, r2124, r2125, r3121, r3123
Die Pufferparameter werden zyklisch im Hintergrund aktualisiert (siehe Zustandssignal in r2139).

r2135.12...15

Beschreibung:
Bitfeld:

CO/BO: Zustandswort Stérungen/Warnungen 2 / ZSW Stér/Warn 2

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2548
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang fiir das zweite Zustandswort der Stérungen und Warnungen.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

12 Stérung Ubertemperatur Motor Ja Nein 8016
13 Storung thermische Uberlast Leistungsteil  Ja Nein 8019
14 Warnung Ubertemperatur Motor Ja Nein 8016
15 Warnung thermische Uberlast Leistungsteil Ja Nein 8019

r2136[0...63]

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Storzeit behoben in Tagen / t_Stér behob Tage

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8060
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Systemlaufzeit in Tagen, an der die Stérung behoben wurde.
Siehe auch: r0945, r0947, r0948, r0949, r2109, r2130, r2133

Achtung: Die Zeit setzt sich zusammen aus r2136 (Tage) und r2109 (Millisekunden).
Hinweis: Die Pufferparameter werden zyklisch im Hintergrund aktualisiert (siehe Zustandssignal in r2139).
r2138.7...15 CO/BO: Steuerwort Storungen/Warnungen / STW Stér/Warn

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhiéngigkeit:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2546
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang fiir das Steuerwort der Stérungen und Warnungen.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

07  Stoérung quittieren Ja Nein 8060
10  Externe Warnung 1 (A07850) wirksam Ja Nein 8065
11 Externe Warnung 2 (A07851) wirksam Ja Nein 8065
12 Externe Warnung 3 (A07852) wirksam Ja Nein 8065
13  Externe Storung 1 (FO7860) wirksam Ja Nein 8060
14  Externe Stoérung 2 (F07861) wirksam Ja Nein 8060
15  Externe Stoérung 3 (FO07862) wirksam Ja Nein 8060

Siehe auch: p2103, p2104, p2106, p2112
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r2139.0...15

Beschreibung:

CO/BO: Zustandswort Stérungen/Warnungen 1/ ZSW Stér/Warn 1

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2548
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang flr Zustandswort 1 der Stérungen und Warnungen.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Quittierung lauft Ja Nein -
01 Quittierung erforderlich Ja Nein -
03  Stérung wirksam Ja Nein 8060
06 Interne Meldung 1 wirksam Ja Nein -
07  Warnung wirksam Ja Nein 8065
08 Interne Meldung 2 wirksam Ja Nein -
11 Warnungsklasse Bit 0 High Low -
12 Warnungsklasse Bit 1 High Low -
13 Wartung benétigt Ja Nein -
14 Wartung dringend erforderlich Ja Nein -
15 Stérung gegangen/quittierbar Ja Nein -
Hinweis: Zu Bit 03, 07:
Diese Bits werden gesetzt, wenn mindestens eine Stérung/Warnung auftritt. Der Eintrag in den Stor-/Warnpuffer
erfolgt verzogert. Der Stor-/Warnpuffer sollte deshalb erst dann gelesen werden, wenn nach dem Auftreten von
"Stérung wirksam" oder "Warnung wirksam" auch eine Anderung im Puffer erkannt wird (r0944, r9744, r2121).
Zu Bit 06, 08:
Diese Zustandsbits werden nur flr interne Diagnosezwecke verwendet.
Zu Bit 11, 12:
Diese Zustandsbits dienen zur Einteilung in interne Warnungsklassen und dienen ausschlief3lich zu
Diagnosezwecken bei einigen Automatisierungssystemen mit integrierter SINAMICS-Funktionalitat.
p2141[0...n] Drehzahischwellwert 1 / n_schwellwert 1

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1,3,5 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8010

Min Max Werkseinstellung

0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 5.00 [1/min]

Einstellung des Drehzahlschwellwertes fiir die Meldung "f- oder n-Vergleichswert erreicht oder tiberschritten" (BO:
r2199.1).

Siehe auch: r2199

p2153[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

232

Drehzahlistwertfilter Zeitkonstante / n_ist_filt T

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8010

Min Max Werkseinstellung

0 [ms] 1000000 [ms] 0 [ms]

Einstellung der Zeitkonstante des PT1-Gliedes zur Glattung des Drehzahl-/Geschwindigkeitsistwertes.

Die geglattete Istdrehzahl/-geschwindigkeit wird mit den Schwellwerten verglichen und dient ausschlieBlich fir
Meldungen.

Siehe auch: r2169
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p2155[0...n]

Beschreibung:

Abhiangigkeit:

Drehzahlschwellwert 2 / n_schwellwert 2

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: 3_1
Min

0.00 [1/min]

Berechnet: p0340 = 1,3,5
Normierung: -
Einheitenwahl: p0505
Max

210000.00 [1/min]

Einstellung des Drehzahlschwellwertes fir folgende Meldungen:
"|n_ist| <= Drehzahlschwellwert 2" (BO: r2197.1)
"|n_ist| > Drehzahlschwellwert 2" (BO: r2197.2)

Siehe auch: r2197

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 8010
Werkseinstellung

900.00 [1/min]

p2156[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Einschaltverzogerung Vergleichswert erreicht / t_Ein Vergl_w err

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min

0.0 [ms]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

10000.0 [ms]

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 8010
Werkseinstellung

0.0 [ms]

Einstellung der Einschaltverzégerungszeit fiir die Meldung "Vergleichswert erreicht" (BO: r2199.1).

Siehe auch: p2141, r2199

p2165[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Lastiiberwachung Blockieriiberwachung Schwelle oben / Block_iiberw Schw o

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: 3_1
Min

0.00 [1/min]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: p0505
Max

210000.00 [1/min]

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 8013
Werkseinstellung

0.00 [1/min]

Einstellung der oberen Drehzahlschwelle fur die Blockieriberwachung der Pumpe bzw. des Lufters.
Die untere Grenze wird durch die Drehzahlschwelle 1 der Lastiiberwachung gebildet (p2182).
Die Blockieriberwachung ist zwischen p2182 und p2165 aktiv.

Es qilt: p2182 < p2165
Siehe auch: A07891, F07894

Hinweis: Bei p2165 = 0 oder p2165 < p2182 qilt:
Es erfolgt keine spezielle Blockieriiberwachung fiir Pumpe/Liifter, sondern es sind nur noch die restlichen
Lastiberwachungen fir Pumpe bzw. Lifter aktiv.

p2168[0...n] Lastiiberwachung Blockieriiberwachung Drehmomentschwelle /

Beschreibung:

Abhingigkeit:

SINAMICS G120C

Block_iiberw M_schw
Zugriffsstufe: 3

Anderbar: U, T
Einheitengruppe: 7_1

Min

0.00 [Nm]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: p0505
Max

20000000.00 [Nm]

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 8013
Werkseinstellung
10000000.00 [Nm]

Einstellung der Drehmomentschwelle flr die Blockieriiberwachung der Pumpe bzw. des Liifters.

Uberschreitet das Drehmoment im Giberwachten Drehzahlbereich von p2182 bis p2165 diese Schwelle, so wird dies
als Blockieren bzw. Schweranlauf gewertet.

Bei Pumpe gilt (p2193 = 4):

- Die Leckage-Kennlinie muss unterhalb der Drehmomentschwelle fiir die Blockieriiberwachung liegen.
- Die Drehmomentschwelle fur den Trockenlauf muss unterhalb der Drehmomentschwelle fur die

Blockieruberwachung liegen.
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Bei Lifter gilt (p2193 = 5):

- Die Drehmomentschwelle fur die Blockieriberwachung muss oberhalb der Drehmomentschwelle zur Erkennung
eines Riemenrisses liegen (p2191).

Siehe auch: p2165, p2191

Siehe auch: A07891, F07894

Hinweis: Bei p2168 = 0 gilt:

Die spezielle Blockierliiberwachung fiir Pumpe/Liifter ist deaktiviert.

Es erfolgen dann nur noch die restlichen Lastiberwachungen fur Pumpe bzw. Lifter.
r2169 CO: Drehzahlistwert geglattet Meldungen / n_ist glatt Meld

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8010

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang des geglatteten Drehzahlistwerts fir Meldungen.
Siehe auch: p2153

p2170[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Stromschwellwert / I_schw

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1,3,5 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: p2002 Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 6_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8020

Min Max Werkseinstellung

0.00 [Aeff] 10000.00 [Aeff] 0.00 [Aeff]

Einstellung des Betrags des Stromschwellwerts fiir die Meldungen.
"|_ist >= |_schwellwert p2170" (BO: r2197.8)

"|_ist < I_schwellwert p2170" (BO: r2198.8)

Siehe auch: p2171

p2171[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Stromschwellwert erreicht Verzogerungszeit / |_schw err t_ver

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8020
Min Max Werkseinstellung

0 [ms] 10000 [ms] 10 [ms]

Einstellung der Verzdgerungszeit fir den Vergleich von Stromistwert (r0068) mit Stromschwellwert (p2170).
Siehe auch: p2170

p2172[0...n]

Beschreibung:
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Zwischenkreisspannung Schwellwert / Vdc Schwellwert

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: p2001 Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 5_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0[V] 2000 [V] 800 [V]

Einstellung des Zwischenkreisspannungsschwellwertes fir folgende Meldungen:
"Vdc_ist <= Vdc_schwellwert p2172" (BO: r2197.9)
"Vdc_ist > Vdc_schwellwert p2172" (BO: r2197.10)

SINAMICS G120C
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p2174[0...n]

Beschreibung:

Abhiéngigkeit:

Drehmomentschwellwert 1 / M_schwellwert 1
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

0.00 [Nm] 20000000.00 [Nm]
Einstellung des Drehmomentschwellwertes flr die Meldungen:
"Momentenistwert > Drehmomentschwellwert 1 und n_soll erreicht" (BO: r2198.9)
"Momentensollwert < Drehmomentschwellwert 1" (BO: r2198.10)
"Momentenistwert > Drehmomentschwellwert 1" (BO: r2198.13)

Siehe auch: p2195, r2198

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 8012
Werkseinstellung

5.13 [Nm]

p2191[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Lastiiberwachung Drehmomentschwelle lastlos / M_schw lastlos
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max Werkseinstellung

0.00 [Nm] 20000000.00 [Nm] 0.00 [Nm]

Einstellung der Drehmomentschwelle zur Erkennung von Trockenlauf bei Pumpe bzw. Riemenriss beim Ldfter.

Es qilt: p2191< p2168 falls p2168 <> 0
Siehe auch: A07892, F07895

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: 8013

Hinweis: Bei Einstellung p2191 = 0 ist die Uberwachung auf Trockenlauf bzw. Riemenriss deaktiviert.
Vorbelegung: p2191 = 5 % vom Motor-Bemessungsdrehmoment (p0333).
p2194[0...n] Drehmomentschwellwert 2 / M_schwellwert 2

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 [%] 100.00 [%] 90.00 [%]

Einstellung des Drehmomentschwellwerts fur die Meldung "Momentenausnutzung < Drehmomentschwellwert 2"
(BO: r2199.11).

Die Auswertung der Meldung "Momentensollwert < p2174" (BO: r2198.10) und "Momentenausnutzung < p2194"
(BO: r2199.11) erfolgt erst nach Hochlauf beendet und abgelaufener Verzdégerungszeit.

Siehe auch: r0033, p2195, r2199

Berechnet: p0340 = 1,3,5
Normierung: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 8012

p2195[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

SINAMICS G120C

Momentenausnutzung Ausschaltverzégerung / M_ausn t_Aus
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.0 [ms] 1000.0 [ms] 800.0 [ms]

Einstellung der Ausschaltverzégerungszeit fur das negierte Signal "Hochlauf beendet".

Die Auswertung der Meldung "Momentensollwert < p2174" (BO: r2198.10) und "Momentenausnutzung < p2194"
(BO: r2199.11) erfolgt erst nach Hochlauf beendet und abgelaufener Verzégerungszeit.

Siehe auch: p2174, p2194

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: 8012

Normierung: -
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r2197.0...13

Beschreibung:
Bitfeld:

Achtung:

Hinweis:
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CO/BO: Zustandswort Uberwachungen 1/ ZSW Uberw 1

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: - Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Datentyp: Unsigned16

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 2534

Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang fiir das erste Zustandswort der Uberwachungen.

Bit Signalname
00 |n_ist| <= n_min p1080

01 |n_ist| <= Drehzahlschwellwert 2 p2155
02  |n_ist| > Drehzahlschwellwert 2 p2155

03 n_ist>=0

04  |n_ist| >=n_soll

05  |n_ist| <= n_stillstand p1226
06  |n_ist| > n_max

07  Drehzahl-Soll-Ist-Abweichung in Toleranz

t_Aus
08 |_ist >=|_schwellwert p2170
09  Vdc_ist <= Vdc_schwellwert p2172
10  Vdc_ist > Vdc_schwellwert p2172
11 Ausgangslast nicht vorhanden
12 |n_ist| > n_max (verzdgert)
13 |n_ist] > n_max (FO07901)

Zu Bit 06:

1-Signal
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja

Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja

0-Signal
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein

Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein

FP
8020
8010
8010
8011
8020
8020
8010
8011

8020
8020
8020
8020
8021

Bei Erreichen der Uberdrehzahl wird dieses Bit gesetzt und direkt anschlieRend FO7901 ausgegeben. Mit der darauf
folgenden Impulssperre wird das Bit sofort wieder zurlickgenommen.

Zu Bit 00:

Der Schwellwert wird in p1080 und die Hysterese in p2150 eingestellt.

Zu Bit 01, 02:

Der Schwellwert wird in p2155 und die Hysterese in p2140 eingestellt.

Zu Bit 03:

1-Signal: Drehrichtung positiv.
0-Signal: Drehrichtung negativ.

Die Hysterese wird in p2150 eingestellt.
Zu Bit 04:

Der Schwellwert wird in r1119 und die Hysterese in p2150 eingestellt.

Zu Bit 05:

Der Schwellwert wird in p1226 und Verzdgerungszeit in p1228 eingestellt.

Zu Bit 06:
Die Hysterese wird in p2162 eingestellt.
Zu Bit 07:

Der Schwellwert wird in p2163 und die Hysterese in p2164 eingestellt.

Zu Bit 08:

Der Schwellwert wird in p2170 und die Verzégerungszeit in p2171 eingestellt.

Zu Bit 09, 10:

Der Schwellwert wird in p2172 und die Verzégerungszeit in p2173 eingestellt.

Zu Bit 11:

Der Schwellwert wird in p2179 und die Verzégerungszeit in p2180 eingestellt.

Zu Bit 12:

Der Schwellwert wird in p2182, die Hysterese in p2162 und die Verzégerungszeit (fir die Riicknahme des Signals) in

p2152 eingestellt.
Zu Bit 13:
Nur fir Siemens-interne Verwendung.

SINAMICS G120C
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r2198.0...13

Beschreibung:

CO/BO: Zustandswort Uberwachungen 2 / ZSW Uberwach 2

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2536
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang fiir das zweite Zustandswort der Uberwachungen.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 |n_ist| <= Drehzahlschwellwert 5 Ja Nein 8021
01 |n_ist| > Drehzahlschwellwert 5 Ja Nein 8021
02  |n_ist| <= Drehzahlschwellwert 6 Ja Nein 8021
03  |n_ist| > Drehzahlschwellwert 6 Ja Nein 8021
04  |n_soll| < p2161 Ja Nein 8011
05 n_soll>0 Ja Nein 8011
06  Motor blockiert Ja Nein 8012
07 Motor gekippt Ja Nein 8012
08 |List] <|_Schwellwert p2170 Ja Nein 8020
09  |M_ist| > Drehmomentschwellwert 1 und Ja Nein 8021
n_soll erreicht
10 |M_soll] < Drehmomentschwellwert 1 Ja Nein 8012
11 Last im Warnungsbereich Ja Nein 8013
12 Lastim Stérungsbereich Ja Nein 8013
13 |M_ist| > Drehmomentschwellwert 1 Ja Nein 8021
Hinweis: Zu Bit 10:
Der Drehmomentschwellwert 1 wird in p2174 eingestellt.
Zu Bit 12:
Dieses Bit wird nach Verschwinden der Fehlerursache zuriickgesetzt, auch wenn die Stérung selbst noch ansteht.
r2199.0...11 CO/BO: Zustandswort Uberwachungen 3 / ZSW Uberw 3

Beschreibung:

Bitfeld:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2537
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang fiir das dritte Zustandswort der Uberwachungen.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

00  |n_ist| < Drehzahlschwellwert 3 Ja Nein 8010

01 f- oder n-Vergleichswert Ja Nein 8010
erreicht/Uberschritten

04  Drehzahl-Soll-Ist-Abweichung in Toleranz ~ Ja Nein 8011
t_Ein

05  Hochlauf/Ricklauf beendet Ja Nein 8011

11 Momentenausnutzung < Ja Nein 8012
Drehmomentschwellwert 2

Zu Bit 00:

Der Drehzahlschwellwert 3 wird in p2161 eingestellt.

Zu Bit 01:

Der Vergleichswert wird in p2141 eingestellt. Es wird empfohlen, die Hysterese (p2142) zur Riicknahme des Bits
kleiner als p2141 einzustellen. Andernfalls wird das Bit nicht zurlickgesetzt.

Zu Bit 11:
Der Drehmomentschwellwert 2 wird in p2194 eingestellt.
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p2200[0...n]

Beschreibung:

Bl: Technologieregler Freigabe / Tec_reg Freigabe

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle zum Ein-/Ausschalten des Technologiereglers.
Mit 1-Signal wird der Technologieregler eingeschaltet.

p2201[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:

CO: Technologieregler Festwert 1/ Tec_reg Festw 1
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595
Min Max

-200.00 [%] 200.00 [%]

Einstellung des Wertes fur Festwert 1 des Technologiereglers.
Siehe auch: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 7950, 7951
Werkseinstellung

10.00 [%]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p2202[0...n] CO: Technologieregler Festwert 2 /| Tec_reg Festw 2

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 7950, 7951
Werkseinstellung

20.00 [%]

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595
Min Max

-200.00 [%] 200.00 [%)]

Einstellung des Wertes fiir Festwert 2 des Technologiereglers.
Siehe auch: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p2203[0...n] CO: Technologieregler Festwert 3 /| Tec_reg Festw 3

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 7950, 7951
Werkseinstellung

30.00 [%]

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595
Min Max

-200.00 [%] 200.00 [%]

Einstellung des Wertes fur Festwert 3 des Technologiereglers.
Siehe auch: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p2204[0...n] CO: Technologieregler Festwert 4 /| Tec_reg Festw 4

Beschreibung:
Abhéangigkeit:
Achtung:
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Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 7950, 7951
Werkseinstellung

40.00 [%]

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595
Min Max

-200.00 [%] 200.00 [%]

Einstellung des Wertes fiir Festwert 4 des Technologiereglers.
Siehe auch: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229

Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
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p2205[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

CO: Technologieregler Festwert 5/ Tec_reg Festw 5
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595
Min Max

-200.00 [%] 200.00 [%]

Einstellung des Wertes fur Festwert 5 des Technologiereglers.
Siehe auch: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 7950
Werkseinstellung

50.00 [%]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p2206[0...n] CO: Technologieregler Festwert 6 / Tec_reg Festw 6

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595
Min Max

-200.00 [%] 200.00 [%]

Einstellung des Wertes fiir Festwert 6 des Technologiereglers.
Siehe auch: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 7950
Werkseinstellung

60.00 [%]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehdrt, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p2207[0...n] CO: Technologieregler Festwert 7 /| Tec_reg Festw 7

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595
Min Max

-200.00 [%] 200.00 [%]

Einstellung des Wertes fur Festwert 7 des Technologiereglers.
Siehe auch: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 7950
Werkseinstellung

70.00 [%)]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p2208][0...n] CO: Technologieregler Festwert 8 / Tec_reg Festw 8

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595
Min Max

-200.00 [%] 200.00 [%]

Einstellung des Wertes fiir Festwert 8 des Technologiereglers.
Siehe auch: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 7950
Werkseinstellung

80.00 [%]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p2209[0...n] CO: Technologieregler Festwert 9 / Tec_reg Festw 9

Beschreibung:

Abhingigkeit:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595
Min Max

-200.00 [%] 200.00 [%]

Einstellung des Wertes fur Festwert 9 des Technologiereglers.
Siehe auch: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 7950
Werkseinstellung

90.00 [%]
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Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p2210[0...n] CO: Technologieregler Festwert 10 / Tec_reg Festw 10

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595
Min Max

-200.00 [%] 200.00 [%]

Einstellung des Wertes fir Festwert 10 des Technologiereglers.
Siehe auch: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 7950
Werkseinstellung

100.00 [%]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p2211[0...n] CO: Technologieregler Festwert 11 / Tec_reg Festw 11

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595
Min Max

-200.00 [%] 200.00 [%)]

Einstellung des Wertes fiir Festwert 11 des Technologiereglers.
Siehe auch: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 7950
Werkseinstellung

110.00 [%]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p2212[0...n] CO: Technologieregler Festwert 12 / Tec_reg Festw 12

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595
Min Max

-200.00 [%] 200.00 [%]

Einstellung des Wertes fir Festwert 12 des Technologiereglers.
Siehe auch: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 7950
Werkseinstellung

120.00 [%]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p2213[0...n] CO: Technologieregler Festwert 13 / Tec_reg Festw 13

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Achtung:

240

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 7950
Werkseinstellung

130.00 [%]

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595
Min Max

-200.00 [%] 200.00 [%)]

Einstellung des Wertes fiir Festwert 13 des Technologiereglers.
Siehe auch: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229

Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
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p2214[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

CO: Technologieregler Festwert 14 / Tec_reg Festw 14
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595
Min Max

-200.00 [%] 200.00 [%]

Einstellung des Wertes fiir Festwert 14 des Technologiereglers.
Siehe auch: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 7950
Werkseinstellung

140.00 [%]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p2215[0...n] CO: Technologieregler Festwert 15/ Tec_reg Festw 15

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595
Min Max

-200.00 [%] 200.00 [%]

Einstellung des Wertes fiir Festwert 15 des Technologiereglers.
Siehe auch: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 7950
Werkseinstellung

150.00 [%]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehdrt, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p2216[0...n] Technologieregler Festwert Auswahimethode / Tec_reg Festw Ausw

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7950, 7951
Min Max Werkseinstellung
1 2 1

Beschreibung: Einstellung der Methode fir die Auswahl der Festsollwerte.

Wert: 1: Direktauswahl
2: Binarauswahl

p2220[0...n] Bl: Technologieregler Festwert-Auswahl Bit 0 / Tec_reg Ausw Bit 0

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7950, 7951
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle zur Auswahl eines Festwerts des Technologiereglers.
Siehe auch: p2221, p2222, p2223

p2221[0...n]

Beschreibung:

Abhiangigkeit:

SINAMICS G120C

Bl: Technologieregler Festwert-Auswahl Bit 1/ Tec_reg Ausw Bit 1

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7950, 7951
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle zur Auswahl eines Festwerts des Technologiereglers.
Siehe auch: p2220, p2222, p2223
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p2222[0...n]

Beschreibung:
Abhingigkeit:

Bl: Technologieregler Festwert-Auswahl Bit 2 / Tec_reg Ausw Bit 2

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7950, 7951
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle zur Auswahl eines Festwerts des Technologiereglers.
Siehe auch: p2220, p2221, p2223

p2223[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Bl: Technologieregler Festwert-Auswahl Bit 3 / Tec_reg Ausw Bit 3

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7950, 7951
Min Max Werkseinstellung

- - 0
Einstellung der Signalquelle zur Auswahl eines Festwerts des Technologiereglers.
Siehe auch: p2220, p2221, p2222

r2224

Beschreibung:
Abhangigkeit:

CO: Technologieregler Festwert wirksam / Tec_reg Festw wirk

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595 Funktionsplan: 7950, 7951
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang fir den ausgewahlten und wirksamen Festwert des Technologiereglers.
Siehe auch: r2229

r2225.0

Beschreibung:
Bitfeld:

CO/BO: Technologieregler Festwertauswahl Zustandswort / Tec_reg Festw ZSW

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang fiir das Zustandswort der Festwertauswahl des Technologiereglers.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Technologieregler Festwert angewahlt Ja Nein 7950,
7951

r2229

Beschreibung:
Abhangigkeit:

242

Technologieregler Nummer aktuell / Tec_reg Nr akt

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7950
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Nummer des angewahlten Festsollwertes des Technologiereglers.
Siehe auch: r2224
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p2230[0...n]

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhangigkeit:

Technologieregler Motorpotenziometer Konfiguration / Tec_reg Mop Konfig

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7954
Min Max Werkseinstellung

- - 0000 0100 bin

Einstellung der Konfiguration fiir das Motorpotenziometer des Technologiereglers.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

00  Speicherung aktiv Ja Nein -

02  Anfangsverrundung aktiv Ja Nein -

03  Nichtflichtige Speicherung aktiv bei Ja Nein -
p2230.0 = 1

04  Hochlaufgeber immer aktiv Ja Nein -

Siehe auch: r2231, p2240

Achtung: Bei p0014 = 1 gilt:
Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder moglich.

Hinweis: Zu Bit 00:
0: Sollwert fiir Motorpotenziometer wird nicht gespeichert und nach EIN durch p2240 vorgegeben.
1: Sollwert fur Motorpotenziometer wird gespeichert und nach EIN durch r2231 vorgegeben. Zum nichtfliichtigen
Speichern ist Bit 03 = 1 zu setzen.
Zu Bit 02:
0: Ohne Anfangsverrundung.
1: Mit Anfangsverrundung.
Die eingestellte Hoch- und BUckIaufzeit wird entsprechend Uberschritten. Mit der Anfangsverrundung ist eine
feinfiihlige Vorgabe kleiner Anderungen (progressive Reaktion auf Tastenbetatigungen) moglich. Der Ruck fir die
Anfangsverrundung ist unabhangig von der Hochlaufzeit und hangt nur vom eingestellten Maximalwert ab (p2237).
Er wird wie folgt berechnet:
r=0.0001 x max(p2237, |p2238|) [%] / 0.13"2 [s"2]
Der Ruck wirkt bis zum Erreichen der Maximalbeschleunigung (a_max = p2237 [%)] / p2247 [s] bzw. a_max = p2238
[%] / p2248 [s]), danach wird linear mit konstanter Beschleunigung weitergefahren.
Je hoher die Maximalbeschleunigung ist (je kleiner p2247), desto mehr verlangert sich die Hochlaufzeit gegeniiber
der eingestellten Hochlaufzeit.
Zu Bit 03:
0: Nichtflichtige Speicherung deaktiviert.
1: Sollwert fir Motorpotenziometer wird nichtfllichtig gespeichert (bei p2230.0 = 1).
Zu Bit 04:
Bei gesetztem Bit wird unabhangig von der Impulsfreigabe der Hochlaufgeber gerechnet. In r2250 steht immer der
aktuelle Ausgangswert des Motorpotenziometers.

r2231 Technologieregler Motorpotenziometer Sollwertspeicher / Tec_reg Mop Sp

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595 Funktionsplan: 7954

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des Sollwertspeichers flur das Motorpotenziometer des Technologiereglers.
Bei p2230.0 = 1 wird dieser zuletzt gespeicherte Sollwert nach EIN vorgegeben.
Siehe auch: p2230
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p2235[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Bl: Technologieregler Motorpotenziometer Sollwert hdher / Tec_reg Mop héher

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7954
Min Max Werkseinstellung

- - 0
Einstellung der Signalquelle zum kontinuierlichen Erhéhen des Sollwertes beim Motorpotenziometer des
Technologiereglers.

Die Anderung des Sollwertes (CO: r2250) ist abhéngig von der eingestellten Hochlaufzeit (p2247) und der Dauer des
anliegenden Signals (Bl: p2235).

Siehe auch: p2236

p2236[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Bl: Technologieregler Motorpotenziometer Sollwert tiefer / Tec_reg Mop tiefer

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7954
Min Max Werkseinstellung

- - 0
Einstellung der Signalquelle zum kontinuierlichen Verringern des Sollwertes beim Motorpotenziometer des
Technologiereglers.

Die Anderung des Sollwertes (CO: r2250) ist abhéngig von der eingestellten Riicklaufzeit (p2248) und der Dauer des
anliegenden Signals (Bl: p2236).

Siehe auch: p2235

p2237[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Technologieregler Motorpotenziometer Maximalwert / Tec_reg Mop Max
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595
Min Max Werkseinstellung
-200.00 [%] 200.00 [%] 100.00 [%]

Einstellung des Maximalwertes fiir das Motorpotenziometer des Technologiereglers.
Siehe auch: p2238

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: 7954

p2238[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Technologieregler Motorpotenziometer Minimalwert / Tec_reg Mop Min
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595
Min Max Werkseinstellung
-200.00 [%] 200.00 [%] -100.00 [%]

Einstellung des Minimalwertes fiir das Motorpotenziometer des Technologiereglers.
Siehe auch: p2237

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: 7954

p2240[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

244

Technologieregler Motorpotenziometer Startwert / Tec_reg Mop Start
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595
Min Max Werkseinstellung
-200.00 [%] 200.00 [%] 0.00 [%]
Einstellung des Startwertes flir das Motorpotenziometer des Technologiereglers.

Bei p2230.0 = 0 wird dieser Sollwert nach EIN vorgegeben.

Siehe auch: p2230

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: 7954
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r2245

Beschreibung:

Abhangigkeit:

CO: Technologieregler Motorpotenziometer Sollwert vor HLG / Tec_reg Mop v HLG

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595 Funktionsplan: 7954

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des wirksamen Sollwertes vor dem internen Hochlaufgeber fir das Motorpotenziometer des
Technologiereglers.

Siehe auch: r2250

p2247[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Technologieregler Motorpotenziometer Hochlaufzeit / Tec_reg Mop t_Hoch
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7954

Min Max Werkseinstellung

0.0 [s] 1000.0 [s] 10.0 [s]

Einstellung der Hochlaufzeit fiir den internen Hochlaufgeber fiir das Motorpotenziometer des Technologiereglers.
Siehe auch: p2248

Normierung: -

Hinweis: Die Zeit bezieht sich auf 100 %.
Die Hochlaufzeit verlangert sich bei aktivierter Anfangsverrundung (p2230.2 = 1) entsprechend.
p2248][0...n] Technologieregler Motorpotenziometer Riicklaufzeit / Tec_reg Mop t_Riick

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: U, T

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7954

Min Max Werkseinstellung

0.0 [s] 1000.0 [s] 10.0 [s]

Einstellung der Riicklaufzeit fir den internen Hochlaufgeber fir das Motorpotenziometer des Technologiereglers.
Siehe auch: p2247

Normierung: -

Hinweis: Die Zeit bezieht sich auf 100 %.
Die Ricklaufzeit verlangert sich bei aktivierter Anfangsverrundung (p2230.2 = 1) entsprechend.
r2250 CO: Technologieregler Motorpotenziometer Sollwert nach HLG / Tec_reg Mop n HLG

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595 Funktionsplan: 7954

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des wirksamen Sollwertes nach dem internen Hochlaufgeber fir das Motorpotenziometer des
Technologiereglers.

Siehe auch: r2245

p2251

Beschreibung:

Wert:

Abhéangigkeit:

SINAMICS G120C

Technologieregler Modus / Tec_reg Modus

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3070, 7958
Min Max Werkseinstellung

0 1 0

Einstellung des Modus fir die Verwendung des Technologiereglerausgangs.

0: Technologieregler als Drehzahl-Hauptsollwert

1: Technologieregler als Drehzahl-Zusatzsollwert

p2251 =0, 1 wird nur wirksam, wenn das Freigabesignal des Technologiereglers verschaltet ist (p2200 > 0).
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p2252

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhéangigkeit:

Vorsicht:

VAN

Hinweis:

Technologieregler Konfiguration / Tec_reg Konfig

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- - 0000 0000 bin

Einstellung der Konfiguration des Technologiereglers.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
04  Hoch-/Ricklaufgeber Bypass Deaktiviert Aktiviert -
05 Integrator bei Ausblenddrehzahlen aktiv ja nein -
06 Interne Reglerbegrenzung nicht anzeigen Ja Nein -
Zu Bit 04 = 0:

Die Einstellung wird nur bei ausgeschaltetem PID-Regler wirksam.

Siehe auch: p2280, p2285

Zu Bit 04 = 1 (p2251 = 0):

Der PID-Regler kann aufschwingen, wenn die Hochlauf- und Ricklaufzeiten des Drehzahlsollwertkanals nicht in der
Einstellung der Reglerparameter p2280 und p2285 bericksichtigt werden.

Zu Bit 04 = 0: (nur bei p2251 = 0)

Der Hochlaufgeber im Drehzahlsollwertkanal wird bei Betrieb des Technologiereglers tberbriickt.

Die Rampenzeiten p1120, p1121 gehen damit nicht in die Auslegung des Reglers ein.

Zu Bit 04 = 1: (nur bei p2251 = 0)

Der Hochlaufgeber im Drehzahlsollwertkanal wird bei Betrieb des Technologiereglers nicht Giberbriickt.

Damit bleiben die Hochlauf- und Riicklaufzeiten (p1120, p1121) wirksam und missen in der Einstellung der PID-
Reglerparameter (p2280, p2285) als StreckengroRen beriicksichtigt werden.

Die Freigaberampen des PID-Reglers werden in dieser Einstellung durch p1120, p1121 sowie die Verrundungen
p1130 und p1131 sichergestellt. Die Hoch-/Rucklaufzeit der PID-Reglerbegrenzung p2293 ist entsprechend kleiner
einzustellen, da es sonst zu Riickwirkungen mit dem Drehzahlsollwertkanal kommt.

Zu Bit 05 = 0:

Der Integralanteil des PID-Reglers wird angehalten, wenn im Drehzahlsollwertkanal ein Ausblendband bzw. der
Minimaldrehzahlbereich durchlaufen wird.

Dadurch wird ein Pendeln der Drehzahl zwischen den Ausblendréndern verhindert.

Zu Bit 05 = 1:

Die Einstellung wird nur wirksam, wenn kein Ausblendband mehr aktiv ist.

Der Integralanteil des PID-Reglers wird im Bereich von Ausblenddrehzahlen nicht angehalten.

Auch bei kleinen Regelabweichungen und kleinen Reglerverstarkungen wird das Ausblendband durchlaufen. Dabei
muss die Nachstellzeit des Reglers so grof3 gewahlt werden, dass es zu keinen unerwiinschten
Drehzahlpendelungen zwischen den Ausblendrandern kommt.

Der Einfluss einer Minimaldrehzahl p1080 auf das Integrationsverhalten kann dadurch verringert werden, dass die
untere PID-Reglergrenze auf p1080 / p2000 * 100% angehoben wird.

Zu Bit 06 = 1:

In r2349 wird Bit 10 und Bit 11 nicht bei Erreichen interner Grenzen angezeigt (z.B. bei AUS1/3).

p2253[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:

246

Cl: Technologieregler Sollwert 1 / Tec_reg Sollwert 1

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: PERCENT Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958

Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir den Sollwert 1 des Technologiereglers.
Siehe auch: p2254, p2255
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p2254[0...n]

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Cl: Technologieregler Sollwert 2 / Tec_reg Sollwert 2
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Berechnet: -
Normierung: PERCENT
Einheitenwahl: -

Datentyp: U32 / FloatingPoint32
Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Funktionsplan: 7958

Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir den Sollwert 2 des Technologiereglers.

Siehe auch: p2253, p2256

p2255

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Technologieregler Sollwert 1 Skalierung / Tec_reg Soll1 Skal

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

0.00 [%] 100.00 [%]

Einstellung der Skalierung fiir den Sollwert 1 des Technologiereglers.

Siehe auch: p2253

Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: 7958
Werkseinstellung

100.00 [%]

p2256

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Technologieregler Sollwert 2 Skalierung / Tec_reg Soll2 Skal

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

0.00 [%] 100.00 [%]

Einstellung der Skalierung fir den Sollwert 2 des Technologiereglers.

Siehe auch: p2254

Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: 7958
Werkseinstellung

100.00 [%]

p2257

Beschreibung:

Abhéangigkeit:
Hinweis:

Technologieregler Hochlaufzeit / Tec_reg t_Hochlauf
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958
Min Max Werkseinstellung
0.00 [s] 650.00 [s] 1.00 [s]

Einstellung der Hochlaufzeit des Technologiereglers.

Siehe auch: p2258
Die Hochlaufzeit bezieht sich auf 100 %.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -

p2258

Beschreibung:

Abhéangigkeit:
Hinweis:

SINAMICS G120C

Technologieregler Riicklaufzeit / Tec_reg t_Riicklauf
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958
Min Max Werkseinstellung
0.00 [s] 650.00 [s] 1.00 [s]

Einstellung der Ricklaufzeit des Technologiereglers.

Siehe auch: p2257

Die Rucklaufzeit bezieht sich auf 100 %.

Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -
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r2260

Beschreibung:

CO: Technologieregler Sollwert nach Hochlaufgeber / Tec_reg Soll n HLG

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595 Funktionsplan: 7958

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des Sollwertes nach dem Hochlaufgeber des Technologiereglers.

p2261

Beschreibung:

Technologieregler Sollwertfilter Zeitkonstante / Tec_reg Soll T
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958
Min Max Werkseinstellung
0.000 [s] 60.000 [s] 0.000 [s]

Einstellung der Zeitkonstante fiir das Sollwertfilter (PT1) des Technologiereglers.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -

r2262

Beschreibung:

CO: Technologieregler Sollwert nach Filter / Tec_reg Sol n Filt

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595 Funktionsplan: 7958

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang fiir den geglatteten Sollwert nach dem Sollwertfilter (PT1) des Technologiereglers.

p2263 Technologieregler Typ / Tec_reg Typ
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958
Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Beschreibung: Einstellung des Typs des Technologiereglers.

Wert: 0: D-Anteil im Istwertsignal
1: D-Anteil in Regeldifferenz

p2264[0...n] Cl: Technologieregler Istwert / Tec_reg Istwert

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fiir den Istwert des Technologiereglers.

Datentyp: U32 / FloatingPoint32
Dyn. Index: CDS, p0170

p2265

Beschreibung:
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Technologieregler Istwertfilter Zeitkonstante / Tec_regIst T
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958
Min Max Werkseinstellung
0.000 [s] 60.000 [s] 0.000 [s]

Einstellung der Zeitkonstante fiir das Istwertfilter (PT1) des Technologiereglers.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -
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r2266

Beschreibung:

CO: Technologieregler Istwert nach Filter / Tec_reg Ist n Filt

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595 Funktionsplan: 7958
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang fir den geglatteten Istwert nach dem Filter (PT1) des Technologiereglers.

p2267

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Achtung:

Technologieregler Obergrenze Istwert / Tec_reg Ob_gr Istw
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595

Min Max

-200.00 [%] 200.00 [%]

Einstellung der Obergrenze fiir das Istwertsignal des Technologiereglers.
Siehe auch: p2264, p2265, p2271

Siehe auch: F07426

Das Uberschreiten dieser Obergrenze durch den Istwert fiihrt zu Stérung F07426.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 7958
Werkseinstellung

100.00 [%]

p2268

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Achtung:

Technologieregler Untergrenze Istwert / Tec_reg Un_gr Istw
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595

Min Max

-200.00 [%] 200.00 [%]

Einstellung der Untergrenze fiir das Istwertsignal des Technologiereglers.
Siehe auch: p2264, p2265, p2271

Siehe auch: F07426

Das Uberschreiten dieser Untergrenze durch den Istwert fiinrt zu Stérung F07426.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 7958
Werkseinstellung
-100.00 [%]

p2269

Beschreibung:

Abhéangigkeit:
Hinweis:

Technologieregler Verstarkung Istwert / Tec_reg Verst Istw
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

0.00 [%] 500.00 [%]

Einstellung des Skalierungsfaktors fiir den Istwert des Technologiereglers.
Siehe auch: p2264, p2265, p2267, p2268, p2271

Bei 100 % wird der Istwert nicht verandert.

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: 7958
Werkseinstellung

100.00 [%]

p2270

Beschreibung:

Wert:

Abhéangigkeit:

SINAMICS G120C

Technologieregler Istwert Funktion / Tec_reg Istw Fkt
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958

Min Max Werkseinstellung

0 3 0

Einstellung zum Anwenden einer arithmetischen Funktion flr das Istwertsignal des Technologiereglers.
0: Ausgang (y) = Eingang (x)

Datentyp: Integer16

Normierung: - Dyn. Index: -

1: Wourzelfunktion (Wurzel aus x)
2: Quadratfunktion (x * x)
3: Kubikfunktion (x * x * x)

Siehe auch: p2264, p2265, p2267, p2268, p2269, p2271
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p2271

Beschreibung:

Technologieregler Istwert Invertierung (Sensortyp) / Tec_reg Istw Inv

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958
Min Max Werkseinstellung

0 1 0

Einstellung zur Invertierung des Istwertsignals des Technologiereglers.
Die Invertierung ist vom Sensortyp fir das Istwertsignal abhangig.

Wert: 0: Keine Invertierung
1: Invertierung Istwertsignal
Vorsicht: Durch falsche Auswahl der Istwertinvertierung kann die Regelung mit dem Technologieregler instabil werden und
A aufschwingen!
Hinweis: Die richtige Einstellung kann folgendermallen ermittelt werden:
- Technologieregler sperren (p2200 = 0).
- Motordrehzahl erhéhen und dabei das Istwertsignal des Technologiereglers messen.
--> Nimmt der Istwert mit steigender Motordrehzahl zu, dann sollte p2271 = 0 (Keine Invertierung) eingestellt werden.
--> Nimmt der Istwert mit steigender Motordrehzahl ab, dann sollte p2271 = 1 (Invertierung Istwertsignal) eingestellt
werden.
r2272 CO: Technologieregler Istwert skaliert / Tec_reg Istw skal

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595 Funktionsplan: 7958
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang fir das skalierte Istwertsignal des Technologiereglers.
Siehe auch: p2264, p2265, r2266, p2267, p2268, p2269, p2270, p2271

r2273

Beschreibung:
Abhangigkeit:

CO: Technologieregler Regeldifferenz / Tec_reg Reg_Diff

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595 Funktionsplan: 7958

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige der Regeldifferenz zwischen dem Soll- und Istwert des Technologiereglers.
Siehe auch: p2263

p2274

Beschreibung:
Hinweis:
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Technologieregler Differentiation Zeitkonstante / Tec_reg D-Ant T
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [s] 60.000 [s] 0.000 [s]
Einstellung der Zeitkonstante fiir die Differentiation (D-Anteil) des Technologiereglers.

p2274 = 0: Die Differentiation ist ausgeschaltet.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: 7958
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p2280

Beschreibung:

Hinweis:

Technologieregler Proportionalverstarkung / Tec_reg Kp
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958
Min Max Werkseinstellung
0.000 1000.000 1.000

Einstellung der Proportionalverstarkung (P-Anteil) des Technologiereglers.

p2280 = 0: Die Proportionalverstarkung ist ausgeschaltet.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -

p2285

Beschreibung:

Achtung:

Hinweis:

Technologieregler Nachstellzeit / Tec_reg Tn
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [s] 10000.000 [s] 30.000 [s]

Einstellung der Nachstellzeit (I-Anteil, Integrierzeitkonstante) des Technologiereglers.

Fur p2251 = 0 gilt:

Wenn der Ausgang des Technologiereglers im Bereich eines Ausblendbandes (p1091 ... p1092, p1101) oder
unterhalb der Minimaldrehzahl (p1080) liegt, wird der Integralanteil des Reglers angehalten, so dass der Regler dann
kurzfristig als P-Regler arbeitet. Dies ist notwendig, um ein instabiles Reglerverhalten zu vermeiden, da der
Hochlaufgeber zur Vermeidung von Sollwertspriingen gleichzeitig auf die parametrierten Hochlauf- und
Riicklauframpen umschaltet (p1120, p1121). Durch Anderung des Reglersollwertes oder durch Nutzen der
Startdrehzahl (= Minimaldrehzahl) kann dieser Zustand wieder verlassen oder vermieden werden.

Wenn der Reglerausgang die Begrenzung erreicht, wird der I-Anteil des Reglers angehalten.

p2285 = 0:

Die Nachstellzeit ist ausgeschaltet und der I-Anteil des Reglers wird zuriickgesetzt.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: 7958

p2286[0...n]

Beschreibung:

Bl: Technologieregler Integrator anhalten / Tec_reg Integr anh

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958
Min Max Werkseinstellung

- - 56.13

Einstellung der Signalquelle zum Anhalten des Integrators beim Technologieregler.

p2289[0...n]

Beschreibung:

Cl: Technologieregler Vorsteuersignal / Tec_reg Vorst_sig
Datentyp: U32 / FloatingPoint32
Dyn. Index: CDS, p0170

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle flir das Vorsteuersignal des Technologiereglers.

p2290[0...n]

Beschreibung:

SINAMICS G120C

Bl: Technologieregler Begrenzung Freigabe / Tec_reg Begr Freig

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958
Min Max Werkseinstellung

- - 1
Einstellung der Signalquelle zum Freigeben des Technologiereglerausgangs.
Mit 1-Signal wird der Technologiereglerausgang freigegeben.
Mit 0-Signal wird der Technologiereglerausgang angehalten.
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p2291

Beschreibung:
Abhingigkeit:

CO: Technologieregler Maximalbegrenzung / Tec_reg Max_begr
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

-200.00 [%] 200.00 [%]

Einstellung der Maximalbegrenzung des Technologiereglers.
Siehe auch: p2292

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 7958
Werkseinstellung

100.00 [%]

Vorsicht: Die Maximalbegrenzung muss stets gréf3er sein als die Minimalbegrenzung (p2291 > p2292).
p2292 CO: Technologieregler Minimalbegrenzung / Tec_reg Min_begr

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung
-200.00 [%] 200.00 [%] 0.00 [%]
Einstellung der Minimalbegrenzung des Technologiereglers.

Siehe auch: p2291

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 7958

Vorsicht: Die Maximalbegrenzung muss stets groRer sein als die Minimalbegrenzung (p2291 > p2292).
p2293 Technologieregler Hoch-/Riicklaufzeit / Tec_reg t HL/RL

Beschreibung:
Abhiéngigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958
Min Max Werkseinstellung
0.00 [s] 100.00 [s] 1.00 [s]

Einstellung der Hoch- und Ricklaufzeit fir das Ausgangssignal des Technologiereglers.

Siehe auch: p2291, p2292

Die Zeit bezieht sich auf die eingestellte Maximal- bzw. Minimalbegrenzung (p2291, p2292).

Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -

r2294

Beschreibung:
Abhangigkeit:

CO: Technologieregler Ausgangssignal / Tec_reg Ausg_sig

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang fur das Ausgangssignal des Technologiereglers.
Siehe auch: p2295

p2295

Beschreibung:
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CO: Technologieregler Ausgang Skalierung / Tec_reg Ausg Skal
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

-100.00 [%] 100.00 [%]

Einstellung der Skalierung fir das Ausgangssignal des Technologiereglers.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 7958
Werkseinstellung

100.00 [%]
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p2296[0...n]

Beschreibung:
Abhiéngigkeit:

Cl: Technologieregler Ausgang Skalierung / Tec_reg Ausg Skal

Datentyp: U32 / FloatingPoint32
Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Funktionsplan: 7958

Min Max Werkseinstellung

- - 2295[0]

Einstellung der Signalquelle fir den Skalierungswert des Technologiereglers.

Siehe auch: p2295

Berechnet: -
Normierung: PERCENT
Einheitenwahl: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

p2297[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Cl: Technologieregler Maximalbegrenzung Signalquelle / Tec_reg Max_gr S_q
Datentyp: U32 / FloatingPoint32
Dyn. Index: CDS, p0170

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958
Min Max Werkseinstellung

- - 1084[0]

Einstellung der Signalquelle fiir die Maximalbegrenzung des Technologiereglers.

Siehe auch: p2291

Hinweis: Damit der Ausgang des Technologiereglers nicht die maximale Drehzahlgrenze Uberschreitet, ist dessen obere
Grenze p2297 mit der aktuellen Maximaldrehzahl r1084 zu verschalten.
Im Modus p2251 = 1 ist zusatzlich p2299 mit dem Ausgang des Hochlaufgebers r1150 zu verschalten.
p2298[0...n] Cl: Technologieregler Minimalbegrenzung Signalquelle / Tec_reg Min_gr S_q

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Berechnet: -
Normierung: PERCENT
Einheitenwahl: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Datentyp: U32 / FloatingPoint32
Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Funktionsplan: 7958

Min Max Werkseinstellung

- - 1087[0]

Einstellung der Signalquelle fir die Minimalbegrenzung des Technologiereglers.

Siehe auch: p2292

Hinweis: Wird der Technologieregler im Modus p2251 = 0 in negativer Drehrichtung betrieben, ist dessen untere Grenze
p2298 mit der aktuellen Minimaldrehzahl r1087 zu verschalten.
Im Modus p2251 = 1 ist zusatzlich p2299 mit dem Ausgang des Hochlaufgebers r1150 zu verschalten.
p2299[0...n] Cl: Technologieregler Begrenzung Offset / Tec_reg Begr Offs

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir den Offset der Ausgangsbegrenzung des Technologiereglers.

Datentyp: U32 / FloatingPoint32
Dyn. Index: CDS, p0170

Hinweis: Im Modus p2251 = 1 muss p2299 mit dem Ausgang des Hochlaufgebers r1150 verschaltet werden, damit der
Technologieregler bei Erreichen der Drehzahlgrenzen anhalt (siehe auch p2297, p2298).
p2302 Technologieregler Ausgangssignal Startwert / Tec_reg Startwert

Beschreibung:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Funktionsplan: 7958
Min Max Werkseinstellung
0.00 [%] 200.00 [%] 0.00 [%]

Einstellung des Startwertes fiir den Ausgang des Technologiereglers.

Wird der Antrieb eingeschaltet und ist der Technologieregler bereits freigegeben (siehe p2200, r0056.3), lauft dessen
Ausgangsignal r2294 zunachst auf den Startwert p2302, bevor der Regler zu arbeiten beginnt.

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: -
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Abhingigkeit:

Hinweis:

Der Startwert ist nur wirksam im Modus "Technologieregler als Drehzahl-Hauptsollwert" (p2251 = 0).

Wird der Technologieregler erst bei eingeschaltetem Antrieb freigegeben, bleibt die Startdrehzahl unwirksam und der
Reglerausgang startet mit der aktuellen Solldrehzahl des Hochlaufgebers.

Arbeitet der Technologieregler auf den Drehzahl-Sollwertkanal (p2251 = 0), wird der Startwert als Startdrehzahl
interpretiert und bei Betriebsfreigabe auf den Ausgang des Technologiereglers gelegt (r2294).

Tritt wahrend des Hochlaufs auf den Startwert die Stérung FO07426 "Technologieregler Istwert begrenzt" auf und
wurde dessen Reaktion auf "KEINE" eingestellt (siehe p2100, p2101), wird der Startwert als Drehzahlsollwert
beibehalten und nicht in den Regelungsbetrieb gewechselt.

p2306

Beschreibung:

Wert:

Vorsicht:

YA

Hinweis:

Technologieregler Regeldifferenz Invertierung / Tec_reg R_Diff Inv

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958
Min Max Werkseinstellung

0 1 0

Einstellung zur Invertierung der Regeldifferenz des Technologiereglers.
Die Einstellung ist von der Art des Regelkreises abhangig.

0: Keine Invertierung
1: Invertierung

Durch falsche Auswahl der Istwertinvertierung kann die Regelung mit dem Technologieregler instabil werden und
aufschwingen!

Die richtige Einstellung kann folgendermalfien ermittelt werden:

- Technologieregler sperren (p2200 = 0).

- Motordrehzahl erhéhen und dabei das Istwertsignal (des Technologiereglers) messen.

- Wenn der Istwert mit steigender Motordrehzahl zunimmt, sollte die Invertierung ausgeschaltet werden.
- Wenn der Istwert mit steigender Motordrehzahl abnimmt, sollte die Invertierung gesetzt werden.

Zu Wert = 0:

Der Antrieb verringert die Ausgangsdrehzahl bei Anstieg des Istwerts (z. B. fir Heizlufter, Zulaufpumpe,
Druckkompressor).

Zu Wert = 1:
Der Antrieb erhoht die Ausgangsdrehzahl bei Anstieg des Istwerts (z. B. fur Kihllifter, Auslaufpumpe).

p2339

Beschreibung:
Empfehlung:
Abhangigkeit:

Hinweis:

254

Technologieregler Schwellwert f. I-Anteil-Halt b. Ausblenddrehz. /
Tec_reg Schw_Ausbl
Zugriffsstufe: 3

Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: 9_1 Einheitenwahl: p0595
Min Max Werkseinstellung
0.00 [%] 200.00 [%] 2.00 [%]

Einstellung des Schwellwertes flr die Regeldifferenz des Technologiereglers, mit dem im Bereich der
Ausblenddrehzahlen des Hochlaufgebers das Anhalten des Regler-Integralanteils gesteuert wird.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

Zur Vermeidung von Drehzahlsollwertspriingen im Bereich von Ausblenddrehzahlen, empfiehlt sich das Setzen von
p2252 Bit 4 = 1 (Hochlaufgeber Bypass ausgeschaltet).

Der Parameter hat keine Auswirkung bei p2252 Bit 5 = 1 (Integrator Halt ausgeschaltet).
Siehe auch: r2273
Nur p2251 = 0:

Erreicht das Ausgangssignal des Technologiereglers ein Ausblendband im Drehzahlsollwertkanal, so wird der
Integralanteil des Reglers angehalten, wenn gleichzeitig die Regelabweichung kleiner ist als der hier eingestellte
Schwellwert. Durch das Anhalten des Integralanteils kann ein Aufschwingen des Reglers im Bereich der
Ausblendbénder vermieden werden.
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r2344

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

CO: Technologieregler Letzter Drehzahlsollwert (gegléttet) / Tec_reg n_soll_gl

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige des geglatteten Drehzahlsollwertes des Technologiereglers vor Umschaltung auf den Betrieb mit
Fehlerreaktion (siehe p2345).

Siehe auch: p2345
Glattungszeit =10 s

p2345

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:

Achtung:

Hinweis:

Technologieregler Fehlerreaktion / Tec_reg Fehlerreak
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958
Min Max Werkseinstellung

0 2 0

Einstellung des Verhaltens des Technologiereglerausgangs bei Auftreten der Stérung F07426 (Technologieregler
Istwert begrenzt).

Berechnet: - Datentyp: Integer16

Normierung: - Dyn. Index: -

Die Fehlerreaktion wird ausgefihrt, wenn Statusbit 8 oder 9 im Technologieregler Statuswort r2349 gesetzt ist. Sind
beide Statusbits Null, wird auf den Technologiereglerbetrieb zuriickgeschaltet.

0: Funktion gesperrt
1: Bei Fehler: Umschalten auf r2344 (oder p2302)
2: Bei Fehler: Umschalten auf p2215

Die parametrierte Fehlerreaktion wirkt nur, wenn der Technologieregler Modus auf p2251 = 0 gesetzt ist
(Technologieregler als Hauptsollwert).

Siehe auch: p2267, p2268, r2344

Siehe auch: F07426

Das Umschalten des Sollwertes bei Auftreten des Fehlers F07426 kann je nach Anwendung dazu fiihren, dass die
Fehlerbedingung verschwindet und der Technologieregler wieder aktiv wird. Dies kann sich wiederholen und zu
Grenzschwingungen fiihren. In diesem Fall ist eine andere Fehlerreaktion oder ein anderer Festsollwert 15 fir die
Fehlerreaktion p2345 = 2 zu wahlen.

Die parametrierte Fehlerreaktion ist nur realisierbar, wenn die Standard-Fehlerreaktion des Technologiereglerfehlers
F07426 auf "KEINE" gesetzt wird (siehe p2100, p2101). Wenn fur FO7426 eine andere Fehlerreaktion als "KEINE" in
p2101 eingetragen wird, ist p2345 auf null zu setzen.

Tritt der Fehler bereits wahrend des Hochlaufs auf den Startsollwert p2302 auf, so wird dieser Startsollwert als
Endwert beibehalten, ohne auf den Fehlerreaktionssollwert zu wechseln.

r2349.0...13

Beschreibung:

Bitfeld:

SINAMICS G120C

CO/BO: Technologieregler Zustandswort / Tec_reg Zustand

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7958
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang fiir das Zustandswort des Technologiereglers.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

00  Technologieregler deaktiviert Ja Nein -

01 Technologieregler begrenzt Ja Nein -

02  Technologieregler Motorpotenziometer Ja Nein -
begrenzt Max

03  Technologieregler Motorpotenziometer Ja Nein -
begrenzt Min

04  Technologieregler Drehzahlsollwert gesamt Ja Nein -
in Sollwertkanal

05  Technologieregler HLG Uberbrickt im Ja Nein -

Sollwertkanal
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06  Technologieregler Startwert an Nein Ja -
Strombegrenzung
08  Technologieregler Istwert am Minimum Ja Nein -
09  Technologieregler Istwert am Maximum Ja Nein -
10  Technologieregler Ausgang am Minimum Ja Nein -
11 Technologieregler Ausgang am Maximum  Ja Nein -
12 Fehlerreaktion aktiv Ja Nein -
13  Technologieregler Begrenzung Freigabe Ja Nein -
Hinweis: Wahrend freigegebenem Technologieregler gilt:

Beim Ausschalten mit AUS1, AUS3 und bei Impulssperre wird Bit 10 und 11 gleichzeitig auf 1 gesetzt, weil der
Reglerausgang durch interne Begrenzungen festgelegt ist.

p2350 PID Autotune Enable / PID Auto En
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 4 0

Wert: 0: Keine Funktion
1: Ziegler Nichols
2: Some Overshoot
3: No Overshoot
4: PI Only

p2354 PID tuning timeout length / PID Auto to
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
60 [s] 65000 [s] 240 [s]

p2355 PID tuning offset / PID auto o/s
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 [%] 20 [%] 5 [%]

p2900][0...n] CO: Festwert 1 [%] / Festwert 1 [%]
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: PERCENT Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 1021
Min Max Werkseinstellung
-10000.00 [%] 10000.00 [%)] 0.00 [%]

Beschreibung: Einstellung und Konnektorausgang fiir einen festen Prozentwert.

Abhangigkeit: Siehe auch: p2901, r2902, p2930

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.

Hinweis: Der Wert kann zum Verschalten einer Skalierung verwendet werden (z. B. Skalierung des Hauptsollwertes).
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p2901[0...n]

Beschreibung:
Abhingigkeit:
Achtung:

Hinweis:

CO: Festwert 2 [%] | Festwert 2 [%]
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

-10000.00 [%] 10000.00 [%)]

Einstellung und Konnektorausgang fiir einen festen Prozentwert.
Siehe auch: p2900, p2930

Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.

Der Wert kann zum Verschalten einer Skalierung verwendet werden (z. B. Skalierung des Zusatzsollwertes).

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 1021
Werkseinstellung

0.00 [%]

r2902[0...14]

Beschreibung:
Index:

Abhangigkeit:
Hinweis:

CO: Festwerte [%] / Festwerte [%]

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 1021
Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige und Konnektorausgang fir haufig verwendete Prozentwerte.
[0] = Festwert +0 %

[1] = Festwert +5 %

[2] = Festwert +10 %
[3] = Festwert +20 %
[4] = Festwert +50 %
[5] = Festwert +100 %
[6] = Festwert +150 %
[7] = Festwert +200 %
[8] = Festwert -5 %

[9] = Festwert -10 %
[10] = Festwert -20 %
[11] = Festwert -50 %
[12] = Festwert -100 %
[13] = Festwert -150 %
[14] = Festwert -200 %

Siehe auch: p2900, p2901, p2930
Diese Signalquellen kénnen z. B. zum Verschalten von Skalierungen verwendet werden.

p2930[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Achtung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

CO: Festwert M [Nm] / Festwert M [Nm]
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

-100000.00 [Nm] 100000.00 [Nm]

Einstellung und Konnektorausgang fiir einen Drehmomentfestwert.
Siehe auch: p2900, p2901, r2902

Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: 1021

Normierung: p2003

Werkseinstellung
0.00 [Nm]

Der Wert kann z. B. zum Verschalten eines Zusatzmomentes verwendet werden.
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r2969[0...6]

Beschreibung:

Flussmodelle Wertanzeige / Psi_mod Wertanz

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Werte des Langsflussmodells fiir den Synchronreluktanzmotor (RESM) zu Diagnosezwecken.
Glltige Werte werden nur bei Impulssperre angezeigt.

Zu Index 0:

Anzeige des aufgeschalteten Langsstromes id in Aeff.

Zu Index 1, 2, 3:

Anzeige der Sattigungskurven des Langsflusses psid(id, iq):

- r2969[1]: Fluss in Vseff Gber Langsstrom bei iq = 0

- r2969[2]: Fluss in Vseff Gber Langsstrom bei iq = 0.5 * p2950

- r2969[3]: Fluss in Vseff Gber Langsstrom bei iq = p2950

Zu Index 4, 5, 6:

Anzeige des relativen Fehlers der Strominvertierung (id(psid, iq) - id) / p2950:
- r2969[4]: Fehler Gber Langsstrom bei iq =0

- r2969[5]: Fehler tGber Langsstrom bei iq = 0.5 * p2950

- r2969[6]: Fehler tGber Langsstrom bei iq = p2950

Index: [0] = d-Strom

[1] = d-Fluss iq0

[2] = d-Fluss iq1

[3] = d-Fluss iq2

[4] = d-Strom Fehler iq0

[5] = d-Strom Fehler iq1

[6] = d-Strom Fehler iq2
Hinweis: RESM: Reluctance synchronous motor (Synchronreluktanzmotor)
r3113.0...15 CO/BO: NAMUR Meldebitleiste / NAMUR Bitleiste

Beschreibung:

Bitfeld:

Hinweis:

258

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang fiir den Status der NAMUR-Meldebitleiste.

Die Stérungen und Warnungen sind entsprechenden Meldungsklassen zugeordnet und beeinflussen ein bestimmtes
Meldebit.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Fehler Ja Nein -

Umrichterinformationselektronik/Softwarefe

hler
01 Netzfehler Ja Nein -
02  Zwischenkreistiberspannung Ja Nein -
03  Fehler Umrichterleistungselektronik Ja Nein -
04  Ubertemperatur Stromrichter Ja Nein -
05 Erdschluss Ja Nein -
06  Uberlast Motor Ja Nein -
07  Busfehler Ja Nein -
08  Externe Sicherheitsabschaltung Ja Nein -
10 Fehler Kommunikation intern Ja Nein -
11 Fehler Einspeisung Ja Nein -
15  Sonstige Fehler Ja Nein -
Zu Bit 00:

Es wurde ein Fehlverhalten der Hardware oder der Software erkannt. POWER ON der betroffenen Komponente
durchfiihren. Bei wiederholtem Auftreten Hotline kontaktieren.
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Zu Bit 01:

Es ist ein Fehler in der Netzversorgung (Phasenausfall, Spannungspegel, ...) aufgetreten. Netz/Sicherungen prufen.
Anschlussspannung priifen. Verdrahtung tberprifen.

Zu Bit 02:

Die Zwischenkreisspannung hat einen unzulédssig hohen Wert angenommen. Dimensionierung der Anlage (Netz,
Drossel, Spannungen) Uberpriifen. Einstellungen der Einspeisung prifen.

Zu Bit 03:

Ein unzulassiger Betriebszustand der Leistungselektronik (Uberstrom, Ubertemperatur, IGBT-Ausfall, ...) wurde
erkannt. Einhaltung der zulassigen Lastspiele Uberprifen. Umgebungstemperaturen (LUfter) prifen.

Zu Bit 04:

Die Temperatur in der Komponente hat die zulassige Hochstgrenze Uberschritten.
Umgebungstemperatur/Schaltschrankbeliiftung tberprifen.

Zu Bit 05:

Es wurde ein Erdschluss/Phasenschluss in den Leistungsleitungen oder in den Motorwicklungen erkannt.
Leistungsleitungen (Anschluss) tberprifen. Motor tGberprifen.

Zu Bit 06:

Der Motor wurde auRerhalb der zuldssigen Grenzen (Temperatur, Strom, Drehmoment, ...) betrieben. Lastspiele und
eingestellte Begrenzungen berprifen. Umgebungstemperatur/Motorbeliiftung prifen.

Zu Bit 07:

Die Kommunikation zur tberlagerten Steuerung (Interne Kopplung, PROFIBUS, PROFINET, ...) ist gestort oder
unterbrochen. Zustand der tiberlagerten Steuerung priifen. Kommunikationsverbindung/-verdrahtung tiberprifen.
Busprojektierung/Takte tGberprifen.

Zu Bit 08:

Eine Uberwachung des sicheren Betriebs (Safety) hat einen Fehler detektiert.

Zu Bit 09:

Bei der Auswertung der Gebersignale (Spursignale, Nullmarken, Absolutwerte, ...) wurde ein unzulassiger
Signalzustand erkannt. Geber/Zustand der Gebersignale Uberprifen. Zulassige Maximalfrequenzen beachten.
Zu Bit 10:

Die interne Kommunikation zwischen den SINAMICS-Komponenten ist gestort oder unterbrochen. DRIVE-CLIQ-
Verdrahtung Uberprifen. Fir einen EMV-gerechten Aufbau sorgen. Zulassige maximale Mengengeriste/Takte
beachten.

Zu Bit 11:

Die Einspeisung ist gestort oder ausgefallen. Einspeisung und Umfeld (Netz, Filter, Drosseln, Sicherungen, ...)
Uberprifen. Einspeiseregelung tberprifen.

Zu Bit 15:

Sammelfehler. Genaue Fehlerursache mit Inbetriebnahme-Tool ermitteln.

p3117

Beschreibung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Safety-Meldungen Typ dndern / SI-Meld Typ and

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 1 0

Einstellung zum Umparametrieren aller Safety-Meldungen auf Stérungen und Warnungen.
Der jeweilige Meldungstyp wahrend der Umschaltung wird von der Firmware entschieden.
0: Safety-Meldungen sind nicht umparametriert

1: Safety-Meldungen sind umparametriert

Eine Anderung wird erst nach POWER ON wirksam.
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r3120[0...63]

Beschreibung:
Wert:

Abhiéngigkeit:
Hinweis:

Komponente Stérung / Kompo Stérung

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8060
Min Max Werkseinstellung

0 3 -

Anzeige der Komponente der aufgetretenen Stérung.

0: Keine Zuordnung

1: Control Unit

2: Power Module

3: Motor

Siehe auch: r0945, r0947, r0948, r0949, r2109, r2130, r2133, r2136, r3122
Die Pufferparameter werden zyklisch im Hintergrund aktualisiert (siehe Zustandssignal in r2139).
Der Aufbau des Storpuffers sowie die Belegung der Indizes ist in r0945 dargestellit.

r3121[0...63]

Beschreibung:
Wert:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Komponente Warnung / Kompo Warnung

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8065
Min Max Werkseinstellung

0 3 -

Anzeige der Komponente der aufgetretenen Warnung.

0: Keine Zuordnung

1: Control Unit

2: Power Module

3: Motor

Siehe auch: r2110, r2122, r2123, r2124, r2125, r2134, r3123
Die Pufferparameter werden zyklisch im Hintergrund aktualisiert (siehe Zustandssignal in r2139).
Der Aufbau des Warnpuffers sowie die Belegung der Indizes ist in r2122 dargestellit.

r3122[0...63]

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhangigkeit:
Hinweis:

260

Diagnoseattribute Storung / Diag_attr Storung

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8060
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Diagnoseattribute der aufgetretenen Stérung.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 Hardware-Tausch empfohlen Ja Nein -
15  Meldung gegangen Ja Nein -
16  PROFIdrive-Fehlerklasse Bit 0 High Low -
17  PROFIdrive-Fehlerklasse Bit 1 High Low -
18  PROFIdrive-Fehlerklasse Bit 2 High Low -
19  PROFIdrive-Fehlerklasse Bit 3 High Low -
20 PROFIdrive-Fehlerklasse Bit 4 High Low -

Siehe auch: r0945, r0947, r0948, r0949, r2109, r2130, r2133, r2136, r3120
Die Pufferparameter werden zyklisch im Hintergrund aktualisiert (siehe Zustandssignal in r2139).
Der Aufbau des Storpuffers sowie die Belegung der Indizes ist in r0945 dargestelit.

Zu Bit 20 ... 16:

Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 0, 0, 0, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 0: Nicht belegt

Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 0, 0, 0, 1 --> PROFIdrive Meldungsklasse 1: Hardware-/Software-Fehler
Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 0, 0, 1, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 2: Netzfehler

Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 0, 0, 1, 1 --> PROFIdrive Meldungsklasse 3: Fehler Versorgungsspannung
Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 0, 1, 0, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 4: Fehler Zwischenkreis

Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 0, 1, 0, 1 --> PROFIdrive Meldungsklasse 5: Leistungselektronik gestort

SINAMICS G120C
Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 0, 1, 1, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 6: Ubertemperatur Elektronikkomponente
Bit 20, 19, 18,17, 16 =0, 0, 1, 1, 1 --> PROFIdrive Meldungsklasse 7: Erdschluss/Phasenschluss erkannt
Bit 20, 19, 18,17, 16 = 0, 1, 0, 0, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 8: Uberlastung Motor

Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 1, 0, 0, 1 --> PROFIdrive Meldungsklasse 9: Kommunikation zur Gberlagerten Steuerung
gestort

Bit 20, 19, 18,17, 16 =0, 1, 0, 1, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 10: Sicherer Uberwachungskanal hat Fehler
erkannt

Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 1, 0, 1, 1 --> PROFIdrive Meldungsklasse 11: Lageistwert/Drehzahlistwert fehlerhaft oder
nicht verfiigbar

Bit 20, 19, 18,17, 16 =0, 1, 1, 0, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 12: Interne (DRIVE-CLiQ) Kommunikation
gestort

Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 1, 1, 0, 1 --> PROFIdrive Meldungsklasse 13: Einspeisung gestort
Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 1, 1, 1, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 14: Bremssteller/Braking Module gestort
Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 1, 1, 1, 1 --> PROFIdrive Meldungsklasse 15: Netzfilter gestort

Bit 20, 19, 18, 17,16 =1, 0, 0, 0, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 16: Externer Messwert/Signalzustand auf3erhalb
des zulassigen Bereichs

Bit 20, 19, 18, 17,16 =1, 0, 0, 0, 1 --> PROFIdrive Meldungsklasse 17: Anwendung/Technologische Funktion gestort

Bit 20, 19, 18, 17,16 =1, 0, 0, 1, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 18: Fehler in
Parametrierung/Konfiguration/Inbetriebnahmeablauf

Bit 20, 19, 18,17,16 =1, 0, 0, 1, 1 --> PROFIdrive Meldungsklasse 19: Alilgemeiner Antriebsfehler
Bit 20, 19, 18, 17,16 =1, 0, 1, 0, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 20: Hilfsaggregat gestort

r3123[0...63]

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhangigkeit:
Hinweis:

SINAMICS G120C

Diagnoseattribute Warnung / Diag_attr Warnung

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8065
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Diagnoseattribute der aufgetretenen Warnung.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 Hardware-Tausch empfohlen Ja Nein -
11 Warnungsklasse Bit 0 High Low -
12 Warnungsklasse Bit 1 High Low -
13  Wartung benétigt Ja Nein -
14  Wartung dringend erforderlich Ja Nein -
15  Meldung gegangen Ja Nein -
16  PROFIdrive-Fehlerklasse Bit 0 High Low -
17 PROFIdrive-Fehlerklasse Bit 1 High Low -
18  PROFIdrive-Fehlerklasse Bit 2 High Low -
19  PROFIdrive-Fehlerklasse Bit 3 High Low -
20 PROFIdrive-Fehlerklasse Bit 4 High Low -

Siehe auch: r2110, r2122, r2123, r2124, r2125, r2134, r3121

Die Pufferparameter werden zyklisch im Hintergrund aktualisiert (siehe Zustandssignal in r2139).
Der Aufbau des Warnpuffers sowie die Belegung der Indizes ist in r2122 dargestellit.

Zu Bit 12, 11:

Diese Zustandsbits dienen zur Einteilung in interne Warnungsklassen und dienen ausschlief3lich zu
Diagnosezwecken bei einigen Automatisierungssystemen mit integrierter SINAMICS-Funktionalitat.

Zu Bit 20 ... 16:

Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 0, 0, 0, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 0: Nicht belegt

Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 0, 0, 0, 1 --> PROFIdrive Meldungsklasse 1: Hardware-/Software-Fehler

Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 0, 0, 1, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 2: Netzfehler

Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 0, 0, 1, 1 --> PROFIdrive Meldungsklasse 3: Fehler Versorgungsspannung

Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 0, 1, 0, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 4: Fehler Zwischenkreis

Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 0, 1, 0, 1 --> PROFIdrive Meldungsklasse 5: Leistungselektronik gestort

Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 0, 1, 1, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 6: Ubertemperatur Elektronikkomponente
Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 0, 1, 1, 1 --> PROFIdrive Meldungsklasse 7: Erdschluss/Phasenschluss erkannt

Bit 20, 19, 18,17, 16 =0, 1, 0, 0, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 8: Uberlastung Motor
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Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 1, 0, 0, 1 --> PROFIdrive Meldungsklasse 9: Kommunikation zur Gberlagerten Steuerung
gestort

Bit 20, 19, 18,17, 16 =0, 1, 0, 1, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 10: Sicherer Uberwachungskanal hat Fehler
erkannt

Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 1, 0, 1, 1 --> PROFIdrive Meldungsklasse 11: Lageistwert/Drehzahlistwert fehlerhaft oder
nicht verfiigbar

Bit 20, 19, 18,17, 16 =0, 1, 1, 0, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 12: Interne (DRIVE-CLiQ) Kommunikation
gestort

Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 1, 1, 0, 1 --> PROFIdrive Meldungsklasse 13: Einspeisung gestort
Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 1, 1, 1, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 14: Bremssteller/Braking Module gestort
Bit 20, 19, 18, 17,16 =0, 1, 1, 1, 1 --> PROFIdrive Meldungsklasse 15: Netzfilter gestort

Bit 20, 19, 18, 17,16 =1, 0, 0, 0, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 16: Externer Messwert/Signalzustand auf3erhalb
des zulassigen Bereichs

Bit 20, 19, 18, 17,16 =1, 0, 0, 0, 1 --> PROFIdrive Meldungsklasse 17: Anwendung/Technologische Funktion gestort

Bit 20, 19, 18, 17,16 =1, 0, 0, 1, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 18: Fehler in
Parametrierung/Konfiguration/Inbetriebnahmeablauf

Bit 20, 19, 18,17,16 =1, 0, 0, 1, 1 --> PROFIdrive Meldungsklasse 19: Alilgemeiner Antriebsfehler
Bit 20, 19, 18, 17,16 =1, 0, 1, 0, 0 --> PROFIdrive Meldungsklasse 20: Hilfsaggregat gestort

p3233[0...n]

Beschreibung:

Drehmomentistwertfilter Zeitkonstante / M_ist_filt T

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8013

Min Max Werkseinstellung

0 [ms] 1000000 [ms] 100 [ms]

Einstellung der Zeitkonstante fur das PT1-Glied zur Glattung des Drehmomentistwertes.
Der geglattete Drehmomentistwert wird mit den Schwellwerten verglichen und dient ausschlieBlich fir Meldungen.

p3320[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:
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Stromungsmaschine Leistung Punkt 1 / Strom_masch P1

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.00 100.00 25.00

Fir die Energiesparanzeige einer Strdmungsmaschine ist eine typische Stromungskennline P = f(n) mit 5
Stltzpunkten erforderlich.

Dieser Parameter gibt die Leistung (P) von Punkt 1 in [%] an.

Die Kennlinie besteht aus folgenden Wertepaaren:

Leistung (P) / Drehzahl (n)

p3320 / p3321 --> Punkt 1 (P1/n1)

p3322 / p3323 --> Punkt 2 (P2 / n2)

p3324 / p3325 --> Punkt 3 (P3 / n3)

p3326 / p3327 --> Punkt 4 (P4 / n4)

p3328 / p3329 --> Punkt 5 (P5 / n5)

Siehe auch: r0041, p3321, p3322, p3323, p3324, p3325, p3326, p3327, p3328, p3329
Der Bezugswert fiir Leistung und Drehzahl ist Nennleistung/Nenndrehzahl.
Die eingesparte Energie wird in r0041 angezeigt.
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p3321[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Stromungsmaschine Drehzahl Punkt 1 / Strém_masch n1

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.00 100.00 0.00

Fir die Energiesparanzeige einer Stromungsmaschine ist eine typische Strémungskennline P = f(n) mit 5
Stltzpunkten erforderlich.

Dieser Parameter gibt die Drehzahl (n) von Punkt 1 in [%] an.

Die Kennlinie besteht aus folgenden Wertepaaren:

Leistung (P) / Drehzahl (n)

p3320 / p3321 --> Punkt 1 (P1/n1)

p3322 / p3323 --> Punkt 2 (P2 / n2)

p3324 / p3325 --> Punkt 3 (P3 / n3)

p3326 / p3327 --> Punkt 4 (P4 / n4)

p3328 / p3329 --> Punkt 5 (P5 / n5)

Siehe auch: r0041, p3320, p3322, p3323, p3324, p3325, p3326, p3327, p3328, p3329

Hinweis: Der Bezugswert fiir Leistung und Drehzahl ist Nennleistung/Nenndrehzahl.
Die eingesparte Energie wird in r0041 angezeigt.
p3322[0...n] Stromungsmaschine Leistung Punkt 2 / Strom_masch P2

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.00 100.00 50.00

Fir die Energiesparanzeige einer Stromungsmaschine ist eine typische Stromungskennline P = f(n) mit 5
Stltzpunkten erforderlich.

Dieser Parameter gibt die Leistung (P) von Punkt 2 in [%] an.
Siehe auch: r0041, p3320, p3321, p3323, p3324, p3325, p3326, p3327, p3328, p3329

Hinweis: Der Bezugswert fiir Leistung und Drehzahl ist Nennleistung/Nenndrehzahl.
Die eingesparte Energie wird in r0041 angezeigt.
p3323[0...n] Stromungsmaschine Drehzahl Punkt 2 / Strém_masch n2

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:
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Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.00 100.00 25.00

Fir die Energiesparanzeige einer Stromungsmaschine ist eine typische Strémungskennline P = f(n) mit 5
Stitzpunkten erforderlich.

Dieser Parameter gibt die Drehzahl (n) von Punkt 2 in [%] an.

Siehe auch: r0041, p3320, p3321, p3322, p3324, p3325, p3326, p3327, p3328, p3329
Der Bezugswert fiir Leistung und Drehzahl ist Nennleistung/Nenndrehzahl.

Die eingesparte Energie wird in r0041 angezeigt.
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p3324[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Stromungsmaschine Leistung Punkt 3 / Strom_masch P3
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 100.00 77.00

Fir die Energiesparanzeige einer Stromungsmaschine ist eine typische Strémungskennline P = f(n) mit 5
Stltzpunkten erforderlich.

Dieser Parameter gibt die Leistung (P) von Punkt 3 in [%] an.

Siehe auch: r0041, p3320, p3321, p3322, p3323, p3325, p3326, p3327, p3328, p3329

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Hinweis: Der Bezugswert fiir Leistung und Drehzahl ist Nennleistung/Nenndrehzahl.
Die eingesparte Energie wird in r0041 angezeigt.
p3325[0...n] Stromungsmaschine Drehzahl Punkt 3 / Strom_masch n3

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung

0.00 100.00 50.00

Fir die Energiesparanzeige einer Stromungsmaschine ist eine typische Stromungskennline P = f(n) mit 5
Stltzpunkten erforderlich.

Dieser Parameter gibt die Drehzahl (n) von Punkt 3 in [%] an.

Siehe auch: r0041, p3320, p3321, p3322, p3323, p3324, p3326, p3327, p3328, p3329

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Hinweis: Der Bezugswert fiir Leistung und Drehzahl ist Nennleistung/Nenndrehzahl.
Die eingesparte Energie wird in r0041 angezeigt.
p3326[0...n] Stromungsmaschine Leistung Punkt 4 / Strém_masch P4

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung

0.00 100.00 92.00

Fir die Energiesparanzeige einer Stromungsmaschine ist eine typische Strémungskennline P = f(n) mit 5
Stltzpunkten erforderlich.

Dieser Parameter gibt die Leistung (P) von Punkt 4 in [%] an.

Siehe auch: r0041, p3320, p3321, p3322, p3323, p3324, p3325, p3327, p3328, p3329

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

Normierung: -

Einheitenwahl: -

Hinweis: Der Bezugswert fiir Leistung und Drehzahl ist Nennleistung/Nenndrehzahl.
Die eingesparte Energie wird in r0041 angezeigt.
p3327[0...n] Stromungsmaschine Drehzahl Punkt 4 / Strom_masch n4

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:
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Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung

0.00 100.00 75.00

Fir die Energiesparanzeige einer Stromungsmaschine ist eine typische Stromungskennline P = f(n) mit 5
Stltzpunkten erforderlich.

Dieser Parameter gibt die Drehzahl (n) von Punkt 4 in [%] an.

Siehe auch: r0041, p3320, p3321, p3322, p3323, p3324, p3325, p3326, p3328, p3329

Der Bezugswert fiir Leistung und Drehzahl ist Nennleistung/Nenndrehzahl.

Die eingesparte Energie wird in r0041 angezeigt.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -

SINAMICS G120C
Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

p3328[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Stromungsmaschine Leistung Punkt 5 / Strom_masch P5
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 100.00 100.00

Fir die Energiesparanzeige einer Stromungsmaschine ist eine typische Strémungskennline P = f(n) mit 5
Stltzpunkten erforderlich.

Dieser Parameter gibt die Leistung (P) von Punkt 5 in [%] an.

Siehe auch: r0041, p3320, p3321, p3322, p3323, p3324, p3325, p3326, p3327, p3329

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: -

Normierung: -

Hinweis: Der Bezugswert fiir Leistung und Drehzahl ist Nennleistung/Nenndrehzahl.
Die eingesparte Energie wird in r0041 angezeigt.
p3329[0...n] Stromungsmaschine Drehzahl Punkt 5 / Strom_masch n5

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 100.00 100.00

Fir die Energiesparanzeige einer Stromungsmaschine ist eine typische Stromungskennline P = f(n) mit 5
Stltzpunkten erforderlich.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

Normierung: -

Dieser Parameter gibt die Drehzahl (n) von Punkt 5 in [%] an.
Siehe auch: r0041, p3320, p3321, p3322, p3323, p3324, p3325, p3326, p3327, p3328

Hinweis: Der Bezugswert fiir Leistung und Drehzahl ist Nennleistung/Nenndrehzahl.
Die eingesparte Energie wird in r0041 angezeigt.
p3330[0...n] Bl: 2/3-Drahtsteuerung Befehl 1 / 2/3-Draht Bef 1

Beschreibung:

Abhiangigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: U, T

Datentyp: U32 / Binary
Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2272, 2273
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir den Befehl 1 bei der Zweidrahtsteuerung/Dreidrahtsteuerung.

Siehe auch: p0015, p3331, p3332, r3333, p3334

Die Funktionsweise dieses Binektoreingangs ist abhangig von der in p0015 eingestellten Drahtsteuerung.

Normierung: -

p3331[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:
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Bl: 2/3-Drahtsteuerung Befehl 2 / 2/3-Draht Bef 2
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2272, 2273
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fiir den Befehl 2 bei der Zweidrahtsteuerung/Dreidrahtsteuerung.

Siehe auch: p0015, p3330, p3332, r3333, p3334

Die Funktionsweise dieses Binektoreingangs ist abhangig von der in p0015 eingestellten Drahtsteuerung.

Normierung: -
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p3332[0...n]

Beschreibung:
Abhingigkeit:
Hinweis:

Bl: 2/3-Drahtsteuerung Befehl 3 / 2/3-Draht Bef 3
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: U, T

Datentyp: U32 / Binary
Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Funktionsplan: 2273

Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir den Befehl 3 bei der Zweidrahtsteuerung/Dreidrahtsteuerung.

Siehe auch: p0015, p3330, p3331, r3333, p3334

Die Funktionsweise dieses Binektoreingangs ist abhangig von der in p0015 eingestellten Drahtsteuerung.

Normierung: -
Einheitenwahl: -

r3333.0...3

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhangigkeit:

CO/BO: 2/3-Drahtsteuerung Steuerwort / 2/3-Draht STW

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2272, 2273
Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Steuerworts bei der Zweidrahtsteuerung/Dreidrahtsteuerung.

Die Steuersignale sind abhangig von der in p0015 eingestellten Drahtsteuerung und den Signalzustédnden an den
Digitaleingéngen.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 EIN Ja Nein -
01 Reversieren Ja Nein -
02 EIN invertiert Ja Nein -
03 Reversieren invertiert Ja Nein -

Siehe auch: p0015, p3330, p3331, p3332, p3334

p3334

Beschreibung:
Wert:

Abhangigkeit:
Hinweis:

2/3-Drahtsteuerung Auswahl / 2/3-Draht Ausw
Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2272, 2273
Min Max Werkseinstellung

0 4 0

Einstellung der Zweidrahtsteuerung/Dreidrahtsteuerung.

0 Keine Drahtsteuerung

1: Zweidrahtsteuerung Rechtslauf/Linkslauf 1
2: Zweidrahtsteuerung Rechtslauf/Linkslauf 2
3.
4

Datentyp: Integer16

Normierung: - Dyn. Index: -

Dreidrahtsteuerung Freigabe Rechtslauf/Linkslauf
Dreidrahtsteuerung Freigabe EIN/Reversieren

Siehe auch: p0015, p3330, p3331, p3332, r3333
Der Wert ist abhangig von der in p0015 eingestellten Drahtsteuerung.

p3820[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:
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Reibkennlinie Wert n0 / Reib n0

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: p0340 = 1,3,5 Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 7010
Min Max Werkseinstellung

0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 15.00 [1/min]

Die Reibkennlinie wird durch 10 Wertepaare definiert.
Dieser Parameter gibt die n-Koordinate des 1. Wertepaares der Reibkennlinie vor.
Siehe auch: p3830, p3845
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p3821[0...n]

Beschreibung:

Abhiéngigkeit:

Reibkennlinie Wert n1 / Reib n1

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: p0340 = 1,3,5 Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 7010
Min Max Werkseinstellung

0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 30.00 [1/min]

Die Reibkennlinie wird durch 10 Wertepaare definiert.
Dieser Parameter gibt die n-Koordinate des 2. Wertepaares der Reibkennlinie vor.
Siehe auch: p3831, p3845

p3822[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Reibkennlinie Wert n2 / Reib n2

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: p0340 = 1,3,5 Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 7010
Min Max Werkseinstellung

0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 60.00 [1/min]

Die Reibkennlinie wird durch 10 Wertepaare definiert.
Dieser Parameter gibt die n-Koordinate des 3. Wertepaares der Reibkennlinie vor.
Siehe auch: p3832, p3845

p3823[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Reibkennlinie Wert n3 / Reib n3

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: p0340 = 1,3,5 Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 7010
Min Max Werkseinstellung

0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 120.00 [1/min]

Die Reibkennlinie wird durch 10 Wertepaare definiert.
Dieser Parameter gibt die n-Koordinate des 4. Wertepaares der Reibkennlinie vor.
Siehe auch: p3833, p3845

p3824[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Reibkennlinie Wert n4 / Reib n4

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: p0340 = 1,3,5 Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 7010
Min Max Werkseinstellung

0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 150.00 [1/min]

Die Reibkennlinie wird durch 10 Wertepaare definiert.
Dieser Parameter gibt die n-Koordinate des 5. Wertepaares der Reibkennlinie vor.
Siehe auch: p3834, p3845

p3825[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
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Reibkennlinie Wert n5 / Reib n5

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: p0340 = 1,3,5 Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 7010
Min Max Werkseinstellung

0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 300.00 [1/min]

Die Reibkennlinie wird durch 10 Wertepaare definiert.
Dieser Parameter gibt die n-Koordinate des 6. Wertepaares der Reibkennlinie vor.
Siehe auch: p3835, p3845
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p3826[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Reibkennlinie Wert n6 / Reib n6

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: p0340 = 1,3,5 Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 7010
Min Max Werkseinstellung

0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 600.00 [1/min]

Die Reibkennlinie wird durch 10 Wertepaare definiert.
Dieser Parameter gibt die n-Koordinate des 7. Wertepaares der Reibkennlinie vor.
Siehe auch: p3836, p3845

p3827[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Reibkennlinie Wert n7 / Reib n7

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: p0340 = 1,3,5 Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 7010
Min Max Werkseinstellung

0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 1200.00 [1/min]

Die Reibkennlinie wird durch 10 Wertepaare definiert.
Dieser Parameter gibt die n-Koordinate des 8. Wertepaares der Reibkennlinie vor.
Siehe auch: p3837, p3845

p3828[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Reibkennlinie Wert n8 / Reib n8

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: p0340 = 1,3,5 Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 7010
Min Max Werkseinstellung

0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 1500.00 [1/min]

Die Reibkennlinie wird durch 10 Wertepaare definiert.
Dieser Parameter gibt die n-Koordinate des 9. Wertepaares der Reibkennlinie vor.
Siehe auch: p3838, p3845

p3829[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Reibkennlinie Wert n9 / Reib n9

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: p0340 = 1,3,5 Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 7010
Min Max Werkseinstellung

0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 3000.00 [1/min]

Die Reibkennlinie wird durch 10 Wertepaare definiert.
Dieser Parameter gibt die n-Koordinate des 10. Wertepaares der Reibkennlinie vor.
Siehe auch: p3839, p3845

p3830[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

268

Reibkennlinie Wert M0 / Reib MO

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 7010

Min Max Werkseinstellung

-1000000.00 [Nm] 1000000.00 [Nm]
Die Reibkennlinie wird durch 10 Wertepaare definiert.

Dieser Parameter gibt die M-Koordinate des 1. Wertepaares der Reibkennlinie vor.
Siehe auch: p3820, p3845

0.00 [Nm]
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p3831[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Reibkennlinie Wert M1 / Reib M1

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 7010

Min Max Werkseinstellung

-1000000.00 [Nm] 1000000.00 [Nm]
Die Reibkennlinie wird durch 10 Wertepaare definiert.

Dieser Parameter gibt die M-Koordinate des 2. Wertepaares der Reibkennlinie vor.
Siehe auch: p3821, p3845

0.00 [Nm]

p3832[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Reibkennlinie Wert M2 / Reib M2

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 7010

Min Max Werkseinstellung

-1000000.00 [Nm] 1000000.00 [Nm]
Die Reibkennlinie wird durch 10 Wertepaare definiert.

Dieser Parameter gibt die M-Koordinate des 3. Wertepaares der Reibkennlinie vor.
Siehe auch: p3822, p3845

0.00 [Nm]

p3833[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Reibkennlinie Wert M3 / Reib M3

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 7010

Min Max Werkseinstellung

-1000000.00 [Nm] 1000000.00 [Nm]
Die Reibkennlinie wird durch 10 Wertepaare definiert.

Dieser Parameter gibt die M-Koordinate des 4. Wertepaares der Reibkennlinie vor.
Siehe auch: p3823, p3845

0.00 [Nm]

p3834[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Reibkennlinie Wert M4 / Reib M4

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 7010

Min Max Werkseinstellung

-1000000.00 [Nm] 1000000.00 [Nm]
Die Reibkennlinie wird durch 10 Wertepaare definiert.

Dieser Parameter gibt die M-Koordinate des 5. Wertepaares der Reibkennlinie vor.
Siehe auch: p3824, p3845

0.00 [Nm]

p3835[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

SINAMICS G120C

Reibkennlinie Wert M5 / Reib M5

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 7010

Min Max Werkseinstellung

-1000000.00 [Nm] 1000000.00 [Nm]
Die Reibkennlinie wird durch 10 Wertepaare definiert.

Dieser Parameter gibt die M-Koordinate des 6. Wertepaares der Reibkennlinie vor.
Siehe auch: p3825, p3845

0.00 [Nm]
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p3836[0...n] Reibkennlinie Wert M6 / Reib M6
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 7010
Min Max Werkseinstellung
-1000000.00 [Nm] 1000000.00 [Nm] 0.00 [Nm]

Beschreibung: Die Reibkennlinie wird durch 10 Wertepaare definiert.
Dieser Parameter gibt die M-Koordinate des 7. Wertepaares der Reibkennlinie vor.

Abhiéngigkeit: Siehe auch: p3826, p3845

p3837[0...n] Reibkennlinie Wert M7 / Reib M7
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 7010
Min Max Werkseinstellung
-1000000.00 [Nm] 1000000.00 [Nm] 0.00 [Nm]

Beschreibung: Die Reibkennlinie wird durch 10 Wertepaare definiert.
Dieser Parameter gibt die M-Koordinate des 8. Wertepaares der Reibkennlinie vor.

Abhangigkeit: Siehe auch: p3827, p3845

p3838[0...n] Reibkennlinie Wert M8 / Reib M8
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 7010
Min Max Werkseinstellung
-1000000.00 [Nm] 1000000.00 [Nm] 0.00 [Nm]

Beschreibung: Die Reibkennlinie wird durch 10 Wertepaare definiert.
Dieser Parameter gibt die M-Koordinate des 9. Wertepaares der Reibkennlinie vor.

Abhangigkeit: Siehe auch: p3828, p3845

p3839[0...n] Reibkennlinie Wert M9 / Reib M9
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 7010
Min Max Werkseinstellung
-1000000.00 [Nm] 1000000.00 [Nm] 0.00 [Nm]

Beschreibung: Die Reibkennlinie wird durch 10 Wertepaare definiert.
Dieser Parameter gibt die M-Koordinate des 10. Wertepaares der Reibkennlinie vor.

Abhéangigkeit: Siehe auch: p3829, p3845
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r3840.0...8

Beschreibung:

CO/BO: Reibkennlinie Zustandswort / Reib ZSW

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: - Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Anzeige und BICO-Ausgang fir das Zustandswort der Reibkennlinie.

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 7010
Werkseinstellung

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Reibkennlinie OK Ja Nein -
01 Reibkennlinie Record aktiviert Ja Nein -
02  Reibkennlinie Record beendet Ja Nein -
03  Reibkennlinie Record abgebrochen Ja Nein -
08  Reibkennlinie Richtung positiv Ja Nein -
r3g41 CO: Reibkennlinie Ausgang / Reib Ausgang

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: - Normierung: p2003
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

- [Nm] - [Nm]

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 7010
Werkseinstellung

- [Nm]

Anzeige und Konnektorausgang fiir das Drehmoment der Reibkennlinie abhangig von Drehzahl.

Siehe auch: p3842

p3842

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:

Reibkennlinie Aktivierung / Reib Aktivierung

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: T Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

0 1

Einstellung zur Aktivierung und Deaktivierung der Reibkennlinie.
0: Reibkennlinie deaktiviert

1: Reibkennlinie aktiviert

Siehe auch: r3841, p3845

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 7010
Werkseinstellung

0

p3845

Beschreibung:

Wert:

Abhiéngigkeit:

Gefahr:

JAN

Achtung:

SINAMICS G120C

Reibkennlinie Record Aktivierung / Reib Rec Akt

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: T Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0 3

Einstellung fir die Aufnahme der Reibkennlinie.

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 7010
Werkseinstellung

0

Nach dem nachsten Einschaltbefehl wird die automatische Aufnahme der Reibkennlinie ausgefiihrt.

0: Reibkennlinie Record deaktiviert

1: Reibkennlinie Record aktiviert Richtung alle

2: Reibkennlinie Record aktiviert Richtung positiv
3: Reibkennlinie Record aktiviert Richtung negativ

Bei Anwahl der Reibkennlinienmessung wird die Antriebsdatensatzumschaltung unterdriickt.
Bei Linearantrieben (siehe r0108 Bit 12) darf die Reibkennlinienmessung bei wegbegrenzender Mechanik nicht

durchgefiihrt werden.

Bei Antrieben mit wegbegrenzender Mechanik muss sichergestellt sein, dass diese wahrend der Aufnahme der
Reibkennlinie nicht erreicht wird. Ist dies nicht der Fall, darf die Messung nicht durchgefiihrt werden.

Zur permanenten Ubernahme der ermittelten Einstellungen ist nichtfliichtig zu speichern (p0971, p0977).
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Hinweis:

Bei aktivierter Reibkennlinienaufnahme ist das Speichern der Parameter nicht méglich (p0971, p0977).

Bei aktivierter Reibkennlinienaufnahme (p3845 > 0) ist das Andern von p3820 ... p3829, p3830 ... p3839 und p3842
nicht maéglich.

Mit der Aufnahme der Reibkennlinie werden neben der Reibung auch Motorverluste ermittelt (z. B. Eisenverluste,
Wirbelstromverluste und Ummagnetisierungsverluste). Diese werden im Einzelnen nicht unterschieden. Die
Verwendung eines Motortemperatursensors wird empfohlen, da sich Drehmomentabweichungen durch thermische
Beeinflussung ebenfalls auf der Kennlinie abbilden.

p3846[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Reibkennlinie Record Hoch-/Riicklaufzeit / Reib Rec t_HL/RL

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7010

Min Max Werkseinstellung

0.000 [s] 999999.000 [s] 10.000 [s]

Einstellung der Hoch-/Riicklaufzeit des Hoch-/Ricklaufgebers fiir die automatische Aufzeichnung der Reibkennlinie.

In dieser Zeit wird der Antrieb von Stillstand (Sollwert = 0) bis zur Maximaldrehzahl/-geschwindigkeit (p1082)
gefahren.

Siehe auch: p3845

p3847[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Reibkennlinie Record Warmlaufzeit / Reib Rec t_Warm

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 7010

Min Max Werkseinstellung

0.000 [s] 3600.000 [s] 0.000 [s]

Einstellung der Warmlaufzeit.

Beim automatischen Aufzeichnen wird zunachst die hdchste eingestellte Drehzahl (p3829) angefahren und diese
Zeit gehalten. Danach wird mit der Messung mit der hdchsten Drehzahl begonnen.

Siehe auch: p3829, p3845

p3856[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Achtung:

272

Compound Bremsstrom / Compound |_Brems

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: PERCENT Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.00 [%] 250.00 [%] 0.00 [%]

Mit dem Compound-Bremsstrom wird die Hohe des Gleichstroms festgelegt, der beim Stillsetzen des Motors bei
Betrieb mit U/f-Steuerung zur Erhéhung der Bremswirkung zusatzlich erzeugt wird.

Die Compound-Bremsung ist eine Uberlagerung der DC-Bremsfunktion mit der generatorischen Bremsung
(Nutzbremsung an der Rampe) nach AUS1 oder AUS3. Hiermit ist ein Abbremsen mit geregelter Motorfrequenz und
minimalem Energieeintrag in den Motor mdglich.

Durch Optimierung der Rampenriicklaufzeit und der Compound-Bremsung ergibt sich ein effektives Abbremsen
ohne Einsatz zusatzlicher Hardware-Komponenten.

Der Compound-Bremsstrom wird erst dann aktiviert, wenn die Zwischenkreisspannung den Schwellwert in r1282
Uberschreitet.

Die Compound-Bremsung arbeitet in folgenden Fallen nicht:
- Gleichstrombremsung aktiviert (p1230, r1239).

- Motor noch nicht aufmagnetisiert (z. B. beim Fangen).

- Vektorregelung parametriert (p1300 >= 20).

- Synchronmotor eingesetzt (p0300 = 2xx).

Eine Erhéhung des Bremsstroms verbessert im Allgemeinen die Bremswirkung beim Stillsetzen des Motors. Wird der
Wert jedoch zu hoch eingestellt, kann eine Abschaltung durch Uberstrom oder Erdschluss eintreten.

Empfehlung: p3856 < 100 % x (r0209 - r0331) / p0305 / 2

Durch die Compound-Bremsung entsteht im Motor ein Strom mit drehfrequenter Welligkeit. Je gréf3er der
Bremsstrom eingestellt wird, um so groRer sind auch die daraus resultierenden Welligkeiten, insbesonders bei
gleichzeitig aktiver Vdc_max-Regelung (siehe p1280).
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Hinweis: Der Parameterwert wird relativ zum Motor-Bemessungsstrom (p0305) eingegeben.
Mit p3856 = 0 % wird die Compound-Bremsung deaktiviert.
r3859.0 CO/BO: Compound-Bremsung/GleichgréBenregelung Zustandswort /

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhangigkeit:

Comp-Br/DC_reg ZSW

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6797
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und Konnektorausgang fur das Zustandswort der Compound-Bremsung und GleichgréRenregelung.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 Compound-Bremsung aktiv Ja Nein -

Siehe auch: p3856

p3900

Beschreibung:

Wert:

Achtung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Abschluss Schnellinbetriebnahme / Abschluss Schn_ibn

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C(1) Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 3 0

Beenden der Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1) mit automatischer Berechnung aller Parameter aller vorhandenen
Antriebsdatensatze, die von den Eingaben der Schnellinbetriebnahme abhangen.

p3900 = 1 beinhaltet zunéchst einen Parameter-Reset (Werkseinstellung wie p0970 = 1) fiir alle Parameter des
Antriebsobjektes, allerdings ohne dabei die Eingaben der Schnellinbetriebnahme zu tberschreiben.

AnschlieRend werden die Verschaltungen der PROFIBUS PZD Telegrammauswahl (p0922) und die Verschaltungen
Uber p15 und p1500 wieder hergestellt und alle abhangigen Motor-, Steuerungs-und Regelungsparameter berechnet
(entsprechend p0340 = 1).

p3900 = 2 beinhaltet die Wiederherstellung der Verschaltungen der PROFIBUS PZD Telegrammauswahl (p0922)
und die Verschaltungen tber p15 und p1500, sowie die Berechnungen entsprechend p0340 = 1.

p3900 = 3 beinhaltet nur die Berechnungen der Motor-, Steuerungs- und Regelungsparameter entsprechend p0340
=1.

0: Keine Schnellparametrierung

1: Schnellparametrierung nach Parameter-Reset

2: Schnellparametrierung (nur) fiir BICO- und Motorparameter
3: Schnellparametrierung (nur) fir Motorparameter

Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder mdglich.

Am Ende der Berechnungen wird p3900 und p0010 automatisch auf den Wert Null zuriickgesetzt.

Bei der Berechnung der Motor-, Steuer- und Regelungsparameter (wie p0340 = 1) werden Parameter eines
ausgewahlten Siemens-Listenmotors dabei nicht Giberschrieben.

Wenn kein Listenmotor eingestellt ist (p0300), werden mit p3900 > 0 zum Herstellen der gleichen Verhaltnisse wie
bei der Erstinbetriebnahme folgende Parameter zurlickgesetzt:

Asynchronmotor: p0320, p0352, p0362 ... p0369, p0604, p0605
Synchronmotor: p0352, p0604, p0605
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r3925[0...n]

Beschreibung:

Identifikationen Abschlussanzeige / Ident Abschil_anz

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Darstellung der ausgefiihrten Inbetriebnahmeschritte.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Motor-/Regelungsparameter berechnet Ja Nein -
(p0340 = 1, p3900 > 0)
02  Motordatenidentifikation im Stillstand Ja Nein -
durchgefiihrt (p1910 = 1)
03  Drehende Messung durchgefiihrt (p1960 = Ja Nein -
1,2)
08  Automatische Sicherung der Ja Nein -
Motoridendifikations-Daten erfolgt
11 Automatische Parametrierung als Standard Ja Nein -
Drive Control
12 Automatische Parametrierung als Dynamic Ja Nein -
Drive Control
15  Motorersatzschaltbildparameter geéndert Ja Nein -
Hinweis: Die einzelnen Bits werden nur dann gesetzt, wenn die entsprechende Aktion angestoRen und erfolgreich
abgeschlossen wurde.
Bei Anderung der Motortypenschildparameter wird die Abschlussanzeige zuriickgesetzt.
r3926[0...n] Spannungserzeugung alternierend Basisspannungs-Amplitude / U_erz altern Basis

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- V] -V - V]

Anzeige der Basisspannung der alternierenden Spannung bei der Motordatenidentifikation.

0:

Keine alternierenden Spannungen. Die Funktion ist deaktiviert.

<0:

Automatische Ermittlung der Basisspannung und Wobbelung/Selbsteinstellung auf Basis des Umrichters und des
angeschlossenen Motors.

Andernfalls:

Basisspannung der alternierenden Spannungserzeugung in Volt (Wobbelung aktiv).

r3927[0...n]

Beschreibung:
Bitfeld:

274

Motordatenidentifikation Steuerwort / MotID STW

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Erfolgreich abgeschlossene Bestandteile der zuletzt ausgefiihrten Motordatenidentifikation.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

00  Standerinduktivitdt Abschatzung, keine Ja Nein -
Messung

02  Rotorzeitkonstante Abschatzung, keine Ja Nein -
Messung

03  Streuinduktivitdt Abschatzung, keine Ja Nein -
Messung

05  Bestimmung Tr und Lsig Auswertung im Ja Nein -
Zeitbereich
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Abhangigkeit:
Hinweis:

06
07
1
12
14

15

16
17

18
19

20
21

22
23
24

Schwingungsdampfung aktivieren
Schwingungserkennung deaktivieren
Puls-Messung Lqg Ld deaktivieren
Messung Rotorwiderstand Rr deaktivieren
Messung Ventilverriegelungszeit
deaktivieren

Nur Standerwiderstand,
Ventilspannungsfehler, Totzeit ermitteln
Kurze Motoridentifikation (geringere Giite)
Messung ohne
Regelungsparameterberechnung

Nach MotID direkter Ubergang in Betrieb
Nach MotID Ergebnisse automatisch
speichern

Leitungswiderstand schatzen

Kalibrieren der Ausgangsspannungs-
Messung

Nur Kreis identifizieren

Kreis-ldentifikation deaktivieren
Kreis-ldentifikation mit 0,90Grad

Siehe auch: r3925
Der Parameter ist eine Kopie von p1909.

Ja
Ja
Ja
Ja
Ja

Ja

Ja
Ja

Ja
Ja

Ja
Ja

Ja
Ja
Ja

2.2 Liste der Parameter

Nein
Nein
Nein
Nein
Nein

Nein

Nein
Nein

Nein
Nein

Nein
Nein

Nein
Nein
Nein

r3928[0...n]

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhéangigkeit:
Hinweis:

SINAMICS G120C

Drehende Messung Konfiguration / Dreh Mes Konfig
Berechnet: p0340 = 1

Normierung: -

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: -
Einheitengruppe: -

Min

Max

Einheitenwahl: -

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

Erfolgreich abgeschlossene Bestandteile der zuletzt ausgefihrten drehenden Messung.

Bit
01
02
03
04

05
11
12

13
14

Signalname

Sattigungskennlinie Identifikation
Tragheitsmoment Identifikation
Drehzahlreglerparameter neu berechnen
Drehzahlregleroptimierung
(Schwingungstest)

g-Streuinduktivitat |dentifikation (fr
Stromregleradaption)

Reglerparameter wahrend der Messung
nicht andern

Messung verkurzt

Nach Messung direkter Ubergang in Betrieb

Drehzahlistwert Glattungszeit berechnen

Siehe auch: r3925
Der Parameter ist eine Kopie von p1959.

Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768

1-Signal

Ja
Ja
Ja
Ja

Ja
Ja
Ja

Ja
Ja

0-Signal
Nein
Nein
Nein
Nein

Nein
Nein
Nein

Nein
Nein
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r3929]0...n]

Beschreibung:

Motordatenidentifikation modulierte Spannungserzeugung / MotID U_erz modul

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Konfiguration der Spannungserzeugung bei den verschiedenen MotID-Abschnitten bei der letzten erfolgreichen
MotID.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

00  Wobbel U_Erzeugung fir Totzeitkorrektur-  Ja Nein -
Ermittlung

01 Wobbel U_Erzeugung fur Ja Nein -
Statorwiderstands-Ermittlung

02  Wobbel U_Erzeugung fir Ja Nein -
Rotorzeitkonstante-Ermittlung

03  Wobbel U_Erzeugung flr Streuinduktivitats- Ja Nein -
Ermittlung

04  Wobbel U_Erzeugung fur dyn Ja Nein -
Streuinduktivitats-Ermittlung

05  Wobbel U_Erzeugung fir Ja Nein -
Hauptinduktivitats-Ermittlung

08  Alternierende U_Erzeugung fiir Ja Nein -
Totzeitkorrektur-Ermittlung

09  Alternierende U_Erzeugung fur Ja Nein -
Statorwiderstands-Ermittlung

10  Alternierende U_Erzeugung fur Ja Nein -
Rotorzeitkonstante-Ermittlung

11 Alternierende U_Erzeugung fiir Ja Nein -
Streuinduktivitats-Ermittlung

12 Alternierende U_Erzeugung fur dyn Ja Nein -
Streuinduktivitats-Ermittlung

13 Alternierende U_Erzeugung fur Ja Nein -
Hauptinduktivitats-Ermittlung

p3950 Serviceparameter / Servicepar

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: C,U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Nur fur Servicepersonal.

p3981

Beschreibung:
Achtung:
Hinweis:
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Storungen quittieren Antriebsobjekt / Stéorungen quit DO

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8060
Min Max Werkseinstellung

0 1 0

Einstellung zum Quittieren aller anstehenden Stérungen eines Antriebsobjektes.
Safety-Meldungen koénnen Uber diesen Parameter nicht quittiert werden.

Zum Quittieren ist der Parameter von 0 auf 1 zu setzen.

Nach dem Quittieren wird der Parameter automatisch auf 0 zurtickgesetzt.

SINAMICS G120C
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p3985 Steuerungshoheit Modus Anwahl / PcCtrl Modus Anw
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Beschreibung: Einstellung des Modus zum Wechseln der Steuerungshoheit/LOCAL Mode.

Wert: 0: Steuerungshoheit wechseln bei STW1.0 =0
1: Steuerungshoheit wechseln im Betrieb

Gefahr: Beim Wechseln der Steuerungshoheit im Betrieb kann der Antrieb ein ungewolltes Verhalten zeigen, z. B.

A Beschleunigung auf einen anderen Sollwert.

r3996[0...1] Parameterschreiben Sperre Status / Par_schr Sperre St

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige, ob das Schreiben von Parametern gesperrt ist.

r3996[0] = 0:

Parameterschreiben ist nicht gesperrt.

0 < r3996/[0] < 100:

Parameterschreiben ist gesperrt. Der Wert zeigt den Fortschritt der Berechnungen an.

Index: [0] = Berechnungen Fortschritt
[1] = Ursache
Hinweis: Zu Index 1:
Nur fur Siemens-interne Fehlerdiagnose.
p5271[0...n] Onlinetuning Konfiguration Regler / Ot Konfig Ctrl

Beschreibung:

Bitfeld:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 5045
Min Max Werkseinstellung

- - 0000 0000 bin

Einstellung der Konfiguration fur das Onlinetuning.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
02 Lastadaption Kp Ja Nein -
06  Kp nicht verandern Ja Nein -
Zu Bit 00:

Bei gro3en Unterschieden zwischen Motor- und Lasttragheit bzw. bei geringer Dynamik des Reglers wird aus dem P-
Regler ein PD-Regler im Lageregelkreis. Dadurch wird die Dynamik des Lagereglers erhoht.

Diese Funktion sollte nur bei aktivierter Drehzahlvorsteuerung (Bit 3 = 1) oder Momentenvorsteuerung (Bit 4 = 1)
eingestellt werden.

Zu Bit 01:

Die Reglerverstarkungen werden automatisch bei geringer Drehzahl reduziert um Gerausche und
Stillstandsschwingungen zu vermeiden.

Zu Bit 02:

Das geschatzte Lasttragheitsmoment wird fur die Drehzahlreglerverstérkung berticksichtigt (siehe p5273).
Zu Bit 03:

Aktivierung der Drehzahlvorsteuerung beim Einfachpositionierer (EPOS).

Zu Bit 04:

Aktivierung der Momentenvorsteuerung beim Einfachpositionierer (EPOS).
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Zu Bit 05:

Die maximale Sollbeschleunigung beim Einfachpositionierer (EPOS) wird mit Hilfe des geschatzten
Tragheitsmoments ermittelt. Dies erfolgt nur einmalig beim Aktivieren des Bits.

Voraussetzung ist, dass der Antrieb unter Impulssperre steht und das Tragheitsmoment vorher ermittelt wurde.
Zu Bit 06:
Die in p1460 eingestellte Drehzahlreglerverstarkung wird bei der Reglerdatenberechnung nicht verandert.

p5310[0...n]

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhéangigkeit:

Tragheitsmomentvorsteuerung Konfiguration / J_schatz Konfig

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

B - 0000 bin

Konfiguration der Tragheitsmomentvorsteuerung bei aktiviertem Tragheitsmomentschéatzer.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Berechnungen aktivieren Ja Nein -
01 Tragheitsmomentvorsteuerung aktivieren Ja Nein -

Fir die Funktion "Tragheitsmomentvorsteuerung" muss das Funktionsmodul "Tragheitsmomentschatzer" (r0108.10)
aktiviert sein.

Siehe auch: 5311, p5312, p5313, p5314, p5315

Hinweis: M@ogliche Bitkombinationen:
Bit1,0
=0, 0 --> Funktion nicht aktiv
=0, 1 --> Zyklische Berechnungen der Koeffizienten ohne Tragheitsmomentvorsteuerung (Inbetriebnahme)
=1, 0 --> Tragheitsmomentvorsteuerung aktiviert (ohne zyklische Berechnungen der Koeffizienten)
=1, 1 --> Tragheitsmomentvorsteuerung aktiviert (mit zyklischen Berechnungen der Koeffizienten)
Zu Bit 00:
Aktivieren der Berechnungen fiir den konstanten und linearen Koeffizienten der Tragheitsmomentvorsteuerung. Die
Ergebnisse werden in die Parameter geschrieben (p5312, p5313, p5314, p5315).
Zu Bit 01:
Aktivieren der Tragheitsmomentvorsteuerung.
Das Tragheitsmoment wird aus dem aktuell gemessenen Lastmoment und den gespeicherten Koeffizienten (p5312,
p5313, p5314, p5315) berechnet.
r5311[0...n] Tragheitsmomentvorsteuerung Zustandswort / J_schatz ZSW

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhangigkeit:
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Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige fur das Zustandswort der Tragheitsmomentvorsteuerung.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

00  Neue Messpunkte liegen vor Ja Nein -

01 Berechnungen neuer Parameter lauft Ja Nein -

02  Tragheitsmomentvorsteuerung aktiv Ja Nein -

03  Berechnungen der Koeffizienten pos sind Ja Nein -
fertig

04  Berechnungen der Koeffizienten neg sind Ja Nein -
fertig

05  Ergebnisse in Parameter schreiben lauft Ja Nein -

Fir die Funktion "Tragheitsmomentvorsteuerung" muss das Funktionsmodul "Tragheitsmomentschatzer" (r0108.10)
aktiviert sein.

Siehe auch: p5310, p5312, p5313, p5314, p5315

SINAMICS G120C
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p5312[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Tragheitsmomentvorsteuerung linear positiv / J_schétz lin pos
Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
-340.28235E36 [s"2] 340.28235E36 [s"2] 0.000000 [s"2]

Einstellung des linearen Koeffizienten zur Tragheitsmomentvorsteuerung in positiver Richtung bei aktiviertem
Tragheitsmomentschéatzer.

Das geschatzte Tragheitsmoment ergibt sich nach folgender Formel:

Tragheitsmoment (J) = Koeffizient linear (p5312) * Lastmoment + Koeffizient konstant (p5313)

Fir die Funktion "Tragheitsmomentvorsteuerung" muss das Funktionsmodul "Tragheitsmomentschatzer" (r0108.10)
aktiviert sein.

Siehe auch: p5310, r5311, p5313, p5314, p5315

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

p5313[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Tragheitsmomentvorsteuerung konstant positiv / J_schatz konst pos
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1
Anderbar: C(3), U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 25_1 Einheitenwahl: p0100
Min Max Werkseinstellung

-340.28235E36 [kgm?] 340.28235E36 [kgm?] 0.000000 [kgm?]

Einstellung des konstanten Koeffizienten zur Tragheitsmomentvorsteuerung in positiver Richtung bei aktiviertem
Tragheitsmomentschéatzer.

Das geschatzte Tragheitsmoment ergibt sich nach folgender Formel:

Tragheitsmoment (J) = Koeffizient linear (p5312) * Lastmoment + Koeffizient konstant (p5313)

Fir die Funktion "Tragheitsmomentvorsteuerung" muss das Funktionsmodul "Tragheitsmomentschatzer" (r0108.10)
aktiviert sein.

Siehe auch: p5310, r5311, p5312, p5314, p5315

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

p5314[0...n]

Beschreibung:

Abhiéngigkeit:

Tragheitsmomentvorsteuerung linear negativ / J_schatz lin neg
Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
-340.28235E36 [s"2] 340.28235E36 [s"2] 0.000000 [s"2]

Einstellung des linearen Koeffizienten zur Tragheitsmomentvorsteuerung in negativer Richtung bei aktiviertem
Tragheitsmomentschatzer.

Das geschatzte Tragheitsmoment ergibt sich nach folgender Formel:

Tragheitsmoment (J) = Koeffizient linear (p5314) * Lastmoment + Koeffizient konstant (p5315)

Fir die Funktion "Tragheitsmomentvorsteuerung" muss das Funktionsmodul "Tragheitsmomentschéatzer" (r0108.10)
aktiviert sein.

Siehe auch: p5310, r5311, p5312, p5313, p5315

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

p5315[0...n]

Beschreibung:

SINAMICS G120C

Tragheitsmomentvorsteuerung konstant negativ / J_schatz konst neg
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1
Anderbar: C(3), U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 25_1 Einheitenwahl: p0100
Min Max Werkseinstellung
-340.28235E36 [kgm?] 340.28235E36 [kgm?] 0.000000 [kgm?]

Einstellung des konstanten Koeffizienten zur Tragheitsmomentvorsteuerung in negativer Richtung bei aktiviertem
Tragheitsmomentschatzer.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

Das geschatzte Tragheitsmoment ergibt sich nach folgender Formel:
Tragheitsmoment (J) = Koeffizient linear (p5314) * Lastmoment + Koeffizient konstant (p5315)
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Abhingigkeit:

Fir die Funktion "Tragheitsmomentvorsteuerung" muss das Funktionsmodul "Tragheitsmomentschéatzer" (r0108.10)
aktiviert sein.

Siehe auch: p5310, r5311, p5312, p5313, p5314

p5316[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Tragheitsmomentvorsteuerung Anderungszeit Trigheitsmoment / J_vorst t J
Berechnet: p0340 = 1,3,4
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
10.00 [ms] 5000.00 [ms] 500.00 [ms]
Einstellung der Anderungszeit fiir das Tréagheitsmoment beim Tragheitsmomentvorsteuerung.
Kleinere Werte bedeuten schnellere Anderungen sind méglich.

Bei einem gréReren Wert wird dieser Schatzwert starker geglattet.

Siehe auch: p1400, p1560, p1562

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: -

r5397

Beschreibung:

Abhéangigkeit:
Hinweis:

Mot_temp_mod 3 Umgebungstemperatur Abbild p0613 / Umg_temp Abb p0613

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8017

Min Max Werkseinstellung

-[°C] -[°C] -[°C]

Anzeige des Umgebungstemperaturfiir das Motortemperaturmodell 3.

Dieser Wert wird bei der Berechnung der Auslastungsanzeige (p0034) benutzt.

Der Parameterwert ist ein Abbbild von p0613.

Siehe auch: r0034

Der Parameter p0613 ist fiir den Anwender nicht sichtbar und anderbar (nur Siemens-intern).

r5398[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Mot_temp_mod 3 Warnschwelle Abbild p5390 / Warnschw Abb p5390

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8017

Min Max Werkseinstellung

-[°Cl -[°Cl -[°Cl

Anzeige der Warnschwelle fiir die Uberwachung der Motortemperatur beim Motortemperaturmodell 3.
Dieser Wert wird bei der Berechnung der Auslastungsanzeige (p0034) benutzt.

Der Parameterwert ist ein Abbbild von p5390.

Siehe auch: FO7011, A07012, A07014

Der Parameter p5390 ist fir den Anwender nicht sichtbar und &nderbar (nur Siemens-intern).

r5399]0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:
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Mot_temp_mod 3 Storschwelle Abbild p5391 / Storschw Abb p5391

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8017
Min Max Werkseinstellung
-[°C] -[°C] -[°C]

Einstellung der Stoérschwelle fiir die Uberwachung der Motortemperatur beim Motortemperaturmodell 3.
Nach Uberschreiten der Stérschwelle wird die Stérung F07011 ausgegeben.

Der Parameterwert ist ein Abbbild von p5391.

Siehe auch: F07011, A07012, A07014

Der Parameter p5391 ist fir den Anwender nicht sichtbar und &nderbar (nur Siemens-intern).

SINAMICS G120C
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r5600
G120C_PN

Beschreibung:

Pe Energiesparmodus ID / Pe Mod ID

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2381, 2382
Min Max Werkseinstellung

0 255 -

Anzeige der PROFlenergy Modus ID des wirksamen Energiesparmodus.

Wert: 0: POWER OFF
2: Energiesparmodus 2
240: Betrieb
255:  Betriebsbereit

Hinweis: Pe: PROFlenergy Profile

p5602[0...1] Pe Energiesparmodus Pausenzeit minimal / Pe Mod t_Pause min

G120C_PN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2381
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

300000 [ms] 4294967295 [ms] [0] 300000 [ms]
[1] 480000 [ms]
Einstellung der minimal méglichen Pausenzeit fur den Energiesparmodus.

Der Wert ist die Summe aus folgenden Zeiten:

- Energiesparmodus Ubergangszeit

- Betriebszustand Ubergangszeit regular

- Energiesparmodus Aufenthaltszeit minimal

Index: [0] = Reserviert
[1] = Modus 2

Hinweis: l;)er Wert darf nicht kleiner sein als die Summe aus "Energiesparmodus Ubergangszeit" und "Betriebszustand
Ubergangszeit" (Systemeigenschaften).
Pe: PROFlenergy Profile

p5606[0...1] Pe Energiesparmodus Aufenthaltszeit maximal / Pe t_Aufenth max

G120C_PN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2381
Min Max Werkseinstellung
0 [ms] 4294967295 [ms] 4294967295 [ms]

Beschreibung:

Index:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Einstellung der maximalen Aufenthaltszeit fiir den Energiesparmodus.
[0] = Reserviert

[1] = Modus 2

Pe: PROFlenergy Profile
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p5611
G120C_PN

Beschreibung:
Bitfeld:

Pe Energiesparen Eigenschaften generell / Pe Eigensch gen

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2381, 2382

Min Max Werkseinstellung

- - 0000 bin

Einstellung der generellen Eigenschaften zum Energiesparen.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

00 PROFIlenergy Steuerbefehle sperren Ja Nein -

01  Antrieb 16st AUS1 aus beim Ubergang in Ja Nein -
Energiesparmodus
02  Ubergang in Energiesparmodus von Ja Nein -

PROFIdrive Zustand S3/4 mdglich

Hinweis: Pe: PROFlenergy Profile
PROFIdrive Zustand S4: Betrieb
p5612[0...1] Pe Energiesparen Eigenschaften modusabhéngig / Pe Eigensch mod
G120C_PN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
- - [0] 0110 bin
[1]1 0000 bin
Beschreibung: Einstellung der modusabhangigen Eigenschaften zum Energiesparen.
Index: [0] = Reserviert
[1] = Modus 2
Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 Reserviert Ja Nein -
Hinweis: Pe: PROFlenergy Profile
r5613.0...1 CO/BO: Pe Energiesparen aktiv/inaktiv / Pe Spar akt/inakt
G120C_PN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2382
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Anzeige und Binektorausgang flr die Zustandsanzeige PROFlenergy Energiesparen aktiv oder inaktiv.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Pe aktiv Ja Nein -
01 Pe inaktiv Ja Nein -

Hinweis: Bit 0 und Bit 1 sind invers zueinander.
Pe: PROFlenergy Profile

p5614 Bl: Pe Einschaltsperre setzen Signalquelle / Pe Einsch_sp S_q

G120C_PN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

Beschreibung:
Abhingigkeit:
Hinweis:
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Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2382
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir das Setzen in den PROFIdrive Zustand S1 "Einschaltsperre”.
Siehe auch: r5613

Pe: PROFlenergy Profile

SINAMICS G120C
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r7758[0...19]

Beschreibung:

Abhingigkeit:
Achtung:
Hinweis:

KHP Control Unit Seriennummer / KHP CU Ser_nr

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der aktuellen Seriennummer der Control Unit.

In den Indizes werden die einzelnen Zeichen der Seriennummer im ASCII-Code angezeigt.
Bei der Inbetriebnahme-Software werden die ASCII-Zeichen nicht codiert angezeigt.

Siehe auch: p7765, p7766, p7767, p7768

Eine ASCII-Tabelle (auszugsweise) ist z. B. im Anhang des Listenhandbuchs zu finden.
KHP: Know-how protection (Know-how-Schutz)

p7759[0...19]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

KHP Control Unit Soll-Seriennummer / KHP CU Soll-Ser_nr

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Einstellung der Soll-Seriennummer fur die Control Unit.

Mit Hilfe dieses Parameters kann der OEM ein Projekt im Falle des Tauschs von Control Unit und/oder Speicherkarte
beim Endkunden an die geénderte Hardware wieder anpassen.

Siehe auch: p7765, p7766, p7767, p7768

Hinweis: KHP: Know-how protection (Know-how-Schutz)
- Der OEM darf diesen Parameter nur beim Anwendungsfall "Versenden von verschlisselten SINAMICS-Daten"
verandern.
- Dieser Parameter wird von SINAMICS nur beim Hochlauf aus dem verschliisselten "Laden ins Dateisystem..."-
Output oder beim Hochlauf aus den verschliisselten PS-Dateien ausgewertet. Die Auswertung erfolgt nur bei
aktiviertem Know-how-Schutz und Speicherkarte Kopierschutz.

r7760 Schreibschutz/Know-how-Schutz Status / Schr_sch/KHP Stat

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhiéngigkeit:
Hinweis:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Status fir den Schreibschutz und den Know-how-Schutz.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

00  Schreibschutz aktiv Ja Nein -

01 Know-how-Schutz aktiv Ja Nein -

02  Know-how-Schutz voriibergehend Ja Nein -
aufgesperrt

03 Know-how-Schutz nicht deaktivierbar Ja Nein -

04 Erweiterter Kopierschutz aktiv Ja Nein -

05  Basis-Kopierschutz aktiv Ja Nein -

06  Trace und Messfunktionen flr Ja Nein -
Diagnosezwecke aktiv

Siehe auch: p7761, p7765, p7766, p7767, p7768

KHP: Know-how protection (Know-how-Schutz)

Zu Bit 00:

Der Schreibschutz kann tber p7761 auf der Control Unit aktiviert/deaktiviert werden.

Zu Bit 01:

Der Know-how-Schutz kann durch Eingabe eines Passworts aktiviert werden (p7766 ... p7768).
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Zu Bit 02:

Der Know-how-Schutz kann, falls er bereits aktiviert wurde, vortiibergehend durch die Eingabe des guiltigen
Passworts in p7766 deaktiviert werden. In diesem Fall wird Bit 1 = 0 und Bit 2 = 1 gesetzt.

Zu Bit 03:

Der Know-how-Schutz kann nicht deaktiviert werden, da p7766 nicht in der OEM-Ausnahmeliste eingetragen ist (nur
Werkseinstellung moglich). Dieses Bit wird nur gesetzt, wenn der Know-how-Schutz aktiv ist (Bit 1 = 1) und p7766
nicht in die OEM-Ausnahmeliste eingetragen ist.

Zu Bit 04:

Der Inhalt der Speicherkarte (Parameter- und DCC-Daten) kann bei aktiviertem Know-how-Schutz zusatzlich gegen
die Verwendung mit anderen Speicherkarten/Control Units geschitzt werden. Dieses Bit wird nur gesetzt, falls der
Know-how-Schutz aktiv und in p7765 Bit00 gesetzt ist.

Zu Bit 05:

Der Inhalt der Speicherkarte (Parameter- und DCC-Daten) kann bei aktiviertem Know-how-Schutz zusétzlich gegen
die Verwendung mit anderen Speicherkarten geschiitzt werden. Dieses Bit wird nur gesetzt, falls der Know-how-
Schutz aktiv und in p7765 Bit01 und nicht Bit00 gesetzt sind.

Zu Bit 06:

Die Antriebsdaten kénnen bei aktiviertem Know-how-Schutz mit dem Gerate-Trace aufgezeichnet werden. Dieses
Bit wird nur gesetzt, falls der Know-how-Schutz aktiv und in p7765.2 gesetzt ist.

p7761

Beschreibung:
Wert:

Abhingigkeit:

Schreibschutz / Schreibschutz
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -

Berechnet: - Datentyp: Integer16

Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Einstellung zum Aktivieren/Deaktivieren des Schreibschutzes fur Einstellparameter.

0: Schreibschutz deaktivieren

1: Schreibschutz aktivieren

Siehe auch: r7760

Hinweis: Parameter mit dem Attribut "WRITE_NO_LOCK" sind vom Schreibschutz ausgenommen.
Eine produktspezifische Liste dieser Parameter ist gegebenenfalls im entsprechenden Listenhandbuch zu finden.
p7762 Schreibschutz Multi-Master-Feldbussystem Zugriffsverhalten / Feldbus Zugr_verh

Beschreibung:
Wert:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0 1 0

Einstellung des Verhaltens fiir den Schreibschutz beim Zugriff iber Multi-Master-Feldbussysteme (z. B. CAN,
BACnet).

0: Schreibzugriff unabhangig von p7761
1: Schreibzugriff abhéangig von p7761

Siehe auch: r7760, p7761

Datentyp: Integer16
Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

p7763

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

284

KHP OEM-Ausnahmeliste Anzahl Indizes fiir p7764 /| KHP OEM Anz p7764
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

1 500 1

Einstellung der Anzahl von Parametern fiir die OEM-Ausnahmeliste (p7764[0...n]).

p7764[0...n], mit n = p7763 - 1

Siehe auch: p7764

KHP: Know-how protection (Know-how-Schutz)

Parameter in dieser Liste kdnnen auch bei aktiviertem Know-how-Schutz gelesen und geschrieben werden.

Berechnet: - Datentyp: Unsigned16

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

SINAMICS G120C
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p7764[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

KHP OEM-Ausnahmeliste /| KHP OEM-Ausn_liste

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: p7763
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 65535 [0] 7766

[1...499] 0

OEM-Ausnahmeliste (p7764[0...n] fur Einstellparameter, die vom Know-how-Schutz ausgenommen werden sollen.
p7764[0...n], mit n = p7763 - 1

Die Anzahl der Indizes ist abhangig von p7763.

Siehe auch: p7763

Hinweis: KHP: Know-how protection (Know-how-Schutz)
Parameter in dieser Liste kdnnen auch bei aktiviertem Know-how-Schutz gelesen und geschrieben werden.
p7765 KHP Konfiguration / KHP Konfig

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhangigkeit:
Hinweis:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- - 0000 bin

Konfigurationseinstellungen fir den Know-how-Schutz.

Zu Bit 00, 01:

Damit kann der OEM bei aktiviertem KHP festlegen, ob die auf der Speicherkarte verschlisselten Parameter- und
DCC-Daten vor der Verwendung auf anderen Speicherkarten/Control Units geschutzt werden sollen.

Zu Bit 02:

Damit kann der OEM festlegen, ob trotz aktiviertem KHP eine Aufzeichnung von Antriebsdaten mit dem Gerate-
Trace mdglich sein soll oder nicht.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

00  Erweiterter Kopierschutz - an Speicherkarte Ja Nein -
und CU gebunden

01 Basis-Kopierschutz - an Speicherkarte Ja Nein -
gebunden

02  Trace und Messfunktionen zu Ja Nein -

Diagnosezwecken zulassen

Siehe auch: p7766, p7767, p7768
KHP: Know-how protection (Know-how-Schutz).
Beim Kopierschutz werden die Seriennummern von Speicherkarte und/oder Control Unit Gberpruft.

Der Speicherkarte Kopierschutz und die Unterbindung von TRACE-Aufzeichnungen sind nur bei aktiviertem Know-
how-Schutz wirksam.

Zu Bit 00, 01:
Wenn beide Bits versehentlich auf 1 gesetzt werden (z. B. tiber BOP), dann gilt die Einstellung von Bit 0.
Wenn beide Bits auf 0 gesetzt werden, dann gibt es keinen Kopierschutz.
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p7766[0...29]

Beschreibung:

Abhéngigkeit:
Achtung:

Hinweis:

KHP Passwort Eingabe / KHP Passw Eing

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Einstellung des Passworts fur den Know-how-Schutz.
Beispiel fiir Passwort:

123aBc = 49 50 51 97 66 99 dez (ASCII-Zeichen)

[0] = Zeichen 1 (z. B. 49 dez)

[1] = Zeichen 2 (z. B. 50 dez)

[5] = Zeichen 6 (z. B. 99 dez)

[29] = 0 dez (Abschluss der Eingabe)

Siehe auch: p7767, p7768

Eine ASCII-Tabelle (auszugsweise) ist z. B. im Anhang des Listenhandbuchs zu finden.

Bei Verwendung der Inbetriebnahme-Software STARTER sollte die Eingabe des Passworts Uber die zugehérigen
Dialoge erfolgen.

Fir die Eingabe des Passworts gelten folgende Regeln:
- Die Eingabe des Passworts muss mit p7766[0] beginnen.
- Es sind keine Licken innerhalb des Passworts zulassig.

- Die Eingabe des Passworts wird mit Beschreiben von p7766[29] abgeschlossen (p7766[29] = 0 fiir Passworter
kleiner 30 Zeichen).

KHP: Know-how protection (Know-how-Schutz)

Beim Lesen wird p7766[0...29] = 42 dez (ASCII-Zeichen = "*") angezeigt.

Parameter mit dem Attribut "KHP_WRITE_NO_LOCK" sind vom Know-how-Schutz nicht betroffen.

Parameter mit dem Attribut "KHP_ACTIVE_READ" sind auch bei aktiviertem Know-how-Schutz lesbar.

Eine produktspezifische Liste dieser Parameter ist gegebenenfalls im entsprechenden Listenhandbuch zu finden.

p7767[0...29]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

KHP Passwort neu / KHP Passw neu

Berechnet: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min

Einstellung des neuen Passworts flir den Know-how-Schutz.

Siehe auch: p7766, p7768

Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

KHP: Know-how protection (Know-how-Schutz)

Beim Lesen wird p7767[0...29] = 42 dez (ASCII-Zeichen = "*") angezeigt.

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

p7768[0...29]

Beschreibung:
Abhingigkeit:
Hinweis:

286

KHP Passwort Bestiatigung / KHP Passw Bestit

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min

Bestatigung des neuen Passworts fiir den Know-how-Schutz.

Siehe auch: p7766, p7767

Berechnet: -

Normierung: -

Einheitenwahl: -

Max

KHP: Know-how protection (Know-how-Schutz)

Beim Lesen wird p7768[0...29] = 42 dez (ASCII-Zeichen = "*") angezeigt.

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

SINAMICS G120C
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p7769[0...20] KHP Speicherkarte Soll-Seriennummer / KHP Sp Soll-Ser_nr

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Einstellung der Soll-Seriennummer flr die Speicherkarte.

Mit Hilfe dieses Parameters kann der OEM ein Projekt im Falle des Tauschs von Control Unit und/oder Speicherkarte
beim Endkunden an die geanderte Hardware wieder anpassen.

Abhangigkeit: Siehe auch: p7765, p7766, p7767, p7768

Hinweis: KHP: Know-how protection (Know-how-Schutz)
- Der OEM darf diesen Parameter nur beim Anwendungsfall "Versenden von verschlisselten SINAMICS-Daten"
verandern.

- Dieser Parameter wird von SINAMICS nur beim Hochlauf aus dem verschlisselten "Laden ins Dateisystem..."-
Output oder beim Hochlauf aus den verschlisselten PS-Dateien ausgewertet. Die Auswertung erfolgt nur bei
aktiviertem Know-how-Schutz und Speicherkarte Kopierschutz.

p7775 NVRAM-Daten sichern/einspielen/ldschen / NVRAM sichern
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C, U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 17 0

Beschreibung: Einstellung zum Sichern/Einspielen/Léschen der NVRAM-Daten.

Die NVRAM-Daten sind nichtflichtige Daten im Gerat (z. B. Storpuffer).
Bei den NVRAM-Daten Aktionen sind folgende Daten ausgenommen:

- Crash-Diagnose

- CU-Betriebsstundenzahler

- CU-Temperatur

- Safety-Logbuch

Wert: 0: Inaktiv
1: NVRAM-Daten sichern auf Speicherkarte
2: NVRAM-Daten einspielen von Speicherkarte
3: NVRAM-Daten im Gerat I6schen
10: Fehler beim Léschen
11: Fehler beim Sichern, keine Speicherkarte vorhanden
12: Fehler beim Sichern, nicht gentigend Speicherplatz vorhanden
13: Fehler beim Sichern
14: Fehler beim Einspielen, keine Speicherkarte vorhanden
15: Fehler beim Einspielen, Prifsumme fehlerhaft
16: Fehler beim Einspielen, keine NVRAM-Daten vorhanden
17: Fehler beim Einspielen
Achtung: Zu Wert = 2, 3:

Diese Aktionen sind nur bei Impulssperre méglich.
Hinweis: Der Parameter wird nach erfolgreicher Aktion automatisch auf Null gesetzt.
Die Aktionen Einspielen und Léschen der NVRAM-Daten I6sen automatisch einen Warmstart aus.
Bei einem nicht erfolgreich ausgefiihrten Vorgang wird ein entsprechender Fehlerwert angezeigt (p7775 >= 10).
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r7843[0...20]

Beschreibung:

Speicherkarte Seriennummer / Sp_karte Seriennr

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der aktuellen Seriennummer der Speicherkarte.
In den Indizes werden die einzelnen Zeichen der Seriennummer im ASCII-Code angezeigt.

Achtung: Eine ASCII-Tabelle (auszugsweise) ist z. B. im Anhang des Listenhandbuchs zu finden.

Hinweis: Beispiel fiir die Anzeige der Seriennummer einer Speicherkarte:
r7843[0] = 49 dez --> ASCII-Zeichen = "1" --> Seriennummer Zeichen 1
r7843[1] = 49 dez --> ASCII-Zeichen = "1" --> Seriennummer Zeichen 2
r7843[2] = 49 dez --> ASCII-Zeichen = "1" --> Seriennummer Zeichen 3
r7843[3] = 57 dez --> ASCII-Zeichen = "9" --> Seriennummer Zeichen 4
r7843[4] = 50 dez --> ASCII-Zeichen = "2" --> Seriennummer Zeichen 5
r7843[5] = 51 dez --> ASCII-Zeichen = "3" --> Seriennummer Zeichen 6
r7843[6] = 69 dez --> ASCII-Zeichen = "E" --> Seriennummer Zeichen 7
r7843[7] = 0 dez --> ASCII-Zeichen =" " --> Seriennummer Zeichen 8
r7843[19] = 0 dez --> ASCII-Zeichen =" " --> Seriennummer Zeichen 20
r7843[20] = 0 dez
Seriennummer = 111923E

r8540.0...15 BO: STW1 von BOP/IOP im Handmode / STW1 OP

Beschreibung:
Bitfeld:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Bei Handmode: Anzeige des vom BOP/ IOP vorgegebenen STW1 (Steuerwort 1).

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 EIN / AUS1 Ja Nein -

01 BB / AUS2 Ja Nein -

02 BB/ AUS3 Ja Nein -

03 Reserviert Ja Nein -

04 Reserviert Ja Nein -

05 Reserviert Ja Nein -

06 Reserviert Ja Nein -

07  Stérung quittieren Ja Nein -

08 Tippen Bit0 Ja Nein 3030
09 Tippen Bit 1 Ja Nein 3030
10 Reserviert Ja Nein -

11 Richtungsumkehr (Sollwert) Ja Nein -

12 Reserviert Ja Nein -

13 Reserviert Ja Nein -

14 Reserviert Ja Nein -

15 Reserviert Ja Nein -

r8541

Beschreibung:

288

CO: Drehzahlsollwert von BOP/IOP im Handmode / N_soll OP

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

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

Bei Handmode: Anzeige des vom BOP/ |IOP vorgegebenen Drehzahlsollwertes.
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p8542[0...15] Bl: Wirksames STW1 im BOP/IOP Handmode / STW1 wirk OP

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
- - [0] 8540.0

[1] 8540.1

[2] 8540.2

[3] 8540.3

[4] 8540.4

[5] 8540.5

[6] 8540.6

[7] 8540.7

[8] 8540.8

[9] 8540.9

[10] 8540.10

[11] 8540.11

[12] 8540.12

[13] 8540.13

[14] 8540.14

[15] 8540.15

Beschreibung: Beii Handmode: Einstellung der Signalquellen fir das STW1 (Steuerwort 1).
Index: [0] = EIN/AUS1

[11=BB/AUS2

[2] = BB/ AUS3

[3] = Betrieb freigeben

[4] = Hochlaufgeber freigeben
[5] = Hochlaufgeber fortsetzen
[6] = Drehzahlsollwert freigeben
[7] = Stérung quittieren

[8] = Tippen Bit 0

[9] = Tippen Bit 1

[10] = Fihrung durch PLC

[11] = Richtungsumkehr (Sollwert)
[12] = Drehzahlregler freigeben
[13] = Motorpotenziometer hdher
[14] = Motorpotenziometer tiefer

[15] = CDS Bit 0
p8543 Cl: Wirksamer Drehzahlsollwert im BOP/IOP Handmode / N_ist wirk OP
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
- - 8541[0]
Beschreibung: Bei Handmode: Einstellung der Signalquelle fiir den Drehzahlsollwert.
p8552 IOP Drehzahl Einheit / Drehz Einh
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
1 2 2
Beschreibung: This parameter is used by IOP and Bopplus to allow the dispay/editing of speed parameters in the selected unit.
Wert: 1: Hertz
2: 1/min
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p8558

Bl: Anwahl IOP-Handmode / Wahl IOP-Handmode
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

r8570[0...39]

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Makro Antriebsobjekt / Makro DO

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der im entsprechenden Verzeichnis auf Speicherkarte/Geratespeicher abgelegten Makro-Files.
Siehe auch: p0015

Hinweis: Bei Wert = 99999909 gilt: Der Lesevorgang lauft noch.

r8600 CAN Device Type / Device Type

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Anzeige der am CAN-Bus angeschlossenen Gerate nach dem Hochlauf.
r8600

= 00000000 hex: Kein Antrieb erkannt.

= 02010192 hex: 1 Vektorantrieb.

Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1000 hex.
Zusatzlich wird fir jeden erkannten Antrieb der Device Type in Objekt 67FF hex angezeigt.

r8601 CAN Error Register / Error Register

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Hinweis:

290

Anzeige des Fehlerregisters fir CANopen.

Bit 0: Generischer Fehler.

0-Signal: Kein Fehler steht an.

1-Signal: Generischer Fehler steht an.

Bit 1 ... 3: Nicht unterstitzt (immer 0-Signal).

Bit 4: Kommunikationsfehler.

0-Signal: Keine Meldung im Bereich von 8700 ... 8799 steht an.

1-Signal: Mindestens eine Meldung (Stérung oder Warnung) im Bereich von 8700 ... 8799 steht an.
Bit 5 ... 6: Nicht unterstitzt (immer 0-Signal).

Bit 7: Stérung auRerhalb von Bereich 8700 ... 8799.

0-Signal: Keine Stérung aufRerhalb von Bereich 8700 ... 8799 steht an.

1-Signal: Mindestens eine Stérung aufRerhalb von Bereich 8700 ... 8799 steht an.
Entspricht dem CANopen-Objekt 1001 hex.
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p8602
G120C_CAN

Beschreibung:

CAN SYNC-Object / SYNC-Object

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0080 hex

Einstellung der SYNC-Object-Parameter fir folgende CANopen-Objekte:
- 1005 hex: COB-ID

Hinweis: SINAMICS arbeitet als SYNC-Verbraucher.
COB-ID: CAN Object-Identification

p8603 CAN COB-ID Emergency Message / COB-ID EMCY Msg

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex

Beschreibung:

Einstellung der COB-ID fiir die Emergency-Nachrichten (Fehlertelegramme).
Er entspricht dem CANopen-Objekte:
- 1014 hex: COB-ID

Hinweis: Wird beim Download der Voreinstellungswert 0 geladen, stellt sich automatisch der CANopen Voreinstellungswert 80
hex + Node-ID ein.
Online wird der Wert 0 abgelehnt, da die COB-ID 0 laut CANopen Standard hier nicht erlaubt ist.
Die Umstellung der Node-ID uber Hardware-Schalter an der Control Unit oder Uber die Software hat keine
Auswirkung auf die COB-ID EMCY. Es bleibt der abgespeicherte Wert wirksam.

p8604[0...1] CAN Life Guarding / Life Guarding

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 65535 0

Beschreibung:

Index:
Abhangigkeit:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Einstellung der Life Guarding-Parameter flr folgende CANopen-Objekte:

- 100C hex: Guard Time

- 100D hex: Life Time Factor

Die Life Time ergibt sich aus der Multiplikation von Guard Time und Life Time Factor.
[0] = Zeitintervall [ms] fur die Life Time

[1] = Faktor fur die Life Time

Siehe auch: p8606

Siehe auch: F08700

Bei p8604[0] = 0 und/oder p8604[1] = 0 wird der Life Guarding Event Service (Uberwachung des Node Guarding,
Stoérung FO8700 mit Stérwert = 2) abgeschaltet.

Das Node Guarding Protokoll ist ohne Life Guarding Event Service aktiv, wenn das Heartbeat Protokoll deaktiviert ist
(p8606 = 0).
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p8606
G120C_CAN

Beschreibung:

Abhingigkeit:

CAN Producer Heartbeat Time / Prod Heartb Time

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 [ms] 65535 [ms] 0 [ms]

Einstellung der Zeit [ms] zum zyklischen Versenden von Heartbeat-Telegrammen.
Die kleinste Zeit betragt 100 ms.

Bei p8606 = 0 ist das Senden von Heartbeat-Telegrammen abgeschaltet.

Siehe auch: p8604

Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1017 hex.
Das Einschalten des Heartbeat Protokolls schaltet das Node Guarding automatisch ab.
r8607[0...3] CAN Identity Object / Identity Object
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:
Index:

Anzeige von allgemeinen Gerateinformationen.
[0] = Vendor ID

[1] = Product Code

[2] = Revision number

[3] = Serial number

Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1018 hex.
Zu Index 3:
Die SINAMICS Seriennummer besteht aus 60 Bit.
In diesem Index werden davon folgende angezeigt:
Bit 0 ... 19: Laufende Nummer
Bit 20 ... 23: Produktionskennung
- 0 hex: Entwicklung
- 1 hex: P1 Unikatsnummer
- 2 hex: P2 Unikatsnummer
- 3 hex: WA Unikatsnummer
- 9 hex: Muster
- F hex: Alle weiteren
Bit 24 ... 27: Monat der Herstellung (0 entspricht Januar, B entspricht Dezember)
Bit 28 ... 31: Jahr der Herstellung (0 entspricht 2002)
p8608J[0...1] CAN Clear Bus Off Error / Clear Bus Off Err
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Beschreibung:

Wert:
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Durch einen Bus Off Error wird der CAN-Controller in den Initialisierungszustand gesetzt.
Index O:

Manuelles Starten des CAN Controllers nach Behebung der Ursache mit p8608[0] = 1.
Index 1:

Aktivierung der automatischen CAN-Bus Startfunktion mit p8608[1] = 1.

Im Intervall von 2 Sekunden wird der CAN Controller automatisch wieder gestartet bis die Ursache behoben ist und
eine CAN Verbindung aufgebaut ist.

0: Inaktiv
1: CAN-Controller starten

SINAMICS G120C
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Index: [0] = Manuelle Controller Startfunktion
[1] = Aktivierung automatische Controller Startfunktion

Hinweis: Zu Index 0:
Der Parameter wird nach dem Starten automatisch wieder auf 0 zurtickgesetzt.

p8609][0...1] CAN Error Behaviour / Error Behaviour

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 2 1

Beschreibung: Einstellung des Verhaltens des CAN-Knotens in Bezug auf Kommunikationsfehler bzw. Geratefehler.

Wert: 0: Pre-Op_erationaI
1: Keine Anderung
2: Stopped

Index: [0] = Verhalten bei Kommunikationsfehler
[1] = Verhalten bei Geratefehler

Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1029 hex.

r8610[0...1] CAN First Server SDO / First Server SDO

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:
Index:

Hinweis:

Anzeige der Identifier (Client/Server und Server/Client) des SDO-Kanal.

[0] = COB-ID vom Client zum Server
[1] = COB-ID vom Server zum Client

Entspricht dem CANopen-Objekt 1200 hex.
SDO: Service Data Object

p8611[0...82]
G120C_CAN

Beschreibung:

SINAMICS G120C

CAN Pre-defined Error Field / Pre_def Err Field

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min Max

0000 hex FFFF 1000 hex

Anzeige des Pre-defined Error Field des CAN-Knotens.

Es beinhaltet die Anzahl aller aufgetretenen Fehler, die Anzahl der aufgetreten Fehler pro Antrieb und die Fehler
nach ihrer Historie.

Die ersten 16 Bit stellen den CANopen-Fehlercode und die zweiten 16 Bit den SINAMICS-Fehlercode dar.

Der Index 1 zeigt die gleiche Struktur, jedoch steht in den zweiten 16 Bit die Drive Objekt ID anstelle des SINAMICS-
Fehlercodes.

Datentyp: Unsigned32
Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Werkseinstellung

0000 hex

CANopen-Fehlercode:

0000 hex: Kein Fehler steht an.

8110 hex: Warnung A08751 steht an.

8120 hex: Warnung A08752 steht an.

8130 hex: Warnung A08700(F) mit Warnwert = 2 steht an.

1000 hex: Generic Error 1 steht an (mindestens eine Stérung auRerhalb von Bereich 8700 ... 8799).

1001 hex: Generic Error 2 steht an (mindestens eine Warnung im Bereich 8700 ... 8799 aufler A08751, A08752,
A08700).

Durch Schreiben von Index 0 mit Wert 0 erfolgt eine Quittierung aller Antriebsobjekte. Sobald eine Stérung quittiert
oder eine Warnung behoben ist, wird sie aus der Storliste geléscht.
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Index: [0] = Anzahl aller Fehler im Geréat
[1] = Aktuellste Antriebsnummer/Fehlernummer
[2] = Anzahl Fehler Antrieb 1
[3] = Fehler 1/Antrieb 1
[4] = Fehler 2/Antrieb 1
[5] = Fehler 3/Antrieb 1
[6] = Fehler 4/Antrieb 1
[7] = Fehler 5/Antrieb 1
[8] = Fehler 6/Antrieb 1

Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1003 hex.

p8620 CAN Node-ID / Node-ID

G120C_CAN Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
1 127 126

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Anzeige oder Einstellung der CANopen-Node-ID.

Die Node-ID kann wie folgt eingestellt werden:

1) Uber Adress-Schalter auf Control Unit

--> p8620 ist dann nur lesbar und zeigt die eingestellte Node-ID an.
--> Eine Anderung wird erst nach POWER ON wirksam.

--> CANopen-Node-ID und PROFIBUS-Adresse sind identisch.

2) Uber p8620

--> Nur wenn Uber Adress-Schalter die Adresse 0 eingestellt ist.

--> Die Node-ID ist standardmaRig auf 126 eingestellt.

--> Eine Anderung wird erst nach Speichern und POWER ON wirksam.
Siehe auch: r8621

Achtung: Bei p0014 = 1 gilt:
Nach dem And?rn des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder mdglich.
Bei p0014 = 0 gilt:
Bevor eine gednderte Einstellung dauerhaft wirksam wird, ist eine nichtflichtige Speicherung von RAM nach ROM
erforderlich. Dazu ist p0971 = 1 oder p0014 = 1 zu setzen.
Hinweis: Jede Anderung der Node-ID wird erst nach POWER ON wirksam.
Die wirksame Node-ID wird in r8621 angezeigt.
Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.
Eine voneinander unabhangige Einstellung der CANopen-Node-ID und der PROFIBUS-Adresse ist nur uber p0918
und p8620 mdglich (Voraussetzung: Beim Adress-Schalter ist die Adresse 0 eingestellt).
r8621 CAN Node-ID wirksam / Node-ID wirksam
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Abhangigkeit:
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Anzeige der wirksamen CANopen-Node-ID.
Siehe auch: p8620

SINAMICS G120C
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p8622
G120C_CAN

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:

CAN Bitrate / Bitrate

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 7 6

Einstellung der Bitrate fir den CAN-Bus.

Es werden die entsprechenden Bit Timings gewahlt, die in p8623 in dem zugehdrigen Subindex definiert sind.
Beispiel:

Bitrate = 20 kBit/s --> p8622 = 6 --> Zugehdriges Bit Timing steht in p8623[6].
1 MBit/s

800 kBit/s

500 kBit/s

250 kBit/s

125 kBit/s

50 kBit/s

20 kBit/s

10 kBit/s

Siehe auch: p8623

Noahkowhd2o

Achtung: Bei p0014 = 1 gilt:
Nach dem Andgrn des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder mdglich.
Bei p0014 = 0 gilt:
Bevor eine geanderte Einstellung dauerhaft wirksam wird, ist eine nichtflichtige Speicherung von RAM nach ROM
erforderlich. Dazu ist p0971 = 1 oder p0014 = 1 zu setzen.
Hinweis: Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.
p8623[0...7] CAN Bit Timing selection / Bit Timing select
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0000 hex 000F 7FFF hex [0] 1405 hex

Beschreibung:

Empfehlung:

SINAMICS G120C

[1] 1605 hex
[2] 1C05 hex
[3] 1COB hex
[4] 1C17 hex
[5] 1C3B hex
[6] 0002 1C15 hex
[71 0004 1C2B hex
Einstellung des Bit Timing fiir den C_CAN-Controller zur zugehdrigen eingestellten Bitrate (p8622).
In p8623[0...7] sind die Bits auf folgende Parameter des C_CAN-Controllers aufgeteilt:
Bit 0 ... 5: BRP (Baud Rate Prescaler)
Bit 6 ... 7: SUIW (Synchronisation Jump Width)
Bit 8 ... 11: TSEG1 (Time Segment 1, vor Abtastpunkt)
Bit 12 ... 14: TSEG2 (Time Segment 2, nach Abtastpunkt)
Bit 15: Reserviert
Bit 16 ... 19: BRPE (Baud Rate Prescaler Extension)
Bit 20 ... 31: Reserviert
Beispiel:
Bitrate = 20 kBit/s --> p8622 = 6 --> Zugehdriges Bit Timing steht in p8623[6] --> 0001 2FB6
Die Werkseinstellungswerte bei der Einstellung des Bit Timing verwenden.
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Index:

Abhangigkeit:

[0] = 1 MBit/s

[1] = 800 kBit/s

[2] = 500 kBit/s

[3] = 250 kBit/s

[4] = 125 kBit/s

[5] = 50 kBit/s

[6] = 20 kBit/s

[7]1 = 10 kBit/s
Siehe auch: p8622

Hinweis: Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.

p8630][0...2] CAN Virtuelle Objekte / Virtuelle Objekte

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 65535 0

Beschreibung:

Einschalten des Zugriffs auf Parameter tiber herstellerspezifische CANopen Objekte und Einstellung fir den
Subindexbereich (Index 1) und den Parameterbereich (Index 2) bei der Verwendung von virtuellen Objekten.

Damit kann auf alle Parameter bei SINAMICS iber CAN zugegriffen werden.
Index O:

0: Kein Zugriff auf virtuelle CANopen-Objekte méglich
1: Zugriff auf virtuelle CANopen-Objekte mdglich
Index 1 (Subindexbereich):

0:0...255

1:256 ... 511

2:512 ... 767

3:768 ... 1023

Index 2 (Parameterbereich):

0:1...9999

1: 10000 ... 19999

2:20000 ... 29999

3: 30000 ... 39999

Index: [0] = Antriebsobjektnummer
[1] = Subindexbereich
[2] = Parameterbereich

p8641 CAN Abort Connection Option Code / Abort Con Opt Code

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 3 3

Beschreibung: Einstellung des Verhaltens des Antriebs im Falle eines CAN-Kommunikationsfehlers.

Wert: 0: Keine Reaktion
1: AUS1
2: AUS2
3: AUS3

Abhangigkeit:

296

Siehe auch: F08700

SINAMICS G120C
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r8680[0...36]
G120C_CAN

Beschreibung:

CAN Diagnosis Hardware / Diagnosis HW

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Register des CAN-Controller C_CAN:
CAN-Protokoll bezogene Register, Message Interface Register und Message Handler Register.

Index: [0] = Control Register
[1] = Status Register
[2] = Error Counter
[3] = Bit Timing Register
[4] = Interrupt Register
[5] = Test Register
[6] = Baud Rate Prescaler Extension Register
[7] = Interface 1 Command Request Register
[8] = Interface 1 Command Mask Register
Hinweis: Die Beschreibung der einzelnen Register des C_CAN-Controllers sind "C_CAN User's Manual" zu entnehmen.
p8684 CAN NMT Zustand nach Hochlauf / NMT Zust n Hochl
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
4 127 127
Beschreibung: Einstellung des CANopen NMT Zustands, welcher nach dem Hochlauf wirksam ist.
Wert: 4: Stopped
5: Operational

Abhéangigkeit:

127:  Pre-Operational
Siehe auch: p8685

Hinweis: Der Hochlauf in den NMT Zustand Pre-Operational entspricht dem CANopen Standard.

p8685 CAN NMT Zustinde / NMT Zustiande

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:
Wert:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
0 129 127

Einstellung und Anzeige des CANopen NMT Zustandes.

0: Initialisation

4: Stopped

5: Operational

127:  Pre-Operational
128: Reset Node
129: Reset Communication

Der Wert 0 (Initializing) wird nur angezeigt und kann nicht eingestellt werden.
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p8699
G120C_CAN

Beschreibung:

Abhiéngigkeit:

CAN RPDO Uberwachungszeit / RPDO t_Uberw
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0 [ms] 65535000 [ms] 0 [ms]

Einstellung der Uberwachungszeit fiir empfangene Prozessdaten {iber CAN-Bus.

Ein nicht ganzzahlig durch die CANopen Abtastzeit teilbarer Wert wird aufgerundet.

Werden nicht innerhalb dieser Zeit Prozessdaten empfangen, so wird Stérung F08702 ausgegeben.
Siehe auch: F08702

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

Hinweis: Wert = 0: Die Uberwachung ist ausgeschaltet.
p2048: CANopen Abtastzeit

p8700[0...1] CAN Receive PDO 1/ Receive PDO 1

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:
Index:

Abhéangigkeit:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max
0000 hex 8000 06DF hex

Funktionsplan: 9204, 9206
Werkseinstellung

[0] 8000 06DF hex

[1] OOFE hex

Einstellung der Kommunikationsparameter fiir das CANopen Receive Process Data Object 1 (RPDO 1).

[0] = COB-ID des PDO
[1] = Transmission Type des PDO

Eine giiltige COB-ID kann nur bei vorhandenem Kanal eingestellt werden.

Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1400 hex.
Es sind die Transmission Types 0, 1, FE und FF einstellbar.
PDO: Process Data Object

p8701[0...1] CAN Receive PDO 2 / Receive PDO 2

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:
Index:

Abhingigkeit:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max
0000 hex 8000 06DF hex

Funktionsplan: 9204, 9206
Werkseinstellung

[0] 8000 06DF hex

[1] OOFE hex

Einstellung der Kommunikationsparameter fiir das CANopen Receive Process Data Object 2 (RPDO 2).

[0] = COB-ID des PDO
[1] = Transmission Type des PDO

Eine glltige COB-ID kann nur bei vorhandenem Kanal eingestellt werden.

Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1401 hex.
Es sind die Transmission Types 0, 1, FE und FF einstellbar.
PDO: Process Data Object

p8702[0...1] CAN Receive PDO 3/ Receive PDO 3

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:
Index:

298

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max
0000 hex 8000 06DF hex

Funktionsplan: 9204, 9206
Werkseinstellung

[0] 8000 06DF hex

[1] OOFE hex

Einstellung der Kommunikationsparameter fir das CANopen Receive Process Data Object 3 (RPDO 3).

[0] = COB-ID des PDO
[1] = Transmission Type des PDO

SINAMICS G120C
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Eine glltige COB-ID kann nur bei vorhandenem Kanal eingestellt werden.

Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1402 hex.
Es sind die Transmission Types 0, 1, FE und FF einstellbar.
PDO: Process Data Object
p8703[0...1] CAN Receive PDO 4 / Receive PDO 4
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

Anderbar: C(3), T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0000 hex 8000 06DF hex

Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9204, 9206
Werkseinstellung

[0] 8000 06DF hex

[1] 00FE hex

Einstellung der Kommunikationsparameter fir das CANopen Receive Process Data Object 4 (RPDO 4).

[0] = COB-ID des PDO
[1] = Transmission Type des PDO

Eine giiltige COB-ID kann nur bei vorhandenem Kanal eingestellt werden.

Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1403 hex.
Es sind die Transmission Types 0, 1, FE und FF einstellbar.
PDO: Process Data Object

p8704[0...1] CAN Receive PDO 5/ Receive PDO 5

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max
0000 hex 8000 06DF hex

Funktionsplan: 9204
Werkseinstellung
[0] 8000 06DF hex

[1] OOFE hex

Einstellung der Kommunikationsparameter fir das CANopen Receive Process Data Object 5 (RPDO 5).

[0] = COB-ID des PDO
[1] = Transmission Type des PDO

Eine giiltige COB-ID kann nur bei vorhandenem Kanal eingestellt werden.

Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1404 hex.
Es sind die Transmission Types 0, 1, FE und FF einstellbar.
PDO: Process Data Object
p8705[0...1] CAN Receive PDO 6 / Receive PDO 6
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:
Hinweis:

SINAMICS G120C

Anderbar: C(3), T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0000 hex 8000 06DF hex

Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9204
Werkseinstellung
[0] 8000 06DF hex

[1] 00FE hex

Einstellung der Kommunikationsparameter fir das CANopen Receive Process Data Object 6 (RPDO 6).

[0] = COB-ID des PDO
[1] = Transmission Type des PDO

Eine glltige COB-ID kann nur bei vorhandenem Kanal eingestellt werden.
Entspricht dem CANopen-Objekt 1405 hex.

Es sind die Transmission Types 0, 1, FE und FF einstellbar.

PDO: Process Data Object
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p8706[0...1]
G120C_CAN

Beschreibung:
Index:

Abhangigkeit:

CAN Receive PDO 7 / Receive PDO 7
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0000 hex 8000 06DF hex

Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9204
Werkseinstellung
[0] 8000 06DF hex

[1] 00FE hex

Einstellung der Kommunikationsparameter fir das CANopen Receive Process Data Object 7 (RPDO 7).

[0] = COB-ID des PDO
[1] = Transmission Type des PDO

Eine giiltige COB-ID kann nur bei vorhandenem Kanal eingestellt werden.

Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1406 hex.
Es sind die Transmission Types 0, 1, FE und FF einstellbar.
PDO: Process Data Object

p8707[0...1] CAN Receive PDO 8 / Receive PDO 8

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:
Index:

Abhangigkeit:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max
0000 hex 8000 06DF hex

Funktionsplan: 9204
Werkseinstellung
[0] 8000 06DF hex

[1] OOFE hex

Einstellung der Kommunikationsparameter fir das CANopen Receive Process Data Object 8 (RPDO 8).

[0] = COB-ID des PDO
[1] = Transmission Type des PDO

Eine giiltige COB-ID kann nur bei vorhandenem Kanal eingestellt werden.

Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1407 hex.
Es sind die Transmission Types 0, 1, FE und FF einstellbar.
PDO: Process Data Object
p8710[0...3] CAN Receive Mapping fiir RPDO 1 / Mapping RPDO 1
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Beschreibung:
Index:

Hinweis:

300

Anderbar: C(3), T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex

Einstellung der Mapping-Parameter fir das CANopen Receive Process Data Object 1 (RPDO 1).

[0] = Gemapptes Objekt 1
[1] = Gemapptes Objekt 2
[2] = Gemapptes Objekt 3
[3] = Gemapptes Objekt 4

Entspricht dem CANopen-Objekt 1600 hex.
Es wird kein Dummy Mapping unterstitzt.
Der Parameter ist online nur schreibbar, wenn die zugehérige COB-ID in p870x unguiltig gesetzt ist.

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9204, 9206
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p8711[0...3]
G120C_CAN

Beschreibung:

CAN Receive Mapping fiir RPDO 2 / Mapping RPDO 2
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex
Einstellung der Mapping-Parameter fir das CANopen Receive Process Data Object 2 (RPDO 2).

Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9204, 9206

Index: [0] = Gemapptes Objekt 1
[1] = Gemapptes Objekt 2
[2] = Gemapptes Objekt 3
[3] = Gemapptes Objekt 4
Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1601 hex.
Es wird kein Dummy Mapping unterstitzt.
Der Parameter ist online nur schreibbar, wenn die zugehérige COB-ID in p870x unguiltig gesetzt ist.
p8712[0...3] CAN Receive Mapping fiir RPDO 3 / Mapping RPDO 3
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex
Einstellung der Mapping-Parameter fiir das CANopen Receive Process Data Object 3 (RPDO 3).

Funktionsplan: 9204, 9206

Index: [0] = Gemapptes Objekt 1
[1] = Gemapptes Objekt 2
[2] = Gemapptes Objekt 3
[3] = Gemapptes Objekt 4
Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1602 hex.
Es wird kein Dummy Mapping unterstutzt.
Der Parameter ist online nur schreibbar, wenn die zugehérige COB-ID in p870x ungultig gesetzt ist.
p8713[0...3] CAN Receive Mapping fiir RPDO 4 / Mapping RPDO 4
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex

Einstellung der Mapping-Parameter fiir das CANopen Receive Process Data Object 4 (RPDO 4).

Funktionsplan: 9204, 9206

Index: [0] = Gemapptes Objekt 1
[1] = Gemapptes Objekt 2
[2] = Gemapptes Objekt 3
[3] = Gemapptes Objekt 4
Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1603 hex.
Es wird kein Dummy Mapping unterstutzt.
Der Parameter ist online nur schreibbar, wenn die zugehérige COB-ID in p870x ungultig gesetzt ist.
p8714[0...3] CAN Receive Mapping fiir RPDO 5/ Mapping RPDO 5
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Index:

SINAMICS G120C

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex

Einstellung der Mapping-Parameter fiir das CANopen Receive Process Data Object 5 (RPDO 5).

[0] = Gemapptes Objekt 1
[1] = Gemapptes Objekt 2

Funktionsplan: 9204
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[2] = Gemapptes Objekt 3
[3] = Gemapptes Objekt 4

Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1604 hex.
Es wird kein Dummy Mapping unterstutzt.
Der Parameter ist online nur schreibbar, wenn die zugehdrige COB-ID in p870x ungliltig gesetzt ist.
p8715[0...3] CAN Receive Mapping fiir RPDO 6 / Mapping RPDO 6
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:
Index:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex

Einstellung der Mapping-Parameter fiir das CANopen Receive Process Data Object 6 (RPDO 6).
[0] = Gemapptes Objekt 1
[1] = Gemapptes Objekt 2
[2] = Gemapptes Objekt 3
[3] = Gemapptes Objekt 4

Funktionsplan: 9204

Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1605 hex.
Es wird kein Dummy Mapping unterstutzt.
Der Parameter ist online nur schreibbar, wenn die zugehdérige COB-ID in p870x ungultig gesetzt ist.
p8716[0...3] CAN Receive Mapping fiir RPDO 7 / Mapping RPDO 7
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:
Index:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex

Einstellung der Mapping-Parameter fiir das CANopen Receive Process Data Object 7 (RPDO 7).
[0] = Gemapptes Objekt 1
[1] = Gemapptes Objekt 2
[2] = Gemapptes Objekt 3
[3] = Gemapptes Objekt 4

Funktionsplan: 9204

Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1606 hex.
Es wird kein Dummy Mapping unterstitzt.
Der Parameter ist online nur schreibbar, wenn die zugehdrige COB-ID in p870x ungliltig gesetzt ist.
p8717[0...3] CAN Receive Mapping fiir RPDO 8 / Mapping RPDO 8
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:
Index:

Hinweis:

302

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max
0000 hex FFFF FFFF hex

Funktionsplan: 9204
Werkseinstellung
0000 hex

Einstellung der Mapping-Parameter fiir das CANopen Receive Process Data Object 8 (RPDO 8).

[0] = Gemapptes Objekt 1
[1] = Gemapptes Objekt 2
[2] = Gemapptes Objekt 3
[3] = Gemapptes Objekt 4

Entspricht dem CANopen-Objekt 1607 hex.
Es wird kein Dummy Mapping unterstitzt.
Der Parameter ist online nur schreibbar, wenn die zugehdrige COB-ID in p870x ungliltig gesetzt ist.
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p8720[0...4]
G120C_CAN

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

CAN Transmit PDO 1/ Transmit PDO 1
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), T
Einheitengruppe: -
Min Max

0000 hex C000 06DF hex

Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9208, 9210
Werkseinstellung

[0] CO00 06DF hex

[1] OOFE hex

[2] 0000 hex

[3] 0000 hex

[4] 0000 hex

Einstellung der Kommunikationsparameter fur das CANopen Transmit Process Data Object 1 (TPDO 1).
[0] = COB-ID des PDO

[1] = Transmission Type des PDO

[2] = Inhibit Time (in 100 ps)

[3] = Reserviert

[4] = Event Timer (in ms)

Eine giiltige COB-ID kann nur bei vorhandenem Kanal eingestellt werden.

Einheitenwahl: -

Achtung: Fir Inhibit Time und Event Timer gilt:
Ein nicht ganzzahlig durch die CANopen Abtastzeit teilbarer Wert wird aufgerundet.
Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1800 hex.
Es sind die Transmission Types 0, 1 ... FO, FE und FF einstellbar.
p2048: CANopen Abtastzeit
PDO: Process Data Object
p8721[0...4] CAN Transmit PDO 2 / Transmit PDO 2
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:
Achtung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0000 hex C000 06DF hex

Funktionsplan: 9208, 9210
Werkseinstellung

[0] CO00 06DF hex

[1] OOFE hex

[2] 0000 hex

[3] 0000 hex

[4] 0000 hex

Einstellung der Kommunikationsparameter fiir das CANopen Transmit Process Data Object 2 (TPDO 2).
[0] = COB-ID des PDO

[1] = Transmission Type des PDO

[2] = Inhibit Time (in 100 us)

[3] = Reserviert

[4] = Event Timer (in ms)

Eine giiltige COB-ID kann nur bei vorhandenem Kanal eingestellt werden.

Fir Inhibit Time und Event Timer gilt:

Ein nicht ganzzahlig durch die CANopen Abtastzeit teilbarer Wert wird aufgerundet.
Entspricht dem CANopen-Objekt 1801 hex.

Es sind die Transmission Types 0, 1 ... FO, FE und FF einstellbar.

p2048: CANopen Abtastzeit

PDO: Process Data Object
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p8722[0...4]
G120C_CAN

Beschreibung:
Index:

Abhangigkeit:

CAN Transmit PDO 3 / Transmit PDO 3
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), T
Einheitengruppe: -
Min Max

0000 hex C000 06DF hex

Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9208, 9210
Werkseinstellung

[0] CO00 06DF hex

[1] OOFE hex

[2] 0000 hex

[3] 0000 hex

[4] 0000 hex

Einstellung der Kommunikationsparameter fur das CANopen Transmit Process Data Object 3 (TPDO 3).
[0] = COB-ID des PDO

[1] = Transmission Type des PDO

[2] = Inhibit Time (in 100 us)

[3] = Reserviert

[4] = Event Timer (in ms)

Eine giiltige COB-ID kann nur bei vorhandenem Kanal eingestellt werden.

Einheitenwahl: -

Achtung: Fir Inhibit Time und Event Timer gilt:
Ein nicht ganzzahlig durch die CANopen Abtastzeit teilbarer Wert wird aufgerundet.
Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1802 hex.
Es sind die Transmission Types 0, 1 ... FO, FE und FF einstellbar.
p2048: CANopen Abtastzeit
PDO: Process Data Object
p8723[0...4] CAN Transmit PDO 4 / Transmit PDO 4
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:
Index:

Abhangigkeit:
Achtung:

Hinweis:

304

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0000 hex C000 06DF hex

Funktionsplan: 9208, 9210
Werkseinstellung

[0] CO00 06DF hex

[1] OOFE hex

[2] 0000 hex

[3] 0000 hex

[4] 0000 hex

Einstellung der Kommunikationsparameter fiir das CANopen Transmit Process Data Object 4 (TPDO 4).
[0] = COB-ID des PDO

[1] = Transmission Type des PDO

[2] = Inhibit Time (in 100 us)

[3] = Reserviert

[4] = Event Timer (in ms)

Eine giiltige COB-ID kann nur bei vorhandenem Kanal eingestellt werden.

Fir Inhibit Time und Event Timer gilt:

Ein nicht ganzzahlig durch die CANopen Abtastzeit teilbarer Wert wird aufgerundet.
Entspricht dem CANopen-Objekt 1803 hex.

Es sind die Transmission Types 0, 1 ... FO, FE und FF einstellbar.

p2048: CANopen Abtastzeit

PDO: Process Data Object
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p8724[0...4]
G120C_CAN

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

CAN Transmit PDO 5/ Transmit PDO 5
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), T
Einheitengruppe: -
Min Max

0000 hex C000 06DF hex

Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9208
Werkseinstellung
[0] CO00 06DF hex
[1] OOFE hex

[2] 0000 hex

[3] 0000 hex

[4] 0000 hex

Einstellung der Kommunikationsparameter fur das CANopen Transmit Process Data Object 5 (TPDO 5).
[0] = COB-ID des PDO

[1] = Transmission Type des PDO

[2] = Inhibit Time (in 100 ps)

[3] = Reserviert

[4] = Event Timer (in ms)

Eine giiltige COB-ID kann nur bei vorhandenem Kanal eingestellt werden.

Einheitenwahl: -

Achtung: Fir Inhibit Time und Event Timer gilt:
Ein nicht ganzzahlig durch die CANopen Abtastzeit teilbarer Wert wird aufgerundet.
Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1804 hex.
Es sind die Transmission Types 0, 1 ... FO, FE und FF einstellbar.
p2048: CANopen Abtastzeit
PDO: Process Data Object
p8725[0...4] CAN Transmit PDO 6 / Transmit PDO 6
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:
Achtung:

Hinweis:

SINAMICS G120C

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0000 hex C000 06DF hex

Funktionsplan: 9208
Werkseinstellung
[0] CO00 06DF hex
[1] OOFE hex

[2] 0000 hex

[3] 0000 hex

[4] 0000 hex

Einstellung der Kommunikationsparameter fiir das CANopen Transmit Process Data Object 6 (TPDO 6).
[0] = COB-ID des PDO

[1] = Transmission Type des PDO

[2] = Inhibit Time (in 100 us)

[3] = Reserviert

[4] = Event Timer (in ms)

Eine giiltige COB-ID kann nur bei vorhandenem Kanal eingestellt werden.

Fir Inhibit Time und Event Timer gilt:

Ein nicht ganzzahlig durch die CANopen Abtastzeit teilbarer Wert wird aufgerundet.
Entspricht dem CANopen-Objekt 1805 hex + 40 hex * x (x: Antriebsnummer O ... 7).
Es sind die Transmission Types 0, 1 ... FO, FE und FF einstellbar.

p8848: CANopen Abtastzeit

PDO: Process Data Object
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p8726[0...4]
G120C_CAN

Beschreibung:
Index:

Abhangigkeit:

CAN Transmit PDO 7 / Transmit PDO 7
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), T
Einheitengruppe: -
Min Max

0000 hex C000 06DF hex

Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9208
Werkseinstellung
[0] CO00 06DF hex
[1] OOFE hex

[2] 0000 hex

[3] 0000 hex

[4] 0000 hex

Einstellung der Kommunikationsparameter fur das CANopen Transmit Process Data Object 7 (TPDO 7).
[0] = COB-ID des PDO

[1] = Transmission Type des PDO

[2] = Inhibit Time (in 100 us)

[3] = Reserviert

[4] = Event Timer (in ms)

Eine giiltige COB-ID kann nur bei vorhandenem Kanal eingestellt werden.

Einheitenwahl: -

Achtung: Fir Inhibit Time und Event Timer gilt:
Ein nicht ganzzahlig durch die CANopen Abtastzeit teilbarer Wert wird aufgerundet.
Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1806 hex + 40 hex * x (x: Antriebsnummer 0 ... 7).
Es sind die Transmission Types 0, 1 ... FO, FE und FF einstellbar.
p8848: CANopen Abtastzeit
PDO: Process Data Object
p8727[0...4] CAN Transmit PDO 8 / Transmit PDO 8
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:
Index:

Abhangigkeit:
Achtung:

Hinweis:

306

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0000 hex C000 06DF hex

Funktionsplan: 9208
Werkseinstellung
[0] CO00 06DF hex
[1] OOFE hex

[2] 0000 hex

[3] 0000 hex

[4] 0000 hex

Einstellung der Kommunikationsparameter fiir das CANopen Transmit Process Data Object 8 (TPDO 8).
[0] = COB-ID des PDO

[1] = Transmission Type des PDO

[2] = Inhibit Time (in 100 us)

[3] = Reserviert

[4] = Event Timer (in ms)

Eine giiltige COB-ID kann nur bei vorhandenem Kanal eingestellt werden.

Fir Inhibit Time und Event Timer gilt:

Ein nicht ganzzahlig durch die CANopen Abtastzeit teilbarer Wert wird aufgerundet.
Entspricht dem CANopen-Objekt 1807 hex.

Es sind die Transmission Types 0, 1 ... FO, FE und FF einstellbar.

p2048: CANopen Abtastzeit

PDO: Process Data Object
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p8730[0...3]
G120C_CAN

Beschreibung:

CAN Transmit Mapping fir TPDO 1 / Mapping TPDO 1
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex
Einstellung der Mapping-Parameter fir das CANopen Transmit Process Data Object 1 (TPDO 1).

Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9208, 9210

Index: [0] = Gemapptes Objekt 1
[1] = Gemapptes Objekt 2
[2] = Gemapptes Objekt 3
[3] = Gemapptes Objekt 4
Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1A00 hex.
Der Parameter ist online nur schreibbar, wenn die zugehérige COB-ID in p872x unguiltig gesetzt ist.
p8731[0...3] CAN Transmit Mapping fiir TPDO 2 / Mapping TPDO 2
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex
Einstellung der Mapping-Parameter fiir das CANopen Transmit Process Data Object 2 (TPDO 2).

Funktionsplan: 9208, 9210

Index: [0] = Gemapptes Objekt 1
[1] = Gemapptes Objekt 2
[2] = Gemapptes Objekt 3
[3] = Gemapptes Objekt 4
Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1A01 hex.
Der Parameter ist online nur schreibbar, wenn die zugehdrige COB-ID in p872x ungliltig gesetzt ist.
p8732[0...3] CAN Transmit Mapping fiir TPDO 3 / Mapping TPDO 3
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex

Einstellung der Mapping-Parameter fiir das CANopen Transmit Process Data Object 3 (TPDO 3).

Funktionsplan: 9208, 9210

Index: [0] = Gemapptes Objekt 1
[1] = Gemapptes Objekt 2
[2] = Gemapptes Objekt 3
[3] = Gemapptes Objekt 4
Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1A02 hex.
Der Parameter ist online nur schreibbar, wenn die zugehdérige COB-ID in p872x ungultig gesetzt ist.
p8733[0...3] CAN Transmit Mapping fiir TPDO 4 / Mapping TPDO 4
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Index:
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Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex

Einstellung der Mapping-Parameter fiir das CANopen Transmit Process Data Object 4 (TPDO 4).
[0] = Gemapptes Objekt 1
[1] = Gemapptes Objekt 2
[2] = Gemapptes Objekt 3
[3] = Gemapptes Objekt 4

Funktionsplan: 9208, 9210
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Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1A03 hex.

Der Parameter ist online nur schreibbar, wenn die zugehérige COB-ID in p872x unguiltig gesetzt ist.
p8734[0...3] CAN Transmit Mapping fur TPDO 5/ Mapping TPDO 5
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Beschreibung:

Anderbar: C(3), T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex
Einstellung der Mapping-Parameter fir das CANopen Transmit Process Data Object 5 (TPDO 5).

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9208

Index: [0] = Gemapptes Objekt 1
[1] = Gemapptes Objekt 2
[2] = Gemapptes Objekt 3
[3] = Gemapptes Objekt 4
Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1A04 hex.
Der Parameter ist online nur schreibbar, wenn die zugehdérige COB-ID in p872x unguiltig gesetzt ist.
p8735[0...3] CAN Transmit Mapping fiir TPDO 6 / Mapping TPDO 6
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex
Einstellung der Mapping-Parameter fiir das CANopen Transmit Process Data Object 6 (TPDO 6).

Funktionsplan: 9208

Index: [0] = Gemapptes Objekt 1
[1] = Gemapptes Objekt 2
[2] = Gemapptes Objekt 3
[3] = Gemapptes Objekt 4
Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1A05 hex.
Der Parameter ist online nur schreibbar, wenn die zugehérige COB-ID in p872x ungultig gesetzt ist.
p8736][0...3] CAN Transmit Mapping fiir TPDO 7 / Mapping TPDO 7
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex

Einstellung der Mapping-Parameter fiir das CANopen Transmit Process Data Object 7 (TPDO 7).

Funktionsplan: 9208

Index: [0] = Gemapptes Objekt 1
[1] = Gemapptes Objekt 2
[2] = Gemapptes Objekt 3
[3] = Gemapptes Objekt 4
Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1A06 hex.
Der Parameter ist online nur schreibbar, wenn die zugehérige COB-ID in p872x ungultig gesetzt ist.
p8737[0...3] CAN Transmit Mapping fiir TPDO 8 / Mapping TPDO 8
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Index:

308

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex

Einstellung der Mapping-Parameter fiir das CANopen Transmit Process Data Object 8 (TPDO 8).

[0] = Gemapptes Objekt 1
[1] = Gemapptes Objekt 2

Funktionsplan: 9208
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[2] = Gemapptes Objekt 3
[3] = Gemapptes Objekt 4

2.2 Liste der Parameter

Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 1A07 hex.
Der Parameter ist online nur schreibbar, wenn die zugehdrige COB-ID in p872x ungliltig gesetzt ist.
p8744 CAN PDO Mapping Konfiguration / PDO Mapping Konfig
G120C_CAN Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 9204, 9206, 9208,
9210
Min Max Werkseinstellung
1 2 2
Beschreibung: Auswabhlschalter fir das PDO Mapping.
Wert: 1: Predefined Connection Set
2: Freies PDO Mapping

r8745[0...15]
G120C_CAN

Beschreibung:

Index:

Hinweis:

SINAMICS G120C

CO: CAN Freie PZD Empfangsobjekte 16 Bit / Freie PZD Empf 16

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: - Normierung: 4000H
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Zugriff auf freie PZD Empfangsobjekte 16 Bit mit Hilfe des SDO-Transfers.

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

Ein Index ist nur verwendbar, wenn das entsprechende Objekt in kein PDO gemapped ist.

[0] = PZD Objekt 0
[1] = PZD Objekt 1
[2] = PZD Objekt 2
[3] = PZD Objekt 3
[4] = PZD Objekt 4
[5] = PZD Objekt 5
[6] = PZD Objekt 6
[7] = PZD Objekt 7
[8] = PZD Objekt 8
[9] = PZD Objekt 9
[10] = PZD Objekt 10
[11] = PZD Objekt 11
[12] = PZD Objekt 12
[13] = PZD Objekt 13
[14] = PZD Objekt 14
[15] = PZD Objekt 15

Index 0 entspricht dem CANopen-Objekt 5800 hex
Index 1 entspricht dem CANopen-Objekt 5801 hex
Index 2 entspricht dem CANopen-Objekt 5802 hex
Index 3 entspricht dem CANopen-Objekt 5803 hex
Index 4 entspricht dem CANopen-Objekt 5804 hex
Index 5 entspricht dem CANopen-Objekt 5805 hex
Index 6 entspricht dem CANopen-Objekt 5806 hex
Index 7 entspricht dem CANopen-Objekt 5807 hex
Index 8 entspricht dem CANopen-Objekt 5808 hex
Index 9 entspricht dem CANopen-Objekt 5809 hex
Index 10 entspricht dem CANopen-Objekt 580A hex
Index 11 entspricht dem CANopen-Objekt 580B hex
Index 12 entspricht dem CANopen-Objekt 580C hex
Index 13 entspricht dem CANopen-Objekt 580D hex
Index 14 entspricht dem CANopen-Objekt 580E hex
Index 15 entspricht dem CANopen-Objekt 580F hex
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2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

p8746[0...15]
G120C_CAN

Beschreibung:

Index:

Hinweis:

Cl: CAN Freie PZD Sendeobjekte 16 Bit / Freie PZD Send 16

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -
Min Max

Normierung: 4000H
Einheitenwahl: -

Datentyp: U32 / Integer16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0

Einstellung der Signalquelle fir freie PZD Sendeobjekte 16 Bit beim SDO-Transfer.
Ein Index ist nur verwendbar, wenn das entsprechende Objekt in kein PDO gemapped ist.

[0] = PZD Objekt 0
[1] = PZD Objekt 1
[2] = PZD Objekt 2
[3] = PZD Objekt 3
[4] = PZD Objekt 4
[5] = PZD Objekt 5
[6] = PZD Objekt 6
[7] = PZD Objekt 7
[8] = PZD Objekt 8
[9] = PZD Objekt 9
[10] = PZD Objekt 10
[11] = PZD Objekt 11
[12] = PZD Objekt 12
[13] = PZD Objekt 13
[14] = PZD Objekt 14
[15] = PZD Objekt 15

Index 0 entspricht dem CANopen-Objekt 5810 hex
Index 1 entspricht dem CANopen-Objekt 5811 hex
Index 2 entspricht dem CANopen-Objekt 5812 hex
Index 3 entspricht dem CANopen-Objekt 5813 hex
Index 4 entspricht dem CANopen-Objekt 5814 hex
Index 5 entspricht dem CANopen-Objekt 5815 hex
Index 6 entspricht dem CANopen-Objekt 5816 hex
Index 7 entspricht dem CANopen-Objekt 5817 hex
Index 8 entspricht dem CANopen-Objekt 5818 hex
Index 9 entspricht dem CANopen-Objekt 5819 hex
Index 10 entspricht dem CANopen-Objekt 581A hex
Index 11 entspricht dem CANopen-Objekt 581B hex
Index 12 entspricht dem CANopen-Objekt 581C hex
Index 13 entspricht dem CANopen-Objekt 581D hex
Index 14 entspricht dem CANopen-Objekt 581E hex
Index 15 entspricht dem CANopen-Objekt 581F hex

r8747[0...7]
G120C_CAN

Beschreibung:

Index:

310

CO: CAN Freie PZD Empfangsobjekte 32 Bit / Freie PZD Empf 32

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: - Normierung: 4000H
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Datentyp: Integer32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

Zugriff auf freie PZD Empfangsobjekte 32 Bit mit Hilfe des SDO-Transfers.
Ein Index ist nur verwendbar, wenn das entsprechende Objekt in kein PDO gemapped ist.

[0] = PZD Objekt 0
[1] = PZD Objekt 1
[2] = PZD Objekt 2
[3] = PZD Objekt 3
[4] = PZD Objekt 4
[5] = PZD Objekt 5
[6] = PZD Objekt 6
[7] = PZD Objekt 7

SINAMICS G120C
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2 Parameter

Hinweis:

Index 0 entspricht dem CANopen-Objekt 5820 hex
Index 1 entspricht dem CANopen-Objekt 5821 hex
Index 2 entspricht dem CANopen-Objekt 5822 hex
Index 3 entspricht dem CANopen-Objekt 5823 hex
Index 4 entspricht dem CANopen-Objekt 5824 hex
Index 5 entspricht dem CANopen-Objekt 5825 hex
Index 6 entspricht dem CANopen-Objekt 5826 hex
Index 7 entspricht dem CANopen-Objekt 5827 hex

2.2 Liste der Parameter

p8748[0...7]
G120C_CAN

Beschreibung:

Index:

Hinweis:

Cl: CAN Freie PZD Sendeobjekte 32 Bit / Freie PZD Send 32
Datentyp: U32 / Integer32

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: 4000H
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0

Einstellung der Signalquelle fir freie PZD Sendeobjekte 32 Bit beim SDO-Transfer.
Ein Index ist nur verwendbar, wenn das entsprechende Objekt in kein PDO gemapped ist.

[0] = PZD Objekt 0
[1] = PZD Objekt 1
[2] = PZD Objekt 2
[3] = PZD Objekt 3
[4] = PZD Objekt 4
[5] = PZD Objekt 5
[6] = PZD Objekt 6
[7] = PZD Objekt 7
Index 0 entspricht dem CANopen-Objekt 5830 hex
Index 1 entspricht dem CANopen-Objekt 5831 hex
Index 2 entspricht dem CANopen-Objekt 5832 hex
Index 3 entspricht dem CANopen-Objekt 5833 hex
Index 4 entspricht dem CANopen-Objekt 5834 hex
Index 5 entspricht dem CANopen-Objekt 5835 hex
Index 6 entspricht dem CANopen-Objekt 5836 hex
Index 7 entspricht dem CANopen-Objekt 5837 hex

r8750[0...15]
G120C_CAN

Beschreibung:

Index:

SINAMICS G120C

CAN Gemappte Receive Objekte 16 Bit / RPDO 16 gemappt

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: - Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

Anzeige der gemappten Receive CANopen-Objekte im 16-Bit-Format im Prozessdatenpuffer.

Beispiel:

Wenn z. B. das Steuerwort in ein RPDO gemappt ist, zeigt r8750 die Position des Steuerwortes im

Prozessdatenpuffer an.
[0]=PZD 1
[11=PZD 2
[21=PZD 3
[3]=PZD 4
[4]=PZD 5
[5]=PZD 6
[6]=PzZD 7
[71=PZD 8
[8]=PZD 9
[9]1=PZD 10

[10] = PZD 11
[11]1=PZD 12
[12...15] = reserviert
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2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

r8751[0...15]
G120C_CAN

Beschreibung:
Index:

Abhingigkeit:

CAN Gemappte Transmit Objekte 16 Bit / TPDO 16 gemappt

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der gemappten Transmit CANopen-Objekte im 16-Bit-Format im Prozessdatenpuffer.
[0]=PZD 1
[11=PZD 2
[21=PZD 3
[3]=PzD 4
[41=PZD 5
[51=PZD 6
[6]=PzZD 7
[71=PZD 8
[8]=PzZD 9
[9]1=PZD 10

[10] = PZD 11
[11]1=PZD 12
[12...15] = reserviert
Siehe auch: r8750

r8760[0...14]
G120C_CAN

Beschreibung:
Index:

CAN Gemappte Receive Objekte 32 Bit / RPDO 32 gemappt

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der gemappten Receive CANopen-Objekte im 32-Bit-Format im Prozessdatenpuffer.
[0]=PZD 1 +2
[11=PZD2+3
[21=PZD 3 +4
[83]=PZD 4 +5
[4]=PZD 5+ 6
[5]=PZD 6 +7
[6]=PZD 7 +8
[71=PZD 8 +9
[8]=PZD 9+ 10
[9]1=PZD 10 + 11
[10] = PZD 11 + 12
[11...14] = reserviert

r8761[0...14]
G120C_CAN

Beschreibung:
Index:

312

CAN Gemappte Transmit Objekte 32 Bit / TPDO 32 gemappt

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der gemappten Transmit CANopen-Objekte im 32-Bit-Format im Prozessdatenpuffer.
[0]=PZD 1 +2

[11=PZD2+3

[21=PZD 3 +4

[83]=PZD 4 +5

[4]=PZD5+6

[5]=PZD 6 +7

[6]=PZD 7 +8

[71=PZD 8 +9

[8]=PZD 9 + 10

SINAMICS G120C
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[9]1=PZD 10 + 11
[10] = PZD 11 + 12
[11...14] = reserviert

2.2 Liste der Parameter

r8762
G120C_CAN

Beschreibung:

CO: CAN Betriebsart Anzeige / Betriebsart Anz

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: - Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Anzeige der aktuell wirksamen CANopen Betriebsart.

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

Zum Versenden des in ein TPDO gemappten CANopen Objekts 0x6061 kann dieser Parameter entsprechend in das

PZD Interface verschaltet werden.

r8784
G120C_CAN

Beschreibung:

CO: CAN Statuswort / Statuswort

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: - Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Anzeige und Konnektorausgang fiir das CANopen-Statuswort.

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9226
Werkseinstellung

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Einschaltbereit Ja Nein -
01 Betriebsbereit Ja Nein -
02  Betrieb freigegeben Ja Nein -
03  Stérung wirksam Ja Nein -
04  Kein Austrudeln aktiv Ja Nein -
05  Kein Schnellhalt aktiv Ja Nein -
06  Einschaltsperre aktiv Ja Nein -
07  Warnung wirksam Ja Nein -
08  Frei verschaltbar (Bl: p8785) Ja Nein -
09  Fihrung gefordert Ja Nein -
10  Ziel erreicht Ja Nein -
11 Momentengrenze erreicht Ja Nein -
12 Geschwindigkeit gleich Null Ja Nein -
14 Frei verschaltbar (Bl: p8786) Ja Nein -
15  Frei verschaltbar (Bl: p8787) Ja Nein -

Hinweis: Entspricht CANopen-Objekt 6041 hex.
Zu Bit 10:
Bei aktiviertem Hochlaufgeber kann die Verschaltung von Cl: p2151 = r1119 geandert werden, so dass flr die
Auswertung von Bit 10 der Sollwert vor dem Hochlaufgeber abgegriffen wird.
Zu Bit 10, 12:
Die beiden Bits mussen beim Abbremsen den gleichen Zustand anzeigen. Deshalb missen folgende Parameter
gleich eingestellt werden:
p2161 (Drehzahlschwellwert 3, fiir r2199.0) = p2163 (Drehzahlschwellwert 4, fiir r2197.7)
p2150 (Hysteresedrehzahl 3, fir r2199.0) = p2164 (Hysteresedrehzahl 4, fir r2197.7)

p8785 Bl: CAN Statuswort Bit 8 / Statuswort Bit 8

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

Beschreibung:

Abhangigkeit:

SINAMICS G120C

Anderbar: T Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Einstellung der Signalquelle fir Bit 8 des CANopen-Statuswort.

Siehe auch: r8784
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Funktionsplan: 9226
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2.2 Liste der Parameter

p8786
G120C_CAN

Beschreibung:
Abhingigkeit:

Bl: CAN Statuswort Bit 14 / Statuswort Bit 14

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: -
Min

Einstellung der Signalquelle fir Bit 14 des CANopen-Statuswort.

Siehe auch: r8784

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

Datentyp: U32 / Binary
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9226
Werkseinstellung

0

p8787
G120C_CAN

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Bl: CAN Statuswort Bit 15 / Statuswort Bit 15

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: -
Min

Einstellung der Signalquelle fiir Bit 15 des CANopen-Statuswort.

Siehe auch: r8784

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

Datentyp: U32 / Binary
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9226
Werkseinstellung

0

p8790
G120C_CAN

Beschreibung:
Wert:

Abhangigkeit:

CAN Steuerwort-Verschaltung automatisch / STW-Versch auto

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), T
Einheitengruppe: -

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

1

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0

Einstellung der automatischen BICO-Verschaltung des CANopen-Steuerwortes.

Min

0

0: Keine Verschaltung
1: Verschaltung

Siehe auch: r2050, r2090, r2091, r2092, r2093, r8750, r8795

Hinweis: Die folgenden BICO-Verschaltungen werden automatisch hergestellt, wenn das CANopen-Steuerwort an einer der
Stellen x = 0 ... 3 im Empfangsprozessdatenpuffer gemappt ist.
Bl: p0840.0 = r209x.0
Bl: p0844.0 = r209x.1
Bl: p0848.0 = r209x.2
Bl: p0852.0 = r209x.3
Bl: p2103.0 = r209x.7
Ist kein CANopen-Steuerwort an einer dieser Stellen gemappt, so wird der Schreibzugriff abgelehnt.
Dies fuhrt auch zum Abruch des Projekt-Downloads bei der Inbetriebnahme-Software.

p8791 CAN Halteoptionscode / Halteopt_code

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
-1 3 -1

Beschreibung: Einstellung fir das CANopen-Steuerwort Bit 8 "Halt" (CANopen STW.8).

Wert: -1: Keine Verschaltung
1: Verschaltung CANopen STW.8 mit p1142

Abhangigkeit:
Hinweis:

314

3: Verschaltung CANopen STW.8 mit p1140

Siehe auch: r2050, r8750, r8795
Entspricht CANopen-Objekt 605D hex.

Die BICO-Verschaltung wird hergestellt, wenn das CANopen-Steuerwort an einer der Stellen x =0 ... 3 im
Empfangsprozessdatenpuffer gemappt ist.

SINAMICS G120C
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2.2 Liste der Parameter

r8792[0]
G120C_CAN

Beschreibung:

CO: CAN Velocity Mode 116 Sollwert / Vel Mod 116 Soll

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: - Normierung: 4000H Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und Konnektorausgang zum Verschalten von standardisierten 116 Sollwert CANopen-Objekte des Velocity
Modes beim SDO-Transfer.

Ein Index ist nur verwendbar, wenn das entsprechende Objekt in kein PDO gemapped ist.

Index: [0] = VL Target Velocity

Hinweis: Zu Index 0:
Entspricht dem CANopen-Objekt 6042 hex.
Der angezeigte Parameterwert wird Uber die Bezugsdrehzahl p2000 normiert:
4000 hex entspricht p2000

r8795.0...15 CO/BO: CAN Steuerwort / Steuerwort

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhangigkeit:

Zugriff auf das CANopen-Steuerwort mit Hilfe des SDO-Transfers.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 EIN/AUS1 Ja Nein -
01 Kein Austrudeln aktivieren Ja Nein -
02 Kein Schnellhalt aktivieren Ja Nein -
03  Betrieb freigeben Ja Nein -
04  Hochlaufgeber freigeben Ja Nein -
05  Hochlaufgeber fortsetzen Ja Nein (einfrieren) -
06 Drehzahlsollwert freigeben Ja Nein -
07  Stérung quittieren Ja Nein -
08 Halt Ja Nein -
11 Frei verschaltbar Ja Nein -
12 Frei verschaltbar Ja Nein -
13 Frei verschaltbar Ja Nein -
14 Frei verschaltbar Ja Nein -
15 Frei verschaltbar Ja Nein -

Siehe auch: p8790

Hinweis: Entspricht dem CANopen-Objekt 6040 hex.
r8796[0] CO: CAN Profile Velocity Mode 132 Sollwerte / Pr Vel Mo 132 Soll
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer32

Beschreibung:

Index:
Hinweis:

SINAMICS G120C

Anderbar: - Normierung: 4000H Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und Konnektorausgang zum Verschalten von standardisierten 132 Sollwert CANopen-Objekte des Profile
Velocity Modes beim SDO-Transfer.

Ein Index ist nur verwendbar, wenn das entsprechende Objekt in kein PDO gemapped ist.
[0] = Target Velcoity

Zu Index 0:

Entspricht dem CANopen-Objekt 60FF hex.

Der angezeigte Parameterwert wird Uiber die Bezugsdrehzahl p2000 normiert:

4000 0000 hex entspricht p2000
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2.2 Liste der Parameter

r8797[0]
G120C_CAN

Beschreibung:

CO: CAN Profile Torque Mode 116 Sollwerte / Pr Tq Mod 116 Soll

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: - Normierung: 4000H Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und Konnektorausgang zum Verschalten von standardisierten 116 Sollwert CANopen-Objekte des Profile
Torque Modes beim SDO-Transfer.

Ein Index ist nur verwendbar, wenn das entsprechende Objekt in kein PDO gemapped ist.

Index: [0] = Target torque

Hinweis: Zu Index 0:
Entspricht dem CANopen-Objekt 6071 hex.
Der angezeigte Parameterwert wird Uber das Bezugsmomentl p2003 normiert:
4000 hex entspricht p2003

p8798J[0...1] CAN Drehzahlumrechnungsfaktor / n_umrechn_faktor

G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
1 4294967295 1

Beschreibung:

Der Faktor wandelt die gewiinschte Geschwindigkeitseinheit in die interne Geschwindigkeitseinheit (U/s) um.
Bei Werkseinstellung ist fir CANopen die Geschwindigkeitseinheit Inkremente/Sekunde.

Der Parameter entspricht dem CANopen-Objekt 6094 hex.

Die interne Geschwindigkeit berechnet sich wie folgt:

n_soll_intern = Objekt 6094.1 / Objekt 6094.2 * 1/(p0408 * 2*p0418) * n_soll_bus

Index: [0] = Zahler
[1] = Nenner

p8805 Identification and Maintenance 4 Konfiguration / I&M 4 Konfig

G120C_PN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:
Wert:
Abhangigkeit:

Hinweis:

316

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Einstellung der Konfiguration fiir den Inhalt von Identification and Maintenance 4 (I&M 4, p8809).
0: Standardwert fiir I&M 4 (p8809)

1: Anwenderwert flur I&M 4 (p8809)

Wird bei p8805 = 0 mindestens ein Wert vom Anwender in p8809[0...53] geschrieben, so wird automatisch p8805 = 1
gesetzt.

Mit dem Zuriicksetzen von p8805 = 0 wird in p8809 der Inhalt auf Werkseinstellung gestellt.
Zu p8805 = 0:

PROFINET I&M 4 (p8809) enthélt die Informationen zur S| Anderungsverfolgung.

Zu p8805 = 1:

PROFINET I&M 4 (p8809) enthalt die vom Anwender geschriebenen Werte.

SINAMICS G120C
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2.2 Liste der Parameter

p8806[0...53]
G120C_PN

Beschreibung:

Abhiéngigkeit:
Achtung:
Hinweis:

Identification and Maintenance 1/ 1&M 1
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Berechnet: - Datentyp: Unsigned8

Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: -

Werkseinstellung

Parameter fir den PROFINET Datensatz "Identification and Maintenance 1" (I&M 1).

Diese Informationen werden als "Anlagenkennzeichen (AKZ)" und "Ortskennzeichen (OKZ)" bezeichnet.
Siehe auch: p8807, p8808

Es durfen nur Zeichen des ASCII Standard-Zeichensatzes verwendet werden (32 dez bis 126 dez).
Eine ASCII-Tabelle (auszugsweise) ist z. B. im Anhang des Listenhandbuchs zu finden.

Zu p8806[0...31]:

Anlagenkennzeichen (AKZ).

Zu p8806[32...53]:

Ortskennzeichen (OKZ).

p8807[0...15]
G120C_PN

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Identification and Maintenance 2 / I&M 2
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

Datentyp: Unsigned8
Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: -

Werkseinstellung

Parameter fiir den PROFINET Datensatz "Identification and Maintenance 2" (I&M 2).
Diese Informationen werden als "Einbaudatum” bezeichnet.

Siehe auch: p8806, p8808

Eine ASCII-Tabelle (auszugsweise) ist z. B. im Anhang des Listenhandbuchs zu finden.
Zu p8807[0...15]:

Datum der Installation oder der Erstinbetriebnahme des Gerates mit folgenden Formatméglichkeiten (ASCII):
YYYY-MM-DD

oder

YYYY-MM-DD hh:mm

-YYYY: Jahresangabe

- MM: Monatsangabe 01 ... 12

- DD: Tagesangabe 01 ... 31

- hh: Stundenangabe 00 ... 23

- mm: Minutenangabe 00 ... 59

Die Trennzeichen zwischen den einzelnen Angaben, d. h. Bindestrich '-', Leerzeichen ' ' und Doppelpunkt ;' missen
eingegeben werden.

p8808[0...53]
G120C_PN

Beschreibung:

Abhéangigkeit:
Achtung:
Hinweis:

SINAMICS G120C

Identification and Maintenance 3 / I&M 3
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Berechnet: - Datentyp: Unsigned8

Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: -

Werkseinstellung

Parameter fiir den PROFINET Datensatz "Identification and Maintenance 3" (I&M 3).

Diese Informationen werden als "Zusatzinformation" bezeichnet.

Siehe auch: p8806, p8807

Es dirfen nur Zeichen des ASCII Standard-Zeichensatzes verwendet werden (32 dez bis 126 dez).
Eine ASCII-Tabelle (auszugsweise) ist z. B. im Anhang des Listenhandbuchs zu finden.

Zu p8808|0...53]:

Beliebige Zusatzinformationen und Bemerkungen (ASCII).
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p8809[0...53]
G120C_PN

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Identification and Maintenance 4 / I&M 4
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0000 bin 1111 1111 bin 0000 bin
Parameter fiir den PROFINET Datensatz "Identification and Maintenance 4" (I1&M 4).

Diese Informationen werden als "Signatur" bezeichnet.

Dieser Parameter ist standardmaRig vorbelegt (siehe Hinweis).

Nach dem Schreiben von anderen Informationen in p8809 wird automatisch p8805 = 1 gesetzt.
Siehe auch: p8805

Berechnet: - Datentyp: Unsigned8

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

Hinweis: Bei p8805 = 0 (Werkseinstellung) gilt:
Der Parameter p8809 enthalt die nachfolgend beschriebenen Informationen.
Zu p8809|0...3]:
Enthalt den Wert aus r9781[0] "SI Anderungsverfolgung Priifsumme funktional".
Zu p8809[4...7]:
Enthalt den Wert aus r9782[0] "SI Anderungsverfolgung Zeitstempel Priifsumme funktional".
Zu p8809[8...53]:
Reserviert.

r8854 PROFINET Zustand / PN Zustand

G120C_PN Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 255 -

Beschreibung:
Wert:

Zustandsanzeige fur PROFINET.

Keine Initialisierung

Fataler Fehler

Initialisierung

Konfiguration senden

Konfiguration empfangen

Azyklische Kommunikation

Zyklische Kommunikation aber keine Sollwerte (Stop/Kein Takt)
55:  Zyklische Kommunikation

Noabkwh2o

r8858[0...39]
G120C_PN

Beschreibung:
Hinweis:

318

PROFINET Diagnosekanal lesen / PN Diag_kanal les

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der PROFINET Diagnosedaten.
Nur fir Siemens-interne Diagnose.

SINAMICS G120C
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r8859[0...7] PROFINET Identifikationsdaten / PN Ident_daten

G120C_PN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige der PROFINET Identifikationsdaten

Index: [0] = Version Schnittstellenstruktur

[1] = Version Schnittstellentreiber
[2] = Firma (Siemens = 42)
[3]1=CB Typ

[4] = Firmware Version

[5] = Firmware Datum (Jahr)

[6] = Firmware Datum (Tag/Monat)
[7] = Firmware patch/hot fix

Hinweis: Beispiel:
r8859[0] = 100 --> Version der Schnittstellenstruktur V1.00
r8859[1] = 111 --> Version des Schnittstellentreibers V1.11
r8859[2] = 42 --> SIEMENS
r8859[3] =0
r8859[4] = 1300 --> Erster Teil Firmware-Version V13.00 (Zweiter Teil sieche bei Index 7)
r8859[5] = 2011 --> Jahr 2011
r8859[6] = 2306 --> 23. Juni
r8859[7] = 1700 --> Zweiter Teil Firmware-Version (Vollstandige Version: V13.00.17.00)

r8909 PN Device ID / PN Device ID
G120C_PN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige der PROFINET Device ID.
Jeder SINAMICS Geratetyp hat eine eigene PROFINET Device ID und eine eigene PROFINET GSD.
Hinweis: Liste der SINAMICS Device IDs:

0501 hex: S120/S150

0504 hex: G130/G150

050A hex: DC MASTER

050C hex: MV

050F hex: G120P

0510 hex: G120C

0511 hex: G120 CU240E-2

0512 hex: G120D

0513 hex: G120 CU250S-2 Vector
0514 hex: G110M

p8920[0...239] PN Name of Station / PN Name Stat

G120C_PN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Einstellung des Stationsnamens fiir die Onboard PROFINET-Schnittstelle auf der Control Unit.
Der aktuelle Stationsname wird in r8930 angezeigt.

Abhéangigkeit: Siehe auch: p8925, r8930

SINAMICS G120C
Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768 319



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

Hinweis: Eine ASCII-Tabelle (auszugsweise) ist z. B. im Anhang des Listenhandbuchs zu finden.
Die Schnittstellen-Konfiguration (p8920 und folgende) wird mit p8925 aktiviert.
Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.
PN: PROFINET
p8921[0...3] PN IP Address / PN IP Addr
G120C_PN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8

Beschreibung:

Abhiéngigkeit:

Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min

0

Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

255

Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0

Einstellung der IP-Adresse fir die Onboard PROFINET-Schnittstelle auf der Control Unit.
Die aktuelle IP-Adresse wird in r8931 angezeigt.

Siehe auch: p8925, r8931

Hinweis: Die Schnittstellen-Konfiguration (p8920 und folgende) wird mit p8925 aktiviert.
Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.

p8922[0...3] PN Default Gateway / PN Def Gateway

G120C_PN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Einheitengruppe: -
Min
0

Einheitenwahl: -
Max
255

Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0

Einstellung des Standard-Gateways fiir die Onboard PROFINET-Schnittstelle auf der Control Unit.

Das aktuelle Standard-Gateway wird in r8932 angezeigt.

Siehe auch: p8925, r8932

Hinweis: Die Schnittstellen-Konfiguration (p8920 und folgende) wird mit p8925 aktiviert.
Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.

p8923[0...3] PN Subnet Mask / PN Subnet Mask

G120C_PN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Einheitengruppe: -
Min
0

Einheitenwahl: -
Max
255

Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0

Einstellung der Subnetzmaske fiir die Onboard PROFINET-Schnittstelle auf der Control Unit.
Die aktuelle Subnetzmaske wird in r8933 angezeigt.

Siehe auch: p8925, r8933

Hinweis: Die Schnittstellen-Konfiguration (p8920 und folgende) wird mit p8925 aktiviert.
Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.

p8924 PN DHCP Mode / PN DHCP Mode

G120C_PN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Wert:

Abhingigkeit:

320

Einheitengruppe: -
Min
0

Einheitenwahl: -
Max
3

Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0

Einstellung des DHCP Mode fiir die Onboard PROFINET-Schnittstelle auf der Control Unit.
Der aktuelle DHCP Mode wird in r8934 angezeigt.

0: DHCP aus
2: DHCP ein, Identifizierung Gber MAC-Adresse
3: DHCP ein, Identifizierung Gber Name of Station

Siehe auch: p8925, r8934

SINAMICS G120C
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Achtung: Bei aktiviertem DHCP Mode (p8924 ungleich 0) ist die PROFINET Kommunikation UGber diese Schnittstelle nicht
mehr moglich! Die Schnittstelle kann aber vom Inbetriebnahme-Tool STARTER/SCOUT verwendet werden.
Hinweis: Die Schnittstellen-Konfiguration (p8920 und folgende) wird mit p8925 aktiviert.
Der aktive DHCP Mode wird im Parameter r8934 angezeigt.
Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.
p8925 PN Schnittstellen-Konfiguration / PN SS-Konfig
G120C_PN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 3 0

Einstellung zur Aktivierung der Schnittstellen-Konfiguration flir die Onboard PROFINET-Schnittstelle auf der Control
Unit.

Nach Ausflihrung eines Vorgangs wird automatisch p8925 = 0 gesetzt.

Funktionsplan: -

0: Keine Funktion

1: Reserviert

2: Konfiguration speichern und aktivieren
3: Konfiguration l6schen

Siehe auch: p8920, p8921, p8922, p8923, p8924

Achtung: Bei aktiviertem DHCP Mode (p8924 > 0) ist die PROFINET Kommunikation (iber diese Schnittstelle nicht mehr
moglich! Die Schnittstelle kann aber vom Inbetriebnahme-Tool STARTER/SCOUT verwendet werden.
Hinweis: Zu p8925 = 2:
Die Schnittstellen-Konfiguration (p8920 und folgende) wird gespeichert und nach dem nachsten POWER ON
aktiviert.
Zu p8925 = 3:
Nach dem nachsten POWER ON wird die Werkseinstellung der Schnittstellen-Konfiguration geladen.
p8929 PN Remote Controller Anzahl / PN Rem Ctrl Anz
G120C_PN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
1 2 1

Beschreibung:

Wert:

Achtung:
Hinweis:

Einstellung der Anzahl der erwarteten Remote Controller fir PROFINET onboard.
Mit Wert = 2 wird die Funktionalitat "Shared Device" aktiviert.

Zwei PROFINET Controller haben gleichzeitig Zugriff auf den Antrieb:

- Automatisierungs-Controller (SIMOTION oder SIMATIC A-CPU).

- Safety-Controller (SIMATIC F-CPU).

1: Automatisierung oder Safety
2: Automatisierung und Safety

Die F-CPU darf nur PROFIsafe-Telegramme verwenden.
Eine Anderung wird erst nach POWER ON, Reset oder Download wirksam.

r8930[0...239]

G120C_PN

Beschreibung:

SINAMICS G120C

PN Name of Station actual / PN Name Stat act

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige des aktuellen Stationsnamens fir die Onboard PROFINET-Schnittstelle auf der Control Unit.

Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768 321



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

r8931[0...3]
G120C_PN

Beschreibung:

PN IP Address actual / PN IP Addr act

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -
Einheitengruppe: -
Min

0

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

255

Datentyp: Unsigned8
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

Anzeige der aktuellen IP-Adresse fiur die Onboard PROFINET-Schnittstelle auf der Control Unit.

r89320...3]
G120C_PN

Beschreibung:

PN Default Gateway actual / PN Def Gateway act

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -
Einheitengruppe: -
Min

0

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

255

Datentyp: Unsigned8
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

Anzeige des aktuellen Standard-Gateways fur die Onboard PROFINET-Schnittstelle auf der Control Unit.

r8933[0...3]
G120C_PN

Beschreibung:

PN Subnet Mask actual / PN Subnet Mask act

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -
Einheitengruppe: -
Min

0

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

255

Datentyp: Unsigned8
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

Anzeige der aktuellen Subnetzmaske fiir die Onboard PROFINET-Schnittstelle auf der Control Unit.

r8934
G120C_PN

PN DHCP Mode actual / PN DHCP Mode act

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
0 3 -

Beschreibung: Anzeige des aktuellen DHCP Mode fiir die Onboard PROFINET-Schnittstelle auf der Control Unit.

Wert: 0: DHCP aus
2: DHCP ein, Identifizierung Gber MAC-Adresse
3: DHCP ein, Identifizierung Giber Name of Station

Achtung: Bei aktivem DHCP Mode (Parameterwert ungleich 0) ist die PROFINET Kommunikation tiber diese Schnittstelle nicht
mehr moglich! Die Schnittstelle kann aber fiir Inbetriebnahme-Werkzeuge wie STARTER oder SCOUT verwendet
werden.

r8935[0...5] PN MAC Address / PN MAC Addr

G120C_PN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8

Beschreibung:

322

Anderbar: -
Einheitengruppe: -
Min

0000 hex

Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

O00FF hex

Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

Anzeige der MAC-Adresse fiir die Onboard PROFINET-Schnittstelle auf der Control Unit.

SINAMICS G120C
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r8939
G120C_PN

Beschreibung:

PN DAP ID / PN DAP ID

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der PROFINET Device Access Point ID (DAP ID) fur die Onboard PROFINET-Schnittstelle.
Die Kombination aus Device ID (r8909) und DAP ID identifiziert eindeutig einen PROFINET-Zugangspunkt.

Hinweis: Liste der SINAMICS DAP IDs:
20007 hex: CBE20 V4.5
20008 hex: CBE20 V4.6
20107 hex: CU310-2 PN V4.5
20108 hex: CU310-2 PN V4.6
20307 hex: CU320-2 PN V4.5
20308 hex: CU320-2 PN V4.6
20407 hex: CU230P-2 PN /CU240x-2 PN V4.5
20408 hex: CU230P-2 PN /CU240x-2 PN /CU250S-2 PN /G110M PN V4.6
20507 hex: CU250D-2 PN V4.5
20508 hex: CU250D-2 PN V4.6
r8960[0...2] PN Subslot Controller-Zuordnung / PN Subslot-Zuord
G120C_PN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 8 -

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

Anzeige der Controller-Zuordnung eines PROFINET Subslots auf dem aktuellen Antriebsobjekt.

[0] = Subslot 2 PROFIsafe
[1] = Subslot 3 PZD Telegramm
[2] = Subslot 4 PZD Zusatzdaten

Siehe auch: r8961, r8962

Hinweis: Beispiel:

Enthalt der Parameter im Index [1] den Wert 2, so bedeutet dies, dass der Subslot 3 dem Controller 2 zugeordnet ist.
r8961[0...3] PN IP Address Remote Controller 1/ IP Addr Rem Ctrl1
G120C_PN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8

Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 255 -

Beschreibung:

Anzeige der IP-Adresse des ersten mit dem Gerat iber PN Onboard verbundenen PROFINET-Controllers.

r8962[0...3]
G120C_PN

Beschreibung:

SINAMICS G120C

PN IP Address Remote Controller 2 / IP Addr Rem Ctrl2

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

0 255 -

Anzeige der IP-Adresse des zweiten mit dem Gerat tber PN Onboard verbundenen PROFINET-Controllers.
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p8980
G120C_PN

Beschreibung:
Wert:

Ethernet/IP Profil / Eth/IP Profil

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Einstellung des Profils fiir Ethernet/IP.

0: SINAMICS
1: ODVA AC/DC

Hinweis: Eine Anderung des Wertes wird erst nach POWER ON wirksam.
Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.
ODVA: Open DeviceNet Vendor Association

p8981 Ethernet/IP ODVA STOP Mode / Eth/IP ODVA STOP

G120C_PN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Beschreibung: Einstellung des STOP Mode fir das Ethernet/IP ODVA Profil (p8980 = 1).

Wert: 0: AUS1
1: AUS2

Abhangigkeit:

Siehe auch: p8980

Hinweis: Eine Anderung des Wertes wird erst nach POWER ON wirksam.
Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.
p8982 Ethernet/IP ODVA Drehzahl Skalierung / Eth/IP ODVA n Skal
G120C_PN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
123 133 128
Beschreibung: Einstellung der Skalierung fir die Drehzahl beim Ethernet/IP ODVA Profil (p8980 = 1).
Wert: 123: 32
124: 16
125: 8
126: 4
127: 2
128: 1
129: 05
130: 0.25
131:  0.125
132:  0.0625
133:  0.03125

Abhangigkeit:
Hinweis:

324

Siehe auch: p8980
Eine Anderung des Wertes wird erst nach POWER ON wirksam.
Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.
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p8983
G120C_PN

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Ethernet/IP ODVA Drehmoment Skalierung / Eth/IP ODVA M Skal

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
128

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: T Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

123 133

Einstellung der Skalierung fir das Drehmoment beim Ethernet/IP ODVA Profil (p8980 = 1).
123: 32

124: 16

125: 8

126: 4

127: 2

128: 1

129: 05

130: 0.25

131:  0.125

132:  0.0625

133:  0.03125

Siehe auch: p8980
Eine Anderung des Wertes wird erst nach POWER ON wirksam.
Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.

p8991

Beschreibung:

Wert:

Hinweis:

USB Speicherzugriff / USB Speicherzugr
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

1 2

Auswahl des Speichermediums zum Zugriff tber USB Massenspeicher.

1: Speicherkarte
2: Flash r/w intern

Eine Anderung wird erst nach POWER ON wirksam.
Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.

Berechnet: -
Normierung: -

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

1

p8999

Beschreibung:

Wert:

Hinweis:

SINAMICS G120C

USB Funktionalitat / USB Fkt

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -

Anderbar: T Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

1 3

Einstellung der USB Funktionalitat.

1: USS-IBN Uber virtuelles COM Port

2: Nur Speicherzugriff

3: USB-IBN und Speicherzugriff

IBN: Inbetriebnahme.

Eine Anderung wird erst nach POWER ON wirksam.

Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.
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Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
3
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p9400

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:
Achtung:

Hinweis:

Speicherkarte sicher entfernen / Sp_karte entf

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 100 0

Einstellung und Anzeige beim "Sicheren Entfernen" der Speicherkarte.

Vorgehensweise:

p9400 = 2 setzen fuhrt zu Wert = 3

--> Ein sicheres Entfernen der Speicherkarte ist moglich. Nach dem Entfernen stellt sich automatisch Wert = 0 ein.
p9400 = 2 setzen fuhrt zu Wert = 100

--> Ein sicheres Entfernen der Speicherkarte ist nicht méglich. Das Entfernen kann zur Zerstérung des Dateisystems
auf der Speicherkarte fiihren. Gegebenenfalls ist p9400 = 2 wiederholt zu setzen.

0: Keine Speicherkarte gesteckt

1: Speicherkarte ist gesteckt

2: "Sicheres Entfernen" der Speicherkarte anfordern
3: "Sicheres Entfernen" méglich

100:  "Sicheres Entfernen" nicht mdéglich weil Zugriff
Siehe auch: r9401

Das Entfernen der Speicherkarte ohne Anforderung (p9400 = 2) und Bestatigung (p9400 = 3) kann zur Zerstérung
des Dateisystems auf der Speicherkarte fiihren. Die Speicherkarte ist dann nicht mehr funktionsfahig und muss
getauscht werden.

Der Status beim "Sicheren Entfernen" der Speicherkarte wird in r9401 angezeigt.
Zu Wert =0, 1, 3, 100:
Diese Werte kénnen nur angezeigt und nicht eingestellt werden.

r9401

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhangigkeit:
Hinweis:
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Speicherkarte sicher entfernen Status / Sp_karte entf Stat

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Status der Speicherkarte.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

00  Speicherkarte gesteckt Ja Nein -

01 Speicherkarte aktiviert Ja Nein -

02 SIEMENS Speicherkarte Ja Nein -

03  Speicherkarte als USB-Datentrager von PC  Ja Nein -
verwendet

Siehe auch: p9400

Zu Bit 01, 00:

Bit 1/0 = 0/0: Keine Speicherkarte gesteckt (entspricht p9400 = 0).

Bit 1/0 = 0/1: "Sicheres Entfernen" mdglich (entspricht p9400 = 3).

Bit 1/0 = 1/0: Zustand nicht mdglich.

Bit 1/0 = 1/1: Speicherkarte ist gesteckt (entspricht p9400 = 1, 2, 100).

Zu Bit 02, 00:

Bit 2/0 = 0/0: Keine Speicherkarte gesteckt.

Bit 2/0 = 0/1: Speicherkarte gesteckt, aber keine SIEMENS Speicherkarte.
Bit 2/0 = 1/0: Zustand nicht mdglich.

Bit 2/0 = 1/1: SIEMENS Speicherkarte gesteckt.

SINAMICS G120C
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r9406[0...19] PS-Datei Parameternummer Parameter nicht ibernommen / PS Par_nr n libern
Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige der Parameter, die beim Lesen der Parametersicherungsdateien (PS-Dateien) aus dem nichtflichtigen
Speicher (z. B. Speicherkarte) nicht ibernommen werden konnten.
r9406[0] =0

--> Alle Parameterwerte konnten fehlerfrei Gbernommen werden.
r9406|0...x] > 0

--> Zeigt die Parameternummer in folgenden Féllen an:

- Parameter, deren Wert nicht vollstéandig tbernommen werden konnte.

- Indizierte Parameter, bei denen mindestens 1 Index nicht iGbernommen werden konnte. Der erste nicht
Ubernommene Index wird in r9407 angezeigt.

Abhangigkeit: Siehe auch: r9407, r9408

Hinweis: Alle Indizes von r9406 bis r9408 bezeichnen denselben Parameter.
r9406[x] Parameternummer Parameter nicht ilbernommen
r9407[x] Parameterindex Parameter nicht ibernommen
r9408[x] Fehlercode Parameter nicht ibernommen

r9407[0...19] PS-Datei Parameterindex Parameter nicht iibernommen / PS Parameterindex
Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige des ersten Index der Parameter, die beim Lesen der Parametersicherungsdateien (PS-Dateien) aus dem

nichtfliichtigen Speicher (z. B. Speicherkarte) nicht ibernommen werden konnten.

Wenn von einem indizierten Parameter mindestens ein Index nicht ibernommen werden konnte, so wird die
Parameternummer in r9406[n] angezeigt und der erste nicht Ubernommene Index in r9407[n].

r9406[0] = 0

--> Alle Parameterwerte konnten fehlerfrei Gbernommen werden.

r9406[n] > 0

--> Zeigt r9407[n] den ersten nicht Gbernommenen Index der Parameternummer r9406[n] an.
Abhangigkeit: Siehe auch: r9406, r9408
Hinweis: Alle Indizes von r9406 bis r9408 bezeichnen denselben Parameter.

r9406[x] Parameternummer Parameter nicht ibernommen

r9407[x] Parameterindex Parameter nicht Gbernommen

r9408[x] Fehlercode Parameter nicht tbernommen

r9408[0...19] PS-Datei Fehlercode Parameter nicht ibernommen / PS Fehlercode
Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Nur fir Siemens-interne Servicezwecke.

Abhangigkeit: Siehe auch: r9406, r9407

Hinweis: Alle Indizes von r9406 bis r9408 bezeichnen denselben Parameter.

r9406[x] Parameternummer Parameter nicht ibernommen
r9407[x] Parameterindex Parameter nicht Gbernommen
r9408[x] Fehlercode Parameter nicht tbernommen

SINAMICS G120C
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r9463

Beschreibung:

Hinweis:

Makro aktuell / Makro akt

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 999999 -

Anzeige des eingestellten glltigen Makros.
Wenn ein von einem Makro gesetzter Parameter gedndert ist, wird der Wert 0 angezeigt.

p9484

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

BICO-Verschaltungen Signalquelle suchen / BICO S_q such
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0 4294967295 0

Einstellung der Signalquelle (BO/CO-Parameter, BICO-codiert) zum Suchen in den Signalsenken.

Die zu suchende Signalquelle wird in p9484 eingestellt (BICO-codiert) und das Suchergebnis durch die Anzahl
(r9485) und den ersten Index (r9486) angegeben.

Siehe auch: r9485, r9486

Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

r9485

Beschreibung:

Abhangigkeit:

BICO-Verschaltungen Signalquelle suchen Anzahl / BICO S_q such Anz

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Anzahl der BICO-Verschaltungen zur gesuchten Signalquelle.
Siehe auch: p9484, r9486

Hinweis: Die zu suchende Signalquelle wird in p9484 eingestellt (BICO-codiert).
Das Suchergebnis ist in r9482 und r9483 enthalten und wird durch die Anzahl (r9485) und den ersten Index (r9486)
angegeben.

r9486 BICO-Verschaltungen Signalquelle suchen Erster Index / BICO S_q such ldx

Beschreibung:

Abhéangigkeit:
Hinweis:
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Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige des ersten Index zur gesuchten Signalquelle.

Die zu suchende Signalquelle wird in p9484 eingestellt (BICO-codiert) und das Suchergebnis durch die Anzahl
(r9485) und den ersten Index (r9486) angegeben.

Siehe auch: p9484, r9485
Die zu suchende Signalquelle wird in p9484 eingestellt (BICO-codiert).

Das Suchergebnis ist in r9482 und r9483 enthalten und wird durch die Anzahl (r9485) und den ersten Index (r9486)
angegeben.

SINAMICS G120C
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p9601

G120C_CAN
G120C_USS

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhangigkeit:

Sl Freigabe antriebsintegrierte Funktionen (Prozessor 1) / Sl Freigabe Fkt P1
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(95)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

- - 0000 bin

Einstellung der Freigaben fir die antriebsintegrierten sicheren Funktionen und Art der Anwahl auf Prozessor 1.

In Abhangigkeit von den verwendeten Control Unit und Power Module ist nur eine Auswahl der nachfolgend
aufgelisteten Einstellungen zulassig:

Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

0000 hex:

Antriebsintegrierte Sicherheitsfunktionen gesperrt (keine Safety Funktion).

0001 hex:

Basisfunktionen tiber Onboard-Klemmen sind freigegeben (zulassig bei r9771.0 = 1).

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  STO lber Klemmen freigeben (Prozessor 1) Freigeben Sperren 2810

Siehe auch: r9771, p9801

Hinweis: Eine Anderung wird erst nach POWER ON wirksam.

STO: Safe Torque Off (Sicher abgeschaltetes Moment)
p9601 S| Freigabe antriebsintegrierte Funktionen (Prozessor 1) / Sl Freigabe Fkt P1
G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
G120C_PN Anderbar: C(95) Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhangigkeit:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0000 bin

Einstellung der Freigaben fur die antriebsintegrierten sicheren Funktionen und Art der Anwahl auf Prozessor 1.

In Abhangigkeit von den verwendeten Control Unit und Power Module ist nur eine Auswahl der nachfolgend
aufgelisteten Einstellungen zulassig:

Funktionsplan: -

0000 hex:

Antriebsintegrierte Sicherheitsfunktionen gesperrt (keine Safety Funktion).

0001 hex:

Basisfunktionen tiber Onboard-Klemmen sind freigegeben (zulassig bei r9771.0 = 1).

0008 hex:

Basisfunktionen tiber PROFIsafe sind freigegeben (zulassig bei r9771.6 = 1).

0009 hex:

Basisfunktionen liber PROFIsafe und Onboard-Klemmen sind freigegeben (zulassig bei r9771.6 = 1).

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  STO Uber Klemmen freigeben (Prozessor 1) Freigeben Sperren 2810

03  PROFIsafe freigeben (Prozessor 1)
Siehe auch: r9771, p9801

Freigeben Sperren -

Hinweis: Eine Anderung wird erst nach POWER ON wirksam.
STO: Safe Torque Off (Sicher abgeschaltetes Moment)
p9610 S| PROFIsafe-Adresse (Prozessor 1) / S| PROFlsafe P1
G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
G120C_PN Anderbar: C(95) Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Abhingigkeit:

SINAMICS G120C

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0000 hex FFFE hex
Einstellung der PROFIsafe-Adresse flr Prozessor 1.
Siehe auch: p9810

Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0000 hex
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p9650

Beschreibung:

Abhangigkeit:

S| F-DI-Umschaltung Diskrepanzzeit (Prozessor 1) / S| F-DI-Um t P1
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(95)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0.00 [ms] 2000.00 [ms] 500.00 [ms]

Einstellung der Diskrepanzzeit fiir die Umschaltung des fehlersicheren Digitaleingangs fir STO auf Prozessor 1.

Aufgrund der unterschiedlichen Laufzeiten in den beiden Uberwachungskanalen wird eine F-DI-Umschaltung nicht
gleichzeitig wirksam. Nach einer F-DI-Umschaltung wird wahrend dieser Diskrepanzzeit kein kreuzweiser Vergleich
von dynamischen Daten durchgefiihrt.

Siehe auch: p9850

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: 2810

Hinweis: Beim kreuzweisen Datenvergleich zwischen p9650 und p9850 wird eine Differenz von einem Safety-
Uberwachungstakt toleriert.
Die eingestellte Zeit wird intern auf ein ganzzahliges Vielfaches des Uberwachungstaktes gerundet.
F-DI: Failsafe Digital Input (Fehlersicherer Digitaleingang)

p9651 SI STO Entprellzeit (Prozessor 1) / SI STO t_Entpr P1

Beschreibung:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(95)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 [ms] 100.00 [ms] 1.00 [ms]

Einstellung der Entprellzeit fir die fehlersicheren Digitaleingange zur Ansteuerung der Funktion "STO".
Die Entprellzeit wird auf ganze Millisekunden gerundet.

Die Entprellzeit wird auf ganze Millisekunden gerundet. Sie gibt die maximale Zeitdauer eines Stérimpulses an den
fehlersicheren Digitaleingédngen an, der keine Rickwirkungen auf die Anwahl oder Abwahl der Safety Basic
Functions zur Folge hat.

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

Beispiel:
Entprellzeit = 1 ms: Stérimpulse von 1 ms werden gefiltert, nur Impulse langer als 2 ms werden verarbeitet.
Entprellzeit = 3 ms: Stérimpulse von 3 ms werden gefiltert, nur Impulse langer als 4 ms werden verarbeitet.

p9659

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

S| Zwangsdynamisierung Timer / Sl Zwangsdyn Timer
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(95)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2810

Min Max Werkseinstellung

0.00 [h] 9000.00 [h] 8.00 [h]

Einstellung des Zeitintervalls fiir die Durchfiihrung von Dynamisierung und Test der Safety-Abschaltpfade.

Innerhalb der parametrierten Zeit muss mindestens einmal eine Abwahl von STO durchgefiihrt werden. Bei jeder
STO-Abwahl wird die Uberwachungszeit zuriickgesetzt.

Siehe auch: A01699
STO: Safe Torque Off (Sicher abgeschaltetes Moment)

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -

r9660

Beschreibung:
Abhéangigkeit:
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S| Zwangsdynamisierung Restzeit / S| Zwangsdyn Rest

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

-[h] -[h] -[h]

Anzeige der Restzeit bis zur Durchfiihrung von Dynamisierung und Test der Safety-Abschaltpfade.
Siehe auch: A01699

SINAMICS G120C
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p9670

Beschreibung:

Hinweis:

S| Modulkennung Control Unit / Modulkenn CU

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 4294967295 0

CRC Uber Node Identifier der Control Unit.
CU: Control Unit

p9672

Beschreibung:

Hinweis:

S| Modulkennung Power Module / Modulkenn PM
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(95), T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 4294967295 0

CRC Uber Node Identifier eines Power Modules.
PM: Power Module

Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

p9700

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:
Achtung:
Hinweis:

S| Kopierfunktion / S| Kopierfunktion
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(95), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0000 hex 00DO0 hex

Einstellung zum Starten der gewiinschten Kopierfunktion.

Nach dem Starten werden die entsprechenden Parameter von Prozessor 1 zum Prozessor 2 kopiert.
Nach Beendigung des Kopiervorgangs wird der Parameter automatisch auf Null zuriickgesetzt.

0: [00 hex] Kopierfunktion beendet

29: [1D hex] Kopierfunktion Node-Identifier starten

87: [57 hex] Kopierfunktion SI-Parameter starten

208: [DO hex] Kopierfunktion Sl-Basic-Parameter starten

Siehe auch: r3996

Beim Kopieren der Parameter kann es zu kurzzeitigen Kommunikationsunterbrechungen kommen.
Zu Wert = 57 hex und DO hex:

Dieser Wert kann nur eingestellt werden, wenn der Safety-Inbetriebnahmemodus eingestellt ist und das Safety
Integrated Passwort eingegeben wurde.

Zu Wert = DO hex:

Nach dem Starten der Kopierfunktion werden folgende Parameter kopiert:

p9601 --> p9801, p9610 --> 9810, p9650 --> p9850, p9651 --> p9851

Berechnet: - Datentyp: Integer16

Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0000 hex

p9701

Beschreibung:

Wert:

Abhingigkeit:

SINAMICS G120C

S| Datenanderung bestétigen / SI Daten bestatig
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(95), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0000 hex 00EC hex

Berechnet: - Datentyp: Integer16

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0000 hex

Einstellung zur Ubernahme der Soll-Priifsummen aus den zugehérigen Ist-Priifsummen nach Anderungen (SI-
Parameter, Hardware).

Nach Ubernahme der Soll-Priifsummen wird der Parameter automatisch auf Null zuriickgesetzt.

0: [00 hex] Daten unverandert

172:  [AC hex] Datenanderung gesamt bestatigen

220: [DC hex] Sl-Basic Parameteranderung bestatigen
236: [EC hex] Hardware-CRC bestatigen

Siehe auch: r9798, p9799, r9898, p9899
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Hinweis: Zu Wert = AC und DC hex:
Diese Werte kénnen nur eingestellt werden, wenn der Safety-Inbetriebnahmemodus eingestellt ist und das Safety
Integrated Passwort eingegeben wurde.

p9761 Sl Passwort Eingabe / Sl Passwort Eing

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2800
Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex

Eingabe des Safety Integrated Passwortes.
Siehe auch: F01659
Ein Andern der Safety Integrated Parameter ist erst nach Eingabe des Safety Integrated Passwortes maglich.

p9762

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

S| Passwort neu / S| Passwort neu

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(95) Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2800
Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex

Eingabe eines neuen Safety Integrated Passwortes.
Die Anderung des Safety Integrated Passwortes muss in folgendem Parameter bestétigt werden:
Siehe auch: p9763

p9763

Beschreibung:
Abhangigkeit:

S| Passwort Bestitigung / S| Passwort Bestat

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(95) Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2800
Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex

Bestatigung des neuen Safety Integrated Passwortes.
Siehe auch: p9762

Hinweis: Zur Bestatigung muss das in p9762 eingegebene neue Passwort wiederholt eingegeben werden.
Nach erfolgreicher Bestatigung des neuen Safety Integrated Passwortes wird automatisch p9762 = p9763 = 0
gesetzt.
r9768[0...7] S| PROFIsafe Steuerworte empfangen (Prozessor 1) / S| Ps PZD empf P1
G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
G120C_PN Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:
Index:

Abhéangigkeit:
Hinweis:
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Anzeige des empfangenen PROFIsafe-Telegramms auf Prozessor 1.
[0]=PZD 1

[11=PzD 2

[21=PZD 3

[3]=PzD 4

[41=PZD 5

[5]=PZD 6

[6]=PzZD 7

[71=PZD 8

Siehe auch: r9769

Es wird auch der PROFIsafe-Trailer am Ende des Telegramms angezeigt (2 Worte).
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r9769|0...7]

G120C_DP
G120C_PN

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:
Hinweis:

S| PROFlsafe Statusworte senden (Prozessor 1) / SI Ps PZD send P1

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige des zu sendenden PROFIsafe-Telegramms auf Prozessor 1.
[0]=PZD 1

[11=PZD 2

[21=PZD 3

[3]=PzD 4

[41=PZD 5

[5]=PZD 6

[6]=PzZD 7

[71=PZD 8

Siehe auch: r9768

Es wird auch der PROFIsafe-Trailer am Ende des Telegramms angezeigt (2 Worte).

r9770[0...3]

Beschreibung:

Sl Version antriebsintegrierte Sicherheitsfunkt (Prozessor 1) / Sl Version Drv P1

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2802
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Safety Integrated Version fur die antriebsintegrierten Sicherheitsfunktionen auf Prozessor 1.

Index: [0] = Safety Version (major release)
[1] = Safety Version (minor release)
[2] = Safety Version (baselevel or patch)
[3] = Safety Version (hotfix)
Hinweis: Beispiel:
r9770[0] = 2, r9770[1] = 60, r9770[2] = 1, r9770[3] = 0 --> Safety-Version V02.60.01.00
r9771 S| Gemeinsame Funktionen (Prozessor 1) / S| Gemein Fkt P1
G120C_CAN Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
G120C_USS Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2804
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhéangigkeit:

Anzeige der unterstiitzten Safety Integrated Uberwachungsfunktionen.
Diese Anzeige ist von Prozessor 1 ermittelt.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  STO Uber Klemmen unterstiitzt Ja Nein 2804

Siehe auch: r9871

Hinweis: STO: Safe Torque Off (Sicher abgeschaltetes Moment)

r9771 S| Gemeinsame Funktionen (Prozessor 1) / S| Gemein Fkt P1

G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

G120C_PN Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2804
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

SINAMICS G120C

Anzeige der unterstiitzten Safety Integrated Uberwachungsfunktionen.
Diese Anzeige ist von Prozessor 1 ermittelt.
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Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  STO Uber Klemmen unterstitzt Ja Nein 2804
06  Basic Functions PROFIsafe unterstutzt Ja Nein -
Abhéangigkeit: Siehe auch: r9871
Hinweis: STO: Safe Torque Off (Sicher abgeschaltetes Moment)
r9772.0...21 CO/BO: Sl Status (Prozessor 1) / Sl Status P1
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2804
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige des Status bei Safety Integrated auf Prozessor 1.
Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  STO auf Prozessor 1 angewahit Ja Nein 2810
01 STO auf Prozessor 1 aktiv Ja Nein 2810
07  STO-Klemme Zustand auf Prozessor 1 High Low -
(Basic Functions)
09  STOP A nicht quittierbar aktiv Ja Nein 2802
10  STOP A aktiv Ja Nein 2802
15  STOP F aktiv Ja Nein 2802
16  STO-Ursache Safety-IBN-Modus Ja Nein -
17  STO-Ursache Anwahl tiber Klemme (Basic Ja Nein -
Functions)
18  STO-Ursache Anwahl Gber Ja Nein -
Bewegungsuberwachungen
19  STO-Ursache Istwert fehlt Ja Nein -
20  STO-Ursache Anwahl PROFIsafe (Basic Ja Nein -
Functions)
21 STO-Ursache Anwahl auf dem anderen Ja Nein -
Uberwachungskanal
Abhdngigkeit: Siehe auch: r9872
Hinweis: Zu Bit 00:
Bei angewahltem STO wird die Ursache in Bit 16 ... 21 angezeigt.
Zu Bit 18:
Bei gesetztem Bit ist STO uber PROFIsafe angewahlt.
Zu Bit 19:
Bei den antriebsintegrierten Bewegungsiiberwachungen ist wegen AUS2 keine Istwerterfassung moglich.
r9773.0...31 CO/BO: Sl Status (Prozessor 1 + Prozessor 2) / Sl Status P1+P2

Beschreibung:
Bitfeld:

Hinweis:

334

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: - Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Datentyp: Unsigned32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 2804

Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang fir den Status bei Safety Integrated auf dem Antrieb (Prozessor 1 + Prozessor 2).

Bit Signalname 1-Signal
00 STO im Antrieb angewahlt Ja
01 STO im Antrieb aktiv Ja
31 Test Abschaltpfade erforderlich Ja

0-Signal
Nein
Nein
Nein

FP

2804
2804
2810

Dieser Status wird aus der UND-Verkniipfung des jeweiligen Status der beiden Uberwachungskanéle gebildet.

SINAMICS G120C
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ro9776

Beschreibung:

S| Diagnose / Sl Diag

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Der Parameter dient zu Diagnosezwecken.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Safety-Parameter geandert POWER ON Ja Nein -
erforderlich
01 Safety-Funktionen freigegeben Ja Nein -
02  Safety-Komponente getauscht und Ja Nein -
Speichern notwendig
Hinweis: Zu Bit 00 = 1:
Es wurde mindestens ein Safety-Parameter geéndert, der erst nach einem POWER ON wirksam wird.
Zu Bit01 = 1:
Es sind Sicherheitsfunktionen (Basisfunktionen oder Erweiterte Funktionen) freigegeben und wirksam.
Zu Bit 02 = 1:
Es wurde eine safety-relevante Komponente getauscht. Speichern erforderlich (p0977 = 1 bzw. p0971 = 1 oder
"RAM nach ROM kopieren").
r9780 S| Uberwachungstakt (Prozessor 1) / S| Uberw_takt P1

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2802

Min Max Werkseinstellung

- [ms] - [ms] - [ms]

Anzeige der Taktzeit fir die Safety Integrated Basic Functions auf Prozessor 1.

Hinweis: Informationen (iber den Zusammenhang von Uberwachungstakt und Reaktionszeiten ist in folgender Literatur zu
finden:
- SINAMICS G120 Funktionshandbuch Safety Integrated
- Technische Dokumentation des jeweiligen Produkts

r9781[0...1] S| Anderungskontrolle Priifsumme (Prozessor 1) / SI And Priifs P1

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

SINAMICS G120C

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Priifsumme zur Anderungsverfolgung bei Safety Integrated.

Dies sind zusatzliche Priifsummen, die zur Anderungsverfolgung (Fingerprint bei der Funktionalitit "Safety-
Logbuch") an Safety-Parametern (die relevant fiir Prifsummen sind) gebildet werden.

[0] = SI-Anderungsverfolgung Priifsumme funktional

[1] = SI-Anderungsverfolgung Priifsumme hardware-abhangig

Siehe auch: p9601, p9799
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r9782[0...1]

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

S| Anderungskontrolle Zeitstempel (Prozessor 1) / Sl And t P1

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

-[h] -[h] -[h]

Anzeige der Zeitstempel fiir die Priifsummen zur Anderungsverfolgung bei Safety Integrated.

Die Zeitstempel wurden fiir die Priifsummen zur Anderungsverfolgung (Fingerprint bei der Funktionalitat "Safety-
Logbuch") an Safety-Parametern in Parameter p9781[0] und p9781[1] abgelegt.

[0] = SI-Anderungsverfolgung Zeitstempel Priifsumme funktional

[1] = SI-Anderungsverfolgung Zeitstempel Priifsumme hardware-abhangig

Siehe auch: p9601, p9799

r9794[0...19]

Beschreibung:

Hinweis:

S| Kreuzvergleichsliste (Prozessor 1) / S| KDV _liste P1

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2802
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Nummern der aktuell kreuzweise verglichenen Daten auf Prozessor 1.

Die Liste der kreuzweise verglichenen Daten ergibt sich abhangig vom jeweiligen Anwendungsfall.
Beispiel:

r9794[0] = 1 (Uberwachungstakt)

r9794[1] = 2 (Freigabe sichere Funktionen)

r9794[2] = 3 (F-DI-Umschaltung Toleranzzeit)

Die vollstéandige Liste der Nummern fir die kreuzweise verglichenen Daten ist in Stérung F01611 aufgefiihrt.

r9795

Beschreibung:
Abhiéngigkeit:
Hinweis:

Sl Diagnose STOP F (Prozessor 1) / Sl Diag STOP F P1

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2802
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Nummer des kreuzweise verglichenen Datums, das zum STOP F auf Prozessor 1 geflihrt hat.
Siehe auch: F01611
Die vollstéandige Liste der Nummern fir die kreuzweise verglichenen Daten ist in Stérung F01611 aufgefiihrt.

ro798

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

336

Sl Ist-Prifsumme Sl-Parameter (Prozessor 1) / Sl Ist_Priifsum P1

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2800
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Priifsumme Uber die checksummengepriiften Safety Integrated Parameter auf Prozessor 1 (Ist-
Prifsumme).

Siehe auch: p9799, r9898

SINAMICS G120C
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p9799

Beschreibung:

Abhangigkeit:

S| Soll-Priifsumme Sl-Parameter (Prozessor 1) / Sl Soll_Priifsum P1
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(95)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex

Einstellung der Prifsumme Uber die checksummengepruften Safety Integrated Parameter auf Prozessor 1 (Soll-
Prifsumme).

Siehe auch: r9798, p9899

Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: 2800

p9801

G120C_CAN
G120C_USS

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhangigkeit:

S| Freigabe antriebsintegrierte Funktionen (Prozessor 2) / Sl Freigabe Fkt P2
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(95)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

B - 0000 bin

Einstellung der Freigaben fir die antriebsintegrierten sicheren Funktionen und Art der Anwahl auf Prozessor 1.

In Abhangigkeit von den verwendeten Control Unit und Power Module ist nur eine Auswahl der nachfolgend
aufgelisteten Einstellungen zulassig:

Berechnet: - Datentyp: Unsigned16

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

0000 hex:

Antriebsintegrierte Sicherheitsfunktionen gesperrt (keine Safety Funktion).

0001 hex:

Basisfunktionen tiber Onboard-Klemmen sind freigegeben (zulassig bei r9771.0 = 1).

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  STO uber Klemmen freigeben (Prozessor 2) Freigeben Sperren 2810

Siehe auch: p9601, r9871

Achtung: Dieser Parameter wird durch die Kopierfunktion der antriebsintegrierten Sicherheitsfunktionen tiberschrieben.
Hinweis: Eine Anderung wird erst nach POWER ON wirksam.

STO: Safe Torque Off (Sicher abgeschaltetes Moment)
p9801 S| Freigabe antriebsintegrierte Funktionen (Prozessor 2) / Sl Freigabe Fkt P2
G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
G120C_PN Anderbar: C(95) Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhangigkeit:
Achtung:

SINAMICS G120C

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0000 bin

Funktionsplan: -

Einstellung der Freigaben fiir die antriebsintegrierten sicheren Funktionen und Art der Anwahl auf Prozessor 1.

In Abhangigkeit von den verwendeten Control Unit und Power Module ist nur eine Auswahl der nachfolgend
aufgelisteten Einstellungen zulassig:

0000 hex:

Antriebsintegrierte Sicherheitsfunktionen gesperrt (keine Safety Funktion).

0001 hex:

Basisfunktionen tiber Onboard-Klemmen sind freigegeben (zulassig bei r9771.0 = 1).

0008 hex:

Basisfunktionen iber PROFIsafe sind freigegeben (zulassig bei r9771.6 = 1).

0009 hex:

Basisfunktionen iber PROFIsafe und Onboard-Klemmen sind freigegeben (zulassig bei r9771.6 = 1).

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  STO uber Klemmen freigeben (Prozessor 2) Freigeben Sperren 2810

03  PROFIsafe freigeben (Prozessor 2)

Siehe auch: p9601, r9871
Dieser Parameter wird durch die Kopierfunktion der antriebsintegrierten Sicherheitsfunktionen tberschrieben.

Freigeben Sperren -
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Hinweis: Eine Anderung wird erst nach POWER ON wirksam.
STO: Safe Torque Off (Sicher abgeschaltetes Moment)
p9810 S| PROFIsafe-Adresse (Prozessor 2) / S| PROFIsafe P2
G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
G120C_PN Anderbar: C(95) Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:
Achtung:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max
0000 hex FFFE hex

Einstellung der PROFIsafe-Adresse auf Prozessor 2.
Dieser Parameter wird durch die Kopierfunktion der antriebsintegrierten Sicherheitsfunktionen tberschrieben.

Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0000 hex

p9850

Beschreibung:

Abhangigkeit:

S| F-DI-Umschaltung Diskrepanzzeit (Prozessor 2) / S| F-DI-Um t P2

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(95)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 [ps] 2000000.00 [us] 500000.00 [ps]

Einstellung der Diskrepanzzeit fir die Umschaltung des fehlersicheren Digitaleingangs fiir STO auf Prozessor 2.

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: 2810

Aufgrund der unterschiedlichen Laufzeiten in den beiden Uberwachungskanalen wird eine F-DI-Umschaltung nicht
gleichzeitig wirksam. Nach einer F-DI-Umschaltung wird wahrend dieser Diskrepanzzeit kein kreuzweiser Vergleich
von dynamischen Daten durchgefiihrt.

Siehe auch: p9650

Achtung: Dieser Parameter wird durch die Kopierfunktion der antriebsintegrierten Sicherheitsfunktionen tiberschrieben.
Hinweis: Beim kreuzweisen Datenvergleich zwischen p9650 und p9850 wird eine Differenz von einem Safety-
Uberwachungstakt toleriert.
Die eingestellte Zeit wird intern auf ein ganzzahliges Vielfaches des Uberwachungstaktes gerundet.
F-DI: Failsafe Digital Input (Fehlersicherer Digitaleingang)
p9851 SI STO Entprellzeit (Prozessor 2) / SI STO t_Entpr P2

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Achtung:
Hinweis:
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Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(95)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0.00 [ps] 100000.00 [us] 0.00 [ps]

Einstellung der Entprelizeit fir die fehlersicheren Digitaleingdnge zur Ansteuerung der Funktion "STO".

Die Entprellzeit wird auf ganze Millisekunden gerundet.

Siehe auch: p9651

Dieser Parameter wird durch die Kopierfunktion der antriebsintegrierten Sicherheitsfunktionen tberschrieben.

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

In der letzten Nachkommastelle der parametrierten Zeit kdnnen Rundungseffekte auftreten.

Die Entprellzeit wird auf ganze Millisekunden gerundet. Sie gibt die maximale Zeitdauer eines Stérimpulses an den
fehlersicheren Digitaleingéangen an, der keine Rickwirkungen auf die Anwahl oder Abwahl der Safety Basic
Functions zur Folge hat.

Beispiel:
Entprellzeit = 1 ms: Stérimpulse von 1 ms werden gefiltert, nur Impulse langer als 2 ms werden verarbeitet.
Entprellzeit = 3 ms: Stérimpulse von 3 ms werden gefiltert, nur Impulse langer als 4 ms werden verarbeitet.

SINAMICS G120C
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rog871

G120C_CAN
G120C_USS

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhangigkeit:

S| Gemeinsame Funktionen (Prozessor 2) / S| Gemein Fkt P2

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: - Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Anzeige der unterstiitzten Safety Integrated Uberwachungsfunktionen.
Diese Anzeige ist vom Prozessor 2 ermittelt.

Bit Signalname 1-Signal
00 STO (ber Klemmen unterstitzt Ja

Siehe auch: r9771

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 2804
Werkseinstellung

0-Signal FP
Nein 2804

Hinweis: STO: Safe Torque Off (Sicher abgeschaltetes Moment)

r9871 S| Gemeinsame Funktionen (Prozessor 2) / S| Gemein Fkt P2

G120C_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

G120C_PN Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2804
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Anzeige der unterstiitzten Safety Integrated Uberwachungsfunktionen.
Diese Anzeige ist vom Prozessor 2 ermittelt.

Bit Signalname 1-Signal
00 STO (ber Klemmen unterstitzt Ja
06 Basic Functions PROFIsafe unterstitzt Ja

Siehe auch: r9771
STO: Safe Torque Off (Sicher abgeschaltetes Moment)

0-Signal FP
Nein 2804
Nein -

r9872.0...21

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhiéngigkeit:

SINAMICS G120C

CO/BO: Sl Status (Prozessor 2) / Sl Status P2

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: - Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Anzeige des Status bei Safety Integrated auf Prozessor 2.

Bit Signalname 1-Signal
00  STO auf Prozessor 2 angewahlt Ja
01 STO auf Prozessor 2 aktiv Ja
07  STO-Klemme Zustand auf Prozessor 2 High
(Basic Functions)
09  STOP A nicht quittierbar aktiv Ja
10  STOP A aktiv Ja
15  STOP F aktiv Ja
16  STO-Ursache Safety-IBN-Modus Ja
17  STO-Ursache Anwahl Giber Klemme (Basic Ja
Functions)
18  STO-Ursache Anwahl Giber Ja

Bewegungsuberwachungen

20  STO-Ursache Anwahl PROFIsafe (Basic Ja
Functions)

21 STO-Ursache Anwahl auf dem anderen Ja
Uberwachungskanal

Siehe auch: r9772
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Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 2804
Werkseinstellung

0-Signal FP
Nein 2810
Nein 2810
Low -
Nein 2802
Nein 2802
Nein 2802
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
339
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Hinweis: Zu Bit 00:
Bei angewahltem STO wird die Ursache in Bit 16 ... 21 angezeigt.
Zu Bit 18:
Bei gesetztem Bit ist STO uber PROFIsafe angewahlt.
r9898 Sl Ist-Priifsumme Sl-Parameter (Prozessor 2) / Sl Ist_Priifsum P2

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2800
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Prifsumme Uber die checksummengepriiften Safety Integrated Parameter auf Prozessor 2 (Ist-
Prifsumme).

Siehe auch: r9798, p9899

p9899

Beschreibung:

Abhangigkeit:

S| Soll-Priifsumme SI-Parameter (Prozessor 2) / Sl Soll_Priifsum P2

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(95) Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2800
Min Max Werkseinstellung
0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex

Einstellung der Prifsumme Uber die checksummengepriften Safety Integrated Parameter auf Prozessor 2 (Soll-
Prifsumme).

Siehe auch: p9799, r9898

r9976[0...7]

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:
Hinweis:

340

Auslastung System / Ausl Sys

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

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

Anzeige der Auslastung des Systems.

Bei einer Auslastung gréRer 100 % wird die Stérung F01054 ausgegeben.
[0] = Reserviert

[1] = Rechenzeitauslastung

[2] = Reserviert

[3] = Reserviert

[4] = Reserviert

[5] = GroRte Bruttoauslastung

[6] = Reserviert

[7] = Reserviert

Siehe auch: F01054, F01205

Zu Index 1:

Der Wert stellt die Gesamtrechenzeitbelastung des Systems dar.
Zu Index 5:

Uber alle genutzten Abtastzeiten wird die Bruttoauslastung ermittelt. Die gréRte Bruttoauslastung wird hier
abgebildet. Die Abtastzeit mit der gréRten Bruttoauslastung wird in r9979 angezeigt.

Bruttoauslastung:
Rechenzeitbelastung der betrachteten Abtastzeit inklusive der durch héherpriore Abtastzeiten (Unterbrechungen).

SINAMICS G120C
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p60022

G120C_DP
G120C_PN

Beschreibung:
Wert:

Hinweis:

PROFIsafe Telegrammauswahl / Ps Telegr_ausw

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: T Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0 998

Einstellung der Telegrammnummer fir PROFIsafe.

0: Kein PROFIsafe-Telegramm ausgewahlt

30: PROFIsafe-Standardtelegramm 30, PZD-1/1
998: Kompatibilitatsmode (wie bei Firmware-Version < 4.6)

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
998

Bei p9601.3 = p9801.3 = 1 (PROFIsafe freigegeben) gibt es flr die Parametrierung von PROFIsafe-Telegramm 30

folgende Varianten:

- p9611 =p9811 = 998 und p60022 = 0
-p9611 =p9811 = 998 und p60022 = 30
- p9611 =p9811 = 30 und p60022 = 30

r61000[0...239]
G120C_PN

Beschreibung:
Achtung:

PROFINET Name of Station / PN Name of Station

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: - Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Anzeige von PROFINET Name of Station.

Datentyp: Unsigned8
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 2410
Werkseinstellung

Eine ASCII-Tabelle (auszugsweise) ist z. B. im Anhang des Listenhandbuchs zu finden.

r61001[0...3]
G120C_PN

Beschreibung:

SINAMICS G120C

PROFINET IP of Station / PN IP of Station

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: - Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Anzeige von PROFINET IP of Station.
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231 Befehlsdatensatze (Command Data Set, CDS)
Product: SINAMICS G120C, Version: 4706000, Language: deu, Type: CDS
p0820[0...n] Bl: Antriebsdatensatz-Anwahl DDS Bit 0 / Wahl DDS Bit 0
p0840[0...n] Bl: EIN/AUS (AUS1) / EIN/AUS (AUS1)
p0844[0...n] Bl: Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 1/ AUS2 S _g 1
p0845[0...n] Bl: Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 2/ AUS2 S_q 2
p0848[0...n] Bl: Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 1/ AUS3 S_q 1
p0849[0...n] Bl: Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 2/ AUS3 S_q 2
p0852[0...n] Bl: Betrieb freigeben/Betrieb sperren / Betrieb freigeben
p0854[0...n] Bl: Fiihrung durch PLC/Keine Fiihrung durch PLC / Fliihrung durch PLC
p0855[0...n] Bl: Haltebremse unbedingt 6ffnen / Bremse unbed 6ffn
p0856[0...n] Bl: Drehzahlregler freigeben / n_reg freigeben
p0858[0...n] Bl: Haltebremse unbedingt schlieRen / Bremse unbed schl
p1000][0...n] Drehzahlsollwert Auswahl / n_soll Ausw
p1020[0...n] Bl: Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 0 / n_soll_fest Bit 0
p1021[0...n] Bl: Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 1 / n_soll_fest Bit 1
p1022[0...n] Bl: Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 2 / n_soll_fest Bit 2
p1023[0...n] Bl: Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 3 / n_soll_fest Bit 3
p1035[0...n] Bl: Motorpotenziometer Sollwert héher / Mop héher
p1036[0...n] Bl: Motorpotenziometer Sollwert tiefer / Mop tiefer
p1043[0...n] Bl: Motorpotenziometer Setzwert ibernehmen / Mop Setzw Ubern
p1044[0...n] Cl: Motorpotenziometer Setzwert / Mop Setzw
p1055[0...n] Bl: Tippen Bit 0 / Tippen Bit 0
p1056[0...n] Bl: Tippen Bit 1 / Tippen Bit 1
p1070[0...n] Cl: Hauptsollwert / Hauptsollwert
p1071[0...n] ClI: Hauptsollwert Skalierung / Hauptsollw Skal
p1075[0...n] Cl: Zusatzsollwert / Zusatzsollw
p1076[0...n] ClI: Zusatzsollwert Skalierung / Zusatzsollw Skal
p1106[0...n] ClI: Minimaldrehzahl Signalquelle / n_min S_q
p1110[0...n] Bl: Richtung negativ sperren / Richt neg sperren
p1111[0...n] Bl: Richtung positiv sperren / Richt pos sperren
p1113[0...n] Bl: Sollwert Invertierung / Sollw Inv
p1138[0...n] CI: Hochlaufgeber Hochlaufzeit Skalierung / HLG t_HL Skal
p1139[0...n] ClI: Hochlaufgeber Ricklaufzeit Skalierung / HLG t_RL Skal
p1140[0...n] Bl: Hochlaufgeber freigeben/Hochlaufgeber sperren / HLG freigeben
p1141[0...n] Bl: Hochlaufgeber fortsetzen/Hochlaufgeber einfrieren / HLG fortsetzen
p1142[0...n] Bl: Sollwert freigeben/Sollwert sperren / Sollw freigeben
p1201[0...n] Bl: Fangen Freigabe Signalquelle / Fangen Freig S_q
p1230[0...n] Bl: Gleichstrombremsung Aktivierung / DC-Brems Akt
p1330[0...n] ClI: U/f-Steuerung Spannungssollwert unabhangig / Uf U_soll unabh
p1352[0...n] CI: Motorhaltebremse Startfrequenz Signalquelle / Bremse f_Start
p1475[0...n] ClI: Drehzahlregler Drehmomentsetzwert fir Motorhaltebremse / n_reg M_setzw MHB
p1502[0...n] Bl: Tragheitsmomentschatzer einfrieren / J_schatzer einfr
p1511[0...n] Cl: Zusatzdrehmoment 1 / M_Zusatz 1
p1512[0...n] Cl: Zusatzdrehmoment 1 Skalierung / M_Zusatz 1 Skal
p1522[0...n] CI: Drehmomentgrenze oben / M_max oben
p1523[0...n] CI: Drehmomentgrenze unten / M_max unten
p1552[0...n] CI: Drehmomentgrenze oben Skalierung ohne Offset / M_max o Skal oOffs
p1554[0...n] CI: Drehmomentgrenze unten Skalierung ohne Offset / M_max u Skal oOffs
p2103[0...n] Bl: 1. Quittieren Stérungen / 1. Quittieren
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p2104[0...n]  BI: 2. Quittieren Stérungen / 2. Quittieren
p2106[0...n] Bl: Externe Stérung 1/ Externe Stérung 1
p2112[0...n] Bl: Externe Warnung 1 / Externe Warnung 1
p2200[0...n] BIl: Technologieregler Freigabe / Tec_reg Freigabe
p2220[0...n] Bl: Technologieregler Festwert-Auswahl Bit 0 / Tec_reg Ausw Bit 0
p2221[0...n] Bl: Technologieregler Festwert-Auswahl Bit 1 / Tec_reg Ausw Bit 1
p2222[0...n] Bl: Technologieregler Festwert-Auswahl Bit 2 / Tec_reg Ausw Bit 2
p2223[0...n] Bl: Technologieregler Festwert-Auswahl Bit 3 / Tec_reg Ausw Bit 3
p2235[0...n] BIl: Technologieregler Motorpotenziometer Sollwert hoher / Tec_reg Mop hoher
p2236[0...n]  BI: Technologieregler Motorpotenziometer Sollwert tiefer / Tec_reg Mop tiefer
p2253[0...n] ClI: Technologieregler Sollwert 1 / Tec_reg Sollwert 1
p2254[0...n] ClI: Technologieregler Sollwert 2 / Tec_reg Sollwert 2
p2264[0...n] ClI: Technologieregler Istwert / Tec_reg Istwert
p2286[0...n] Bl: Technologieregler Integrator anhalten / Tec_reg Integr anh
p2289[0...n] ClI: Technologieregler Vorsteuersignal / Tec_reg Vorst_sig
p2290[0...n] Bl: Technologieregler Begrenzung Freigabe / Tec_reg Begr Freig
p2296[0...n] ClI: Technologieregler Ausgang Skalierung / Tec_reg Ausg Skal
p2297[0...n]  CI: Technologieregler Maximalbegrenzung Signalquelle / Tec_reg Max_gr S_q
p2298|0...n] Cl: Technologieregler Minimalbegrenzung Signalquelle / Tec_reg Min_gr S_q
p2299[0...n] ClI: Technologieregler Begrenzung Offset / Tec_reg Begr Offs
p3330[0...n] Bl: 2/3-Drahtsteuerung Befehl 1/ 2/3-Draht Bef 1
p3331[0...n] BI: 2/3-Drahtsteuerung Befehl 2 / 2/3-Draht Bef 2
p3332[0...n] Bl: 2/3-Drahtsteuerung Befehl 3 / 2/3-Draht Bef 3
2.3.2 Antriebsdatensatze (Drive Data Set, DDS)
Product: SINAMICS G120C, Version: 4706000, Language: deu, Type: DDS
p0340[0...n]  Automatische Berechnung Motor-/Regelungsparameter / Auto Par berechn
p0640[0...n] Stromgrenze / Stromgrenze
p1001[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 1 / n_soll_fest 1
p1002[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 2 / n_soll_fest 2
p1003[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 3 / n_soll_fest 3
p1004[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 4 / n_soll_fest 4
p1005[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 5 / n_soll_fest 5
p1006[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 6 / n_soll_fest 6
p1007[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 7 / n_soll_fest 7
p1008[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 8 / n_soll_fest 8
p1009[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 9 / n_soll_fest 9
p1010[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 10 / n_soll_fest 10
p1011[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 11 / n_soll_fest 11
p1012[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 12 / n_soll_fest 12
p1013[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 13 / n_soll_fest 13
p1014[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 14 / n_soll_fest 14
p1015[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 15 / n_soll_fest 15
p1030[0...n] Motorpotenziometer Konfiguration / Mop Konfiguration
p1037[0...n] Motorpotenziometer Maximaldrehzahl / Mop n_max
p1038[0...n] Motorpotenziometer Minimaldrehzahl / Mop n_min
p1040[0...n] Motorpotenziometer Startwert / Mop Startwert
p1047[0...n] Motorpotenziometer Hochlaufzeit / Mop Hochlaufzeit
p1048[0...n] Motorpotenziometer Riicklaufzeit / Mop Rucklaufzeit
p1058[0...n] Tippen 1 Drehzahlsollwert / Tippen 1 n_soll
p1059[0...n] Tippen 2 Drehzahlsollwert / Tippen 2 n_soll
p1080[0...n] Minimaldrehzahl / n_min
p1082[0...n] Maximaldrehzahl / n_max
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p1083[0...n] CO: Drehzahlgrenze positive Drehrichtung / n_grenz pos

p1086[0...n] CO: Drehzahlgrenze negative Drehrichtung / n_grenz neg

p1091[0...n]  Ausblenddrehzahl 1/ n_Ausblend 1

p1092[0...n]  Ausblenddrehzahl 2 / n_Ausblend 2

p1101[0...n]  Ausblenddrehzahl Bandbreite / n_Ausblend Breite

p1120[0...n] Hochlaufgeber Hochlaufzeit / HLG Hochlaufzeit

p1121[0...n] Hochlaufgeber Ricklaufzeit / HLG Rucklaufzeit

p1123[0...n] Hochlaufgeber Hochlaufzeit minimal / HLG t_HL min

p1127[0...n] Hochlaufgeber Ruicklaufzeit minimal / HLG t_RL min

p1130[0...n] Hochlaufgeber Anfangsverrundungszeit / HLG t_Anf_ver

p1131[0...n] Hochlaufgeber Endverrundungszeit / HLG t_End_ver

p1134[0...n] Hochlaufgeber Verrundungstyp / HLG Verrundungstyp

p1135[0...n]  AUS3 Ricklaufzeit / AUS3 t_Rucklauf

p1136[0...n] AUS3 Anfangsverrundungszeit / HLG AUS3 t_Anf_ver

p1137[0...n]  AUS3 Endverrundungszeit / HLG AUS3 t_End_ver

p1200[0...n] Fangen Betriebsart / Fangen Betr_art

p1202[0...n] Fangen Suchstrom / Fangen |_Such

p1203[0...n] Fangen Suchgeschwindigkeit Faktor / Fangen v_Such Fakt

p1226[0...n] Stillstandserkennung Drehzahlschwelle / n_still n_schw

p1240[0...n] Vdc-Regler Konfiguration (Vektorregelung) / Vdc-Reg Konfig Vek
p1243[0...n]  Vdc_max-Regler Dynamikfaktor / Vdc_max Dyn_faktor

p1245[0...n] Vdc_min-Regler Einschaltpegel (kinetische Pufferung) / Vdc_min Ein_peg
p1247[0...n]  Vdc_min-Regler Dynamikfaktor (kinetische Pufferung) / Vdc_min Dyn_faktor
p1249[0...n] Vdc_max-Regler Drehzahlschwelle / Vdc_max n_schwelle

p1250[0...n] Vdc-Regler Proportionalverstarkung / Vdc_reg Kp

p1251[0...n]  Vdc-Regler Nachstellzeit / Vdc_reg Tn

p1252[0...n]  Vdc-Regler Vorhaltezeit / Vdc_reg t_Vorhalt

p1255[0...n] Vdc_min-Regler Zeitschwelle / Vdc_min t_schwelle

p1256[0...n]  Vdc_min-Regler Reaktion (kinetische Pufferung) / Vdc_min Reaktion
p1257[0...n] Vdc_min-Regler Drehzahlschwelle / Vdc_min n_schwelle

p1271[0...n] Fangen Maximalfrequenz bei gesperrter Richtung / Fangen f_max Richt
p1280[0...n] Vdc-Regler Konfiguration (U/f) / Vdc_reg Konfig U/f

p1281[0...n] Vdc-Regler Konfiguration / Vdc-Reg. Konfig.

p1283[0...n]  Vdc_max-Regler Dynamikfaktor (U/f) / Vdc_max Dyn_faktor

p1284[0...n]  Vdc_max-Regler Zeitschwelle (U/f) / Vdc_max t_schwelle

p1288[0...n]  Vdc_max-Regler Riickkopplungsfaktor Hochlaufgeber (U/f) / Vdc_max Faktor HLG
p1290[0...n] Vdc-Regler Proportionalverstarkung (U/f) / Vdc_reg Kp

p1291[0...n] Vdc-Regler Nachstellzeit (U/f) / Vdc_reg Tn

p1292[0...n] Vdc-Regler Vorhaltezeit (U/f) / Vdc_reg t_Vorhalt

p1293[0...n]  Vdc-min-Regler Ausgangsbegrenzung (U/f) / Vdc_min Ausg_begr
p1295[0...n]  Vdc_min-Regler Zeitschwelle (U/f) / Vdc_min t_schwelle

p1297[0...n] Vdc_min-Regler Drehzahlschwelle (U/f) / Vdc_min n_schwelle
p1300[0...n] Steuerungs-/Regelungs-Betriebsart / Steu-/Reg-Betr_art

p1302[0...n] U/f-Steuerung Konfiguration / U/f Konfig

p1310[0...n] Anfahrstrom (Spannungsanhebung) permanent / |_Anfahr (Ua) perm
p1311[0...n]  Anfahrstrom (Spannungsanhebung) bei Beschleunigung / |_Anfahr Beschl
p1312[0...n]  Anfahrstrom (Spannungsanhebung) bei Anlauf / |_Anfahr Anlauf
p1320[0...n] U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Frequenz 1 / Uf Kennlinie f1
p1321[0...n] U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Spannung 1 / Uf Kennlinie U1
p1322[0...n] U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Frequenz 2 / Uf Kennlinie f2
p1323[0...n] U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Spannung 2 / Uf Kennlinie U2
p1324[0...n] U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Frequenz 3 / Uf Kennlinie f3
p1325[0...n] U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Spannung 3 / Uf Kennlinie U3
p1326[0...n] U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Frequenz 4 / Uf Kennlinie f4
p1327[0...n] U/f-Steuerung Programmierbare Kennlinie Spannung 4 / Uf Kennlinie U4
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p1331[0...
p1333[0...
p1334[0...
p1335[0...
p1336[0...
p1338|0...
p1340[0...
p1341[0...
p1345[0...
p1346[0...
p1349[0...
p1351[0...
p1400[0...
p1452[0...
p1470[0...
p1472[0...
p1496[0...
p1498[0...
p1517[0...
p1520[0...
p1521[0...
p1524[0...
p1525[0...
p1530[0...
p1531[0...
p1553[0...
p1560[0...
p1561[0...
p1562[0...
p1563[0...
p1564[0...
p1570[0...
p1575[0...
p1580[0...
p1582[0...
p1586[0...
p1590[0...
p1610[0...
p1611[0...
p1616[0...
p1715[0...
p1717[0...
p1730[0...
p1740[0...
p1745[0...
p1749[0...
p1750[0...
p1755[0...
p1764[0...
p1767[0...
p1780[0...
p1784[0...
r17870...
p1800[0...
p1802[0...

SINAMICS G120C

2.3 Parameter fiir Datensétze

Spannungsbegrenzung / U_begr

U/f-Steuerung FCC Startfrequenz / U/f FCC f_Start

U/f-Steuerung Schlupfkompensation Startfrequenz / Schlupfkomp Start
Schlupfkompensation Skalierung / Schlupfkomp Skal

Schlupfkompensation Grenzwert / Schlupfkomp Grenzw

U/f-Betrieb Resonanzdampfung Verstarkung / Uf Res_dampf Verst
|_max-Frequenzregler Proportionalverstarkung / |_max_reg Kp
|_max-Frequenzregler Nachstellzeit / |_max_reg Tn
|_max-Spannungsregler Proportionalverstarkung / |_max_U_reg Kp
|_max-Spannungsregler Nachstellzeit / |_max_U_reg Tn

U/f-Betrieb Resonanzdampfung Maximalfrequenz / Uf Res_dampf f_max
CO: Motorhaltebremse Startfrequenz / Bremse f_Start

Drehzahlregelung Konfiguration / n_reg Konfig

Drehzahlregler Drehzahlistwert Glattungszeit (geberlos) /n_R n_ist T_g SL
Drehzahlregler Geberloser Betrieb P-Verstarkung / n_reg SL Kp
Drehzahlregler Geberloser Betrieb Nachstellzeit / n_reg SL Tn
Beschleunigungsvorsteuerung Skalierung / a_vorst Skal

Last Tragheitsmoment / Last M_Tragh

Beschleunigungsdrehmoment Glattungszeitkonstante / M_beschl T_glatt
CO: Drehmomentgrenze oben / M_max oben

CO: Drehmomentgrenze unten / M_max unten

CO: Drehmomentgrenze oben Skalierung / M_max oben Skal

CO: Drehmomentgrenze unten Skalierung / M_max unten Skal
Leistungsgrenze motorisch / P_max mot

Leistungsgrenze generatorisch / P_max gen

Kippgrenze Skalierung / Kippgrenze Skal

Tragheitsmomentschatzer Beschleunigungsdrehmoment Schwellwert / J_schatzer M Schw
Tragheitsmomentschétzer Anderungszeit Tragheitsmoment / J_schatzer t J
Tragheitsmomentschétzer Anderungszeit Last / J_schétzer t Last

CO: Tragheitsmomentschatzer Lastmoment Drehrichtung positiv / J_schatzer M pos
CO: Tragheitsmomentschéatzer Lastmoment Drehrichtung negativ / J_schatzer M neg
CO: Flusssollwert / Flusssollw

Spannungszielwert Begrenzung / U_zielwert Begr
Wirkungsgradoptimierung / Wirkungsgradopt

Flusssollwert Glattungszeit / Flusssollw T_glatt

Feldschwachkennlinie Skalierung / Feldschw Skal

Flussregler P-Verstarkung / Flussregler Kp

Drehmomentsollwert statisch (geberlos) / M_soll statisch
Beschleunigungszusatzmoment (geberlos) / M_zusatz_beschl
Stromsollwert Glattungszeit / |_soll T_Glattung

Stromregler P-Verstarkung / |_reg Kp

Stromregler Nachstellzeit / |_reg Tn

Isd-Regler Integralanteil Abschaltschwelle / Isd-Reg Tn Absch

Verstarkung Resonanzdampfung bei geberloser Regelung / Verst Res_dampf
Motormodell Fehlerschwellwert Kipperkennung / MotMod Schw Kipp
Motormodell Anhebung Umschaltdrehzahl geberloser Betrieb / Anh n_Umsch geberl
Motormodell Konfiguration / MotMod Konfig

Motormodell Umschaltdrehzahl geberloser Betrieb / MotMod n_um geberl
Motormodell ohne Geber Drehzahladaption Kp / MotMod oG n_ada Kp
Motormodell ohne Geber Drehzahladaption Tn / MotMod oG n_ada Tn
Motormodell Adaptionen Konfiguration / MotMod Adapt Konf

Motormodell Riickfiihrung Skalierung / MotMod Ruckf Skal

Motormodell Lh-Adaption Korrekturwert / MotMod Lh Korr

Pulsfrequenz Sollwert / Pulsfrequenz Sollw

Modulator Modus / Modulator Modus
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p1803[0...
p1806[0...
p1820[0...
p1959]0...
p2141[0...
p2153[0...
p2155[0...
p2156[0...
p2165[0...
p2168[0...
p2170[0...
p2171[0...
p217200...
p2174[0...
p2191[0...
p2194[0...
p2195[0...
p2201[0...
p2202[0...
p2203[0...
p2204[0...
p2205[0...
p2206[0...
p2207[0...
p2208[0...
p2209[0...
p2210[0...
p2211[0...
p2212[0...
p2213[0...
p2214[0...
p2215[0...
p2216[0...
p2230[0...
p2237[0...
p2238[0...
p2240[0...
p2247[0...
p2248[0...
p2900[0...
p2901[0...
p2930[0...
p3233[0...
p3320[0...
p3321[0...
p33220...
p33230...
p3324[0...
p3325(0...
p3326[0...
p3327(0...
p3328[0...
p3329]0...
p3820[0...
p3821[0...

n]
n]
n]
n]
nj

nj
n]

nj
n|

n|
nj

n]
nj

nj
nj

nj
nj

nj
nj

nj
nj

n]
n]

n]
n]

n]
nj

n|
n|

nj
n]

nj
n]

nj
nj

nj
nj

nj

Aussteuergrad maximal / Aussteuergrad max
Filterzeitkonstante Vdc-Korrektur / T_Filt Vdc_Korr
Ausgangsphasenfolge umkehren / Ausg_ph_folge umk
Drehende Messung Konfiguration / Dreh Mes Konfig
Drehzahlschwellwert 1 / n_schwellwert 1
Drehzahlistwertfilter Zeitkonstante / n_ist_filt T
Drehzahlschwellwert 2 / n_schwellwert 2

Einschaltverzégerung Vergleichswert erreicht / t_Ein Vergl_w err

Lastliberwachung Blockieriiberwachung Schwelle oben / Block_tiberw Schw o

Lastuberwachung Blockieriiberwachung Drehmomentschwelle / Block_uberw M_schw

Stromschwellwert / |_schw

Stromschwellwert erreicht Verzogerungszeit / |_schw err t_ver

Zwischenkreisspannung Schwellwert / Vdc Schwellwert

Drehmomentschwellwert 1 / M_schwellwert 1

Lastuberwachung Drehmomentschwelle lastlos / M_schw lastlos

Drehmomentschwellwert 2 / M_schwellwert 2

Momentenausnutzung Ausschaltverzégerung / M_ausn t_Aus

CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:

Technologieregler Festwert 1/ Tec_reg Festw 1
Technologieregler Festwert 2 / Tec_reg Festw 2
Technologieregler Festwert 3 / Tec_reg Festw 3
Technologieregler Festwert 4 / Tec_reg Festw 4
Technologieregler Festwert 5/ Tec_reg Festw 5
Technologieregler Festwert 6 / Tec_reg Festw 6
Technologieregler Festwert 7 / Tec_reg Festw 7
Technologieregler Festwert 8 / Tec_reg Festw 8
Technologieregler Festwert 9 / Tec_reg Festw 9
Technologieregler Festwert 10 / Tec_reg Festw 10
Technologieregler Festwert 11 / Tec_reg Festw 11
Technologieregler Festwert 12 / Tec_reg Festw 12
Technologieregler Festwert 13 / Tec_reg Festw 13
Technologieregler Festwert 14 / Tec_reg Festw 14
Technologieregler Festwert 15/ Tec_reg Festw 15

Technologieregler Festwert Auswahimethode / Tec_reg Festw Ausw

Technologieregler Motorpotenziometer Konfiguration / Tec_reg Mop Konfig

Technologieregler Motorpotenziometer Maximalwert / Tec_reg Mop Max

Technologieregler Motorpotenziometer Minimalwert / Tec_reg Mop Min

Technologieregler Motorpotenziometer Startwert / Tec_reg Mop Start

Technologieregler Motorpotenziometer Hochlaufzeit / Tec_reg Mop t_Hoch

Technologieregler Motorpotenziometer Ricklaufzeit / Tec_reg Mop t_Ruick

CO:
CO:
CO:

Festwert 1 [%] / Festwert 1 [%]
Festwert 2 [%] / Festwert 2 [%]
Festwert M [Nm] / Festwert M [Nm]

Drehmomentistwertfilter Zeitkonstante / M_ist_filt T

Stromungsmaschine Leistung Punkt 1 / Strém_masch P1

Stromungsmaschine Drehzahl Punkt 1 / Strém_masch n1

Stromungsmaschine Leistung Punkt 2 / Strém_masch P2

Stromungsmaschine Drehzahl Punkt 2 / Strém_masch n2

Stromungsmaschine Leistung Punkt 3 / Strém_masch P3

Stromungsmaschine Drehzahl Punkt 3 / Strém_masch n3

Stromungsmaschine Leistung Punkt 4 / Strom_masch P4

Stromungsmaschine Drehzahl Punkt 4 / Strém_masch n4

Stromungsmaschine Leistung Punkt 5 / Strém_masch P5

Stromungsmaschine Drehzahl Punkt 5 / Strém_masch n5
Reibkennlinie Wert n0 / Reib n0
Reibkennlinie Wert n1 / Reib n1
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2 Parameter

p38220...
p3823[0...
p3824[0...
p3825(0...
p3826[0...
p3827(0...
p3828[0...
p3829[0...
p3830[0...
p3831[0...
p3832[0...
p3833[0...
p3834[0...
p3835[0...
p3836[0...
p3837[0...
p3838[0...
p3839[0...
p38460...
p3847(0...
p38560...
r3925[0...
r39270...
r39280...
r39290...
p5271[0...
p5310[0...
r5311[0...
p5312]0...
p5313[0...
p5314[0...
p5315[0...
p5316[0...

2.3.3

n]
n]
n]
n]
nj

nj
nj

nj
nj

n]
n]

nj
n]

n]
n|

n]
n]

n]
nj

n]
nj

nj
nj

2.3 Parameter fiir Datensétze

Reibkennlinie Wert n2 / Reib n2

Reibkennlinie Wert n3 / Reib n3

Reibkennlinie Wert n4 / Reib n4

Reibkennlinie Wert n5 / Reib n5

Reibkennlinie Wert n6 / Reib n6

Reibkennlinie Wert n7 / Reib n7

Reibkennlinie Wert n8 / Reib n8

Reibkennlinie Wert n9 / Reib n9

Reibkennlinie Wert MO / Reib MO

Reibkennlinie Wert M1 / Reib M1

Reibkennlinie Wert M2 / Reib M2

Reibkennlinie Wert M3 / Reib M3

Reibkennlinie Wert M4 / Reib M4

Reibkennlinie Wert M5 / Reib M5

Reibkennlinie Wert M6 / Reib M6

Reibkennlinie Wert M7 / Reib M7

Reibkennlinie Wert M8 / Reib M8

Reibkennlinie Wert M9 / Reib M9

Reibkennlinie Record Hoch-/Riicklaufzeit / Reib Rec t_HL/RL
Reibkennlinie Record Warmlaufzeit / Reib Rec t_Warm

Compound Bremsstrom / Compound I_Brems

Identifikationen Abschlussanzeige / Ident Abschl_anz
Motordatenidentifikation Steuerwort / MotID STW

Drehende Messung Konfiguration / Dreh Mes Konfig
Motordatenidentifikation modulierte Spannungserzeugung / MotID U_erz modul
Onlinetuning Konfiguration Regler / Ot Konfig Ctrl
Tragheitsmomentvorsteuerung Konfiguration / J_schéatz Konfig
Tragheitsmomentvorsteuerung Zustandswort / J_schatz ZSW
Tragheitsmomentvorsteuerung linear positiv / J_schatz lin pos
Tragheitsmomentvorsteuerung konstant positiv / J_schéatz konst pos
Tragheitsmomentvorsteuerung linear negativ / J_schatz lin neg
Tragheitsmomentvorsteuerung konstant negativ / J_schatz konst neg
Tragheitsmomentvorsteuerung Anderungszeit Tragheitsmoment / J_vorst t J

Motordatensatze (Motor Data Set, MDS)

Product: SINAMICS G120C, Version: 4706000, Language: deu, Type: MDS

p0133[0...
p0300[0...
p0301[0...
p0304[0...
p0305[0...
p0306]0...
p0307[0...
p0308[0...
p0309[0...
p0310[0...
p0311[0...
p0312[0...
r0313[0...
p0314[0...
p0316[0...
p0318[0...
p0320[0...

SINAMICS G120C

n]
n]
n]
n]
n]
n]
n]
n]
n]
n]
n]
n]
n]
n]
n]
n]
n]

Motor-Konfiguration / Motor-Konfig

Motortyp Auswahl / Motortyp Ausw

Motorcodenummer Auswahl / Motorcodenr Ausw
Motor-Bemessungsspannung / Mot U_Bemes
Motor-Bemessungsstrom / Mot |_Bemes

Motor-Anzahl parallelgeschaltet / Mot Anzahl
Motor-Bemessungsleistung / Mot P_Bemes
Motor-Bemessungsleistungsfaktor / Mot cos phi Bemes
Motor-Bemessungswirkungsgrad / Mot eta_Bemes
Motor-Bemessungsfrequenz / Mot f_Bemes
Motor-Bemessungsdrehzahl / Mot n_Bemes
Motor-Bemessungsdrehmoment / Mot M_Bemes
Motor-Polpaarzahl aktuell (oder berechnet) / Mot Polpaarz akt
Motor-Polpaarzahl / Mot Polpaarzahl
Motor-Drehmomentkonstante / Mot kT

Motor-Stillstandsstrom / Mot I_Still
Motor-Bemessungsmagnetisierungsstrom/-kurzschlussstrom / Mot I|_mag_Bemes
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2 Parameter
2.3 Parameter fiir Datensétze

p0322[0...n] Motor-Maximaldrehzahl / Mot n_max

p0323[0...n] Motor-Maximalstrom / Mot I_max

p0325[0...n] Motor-Pollageidentifikation Strom 1. Phase / Mot PolID | 1. Ph
p0329[0...n] Motor-Pollageidentifikation Strom / Mot PollD Strom

r0330[0...n] Motor-Bemessungsschlupf / Mot Schlupf_Bemes

r0331[0...n] Motor-Magnetisierungsstrom/-kurzschlussstrom aktuell / Mot |_mag_nenn akt
r0333[0...n] Motor-Bemessungsdrehmoment / Mot M_Bemes

p0335[0...n] Motor-Kihlart / Mot Kiihlart

p0341[0...n] Motor-Tragheitsmoment / Mot M_Tragheit

p0342[0...n] Tragheitsmoment Verhaltnis Gesamt zu Motor / Mot Tragheitsverh
p0344[0...n] Motor-Masse (fiir thermisches Motormodell) / Mot-Masse th Mod
r0345[0...n] Motor-Bemessungsanlaufzeit / Mot t_anl_Bemes

p0346[0...n] Motor-Auferregungszeit / Mot t_Auferregung

p0347[0...n] Motor-Entregungszeit / Mot t_Entregung

p0350[0...n] Motor-Standerwiderstand kalt / Mot R_Stander kalt

p0352[0...n] Leitungswiderstand / R_Leitung

p0354[0...n] Motor-Lauferwiderstand kalt / Mot R_L kalt

p0356[0...n] Motor-Standerstreuinduktivitat / Mot L_Sténderstreu

p0357[0...n] Motor-Standerinduktivitat d-Achse / Mot L_Stand d

p0358[0...n] Motor-Lauferstreuinduktivitat / Mot L_Lstreu

p0360[0...n] Motor-Hauptinduktivitat / Mot Lh

p0362[0...n] Motor Sattigungscharakteristik Fluss 1 / Mot Sattig Fluss 1
p0363[0...n] Motor Sattigungscharakteristik Fluss 2 / Mot Sattig Fluss 2
p0364[0...n] Motor Sattigungscharakteristik Fluss 3 / Mot Sattig Fluss 3
p0365[0...n] Motor Sattigungscharakteristik Fluss 4 / Mot Sattig Fluss 4
p0366[0...n] Motor Sattigungscharakteristik |_mag 1 / Mot Sattig |_mag 1
p0367[0...n]  Motor Sattigungscharakteristik |_mag 2 / Mot Sattig |_mag 2
p0368[0...n] Motor Sattigungscharakteristik |_mag 3 / Mot Sattig |_mag 3
p0369[0...n] Motor Sattigungscharakteristik |_mag 4 / Mot Sattig |_mag 4
r0382[0...n] Motor-Hauptinduktivitat transformiert / Mot L_H trans

r0384[0...n] Motor-Lauferzeitkonstante/Dampferzeitkonstante d-Achse / Mot T_Laufer/T_Dd
r0386][0...n] Motor-Standerstreuzeitkonstante / Mot T_Sténderstreu
r0394[0...n] Motor-Bemessungsleistung / Mot P_Bemes

r0395[0...n] Standerwiderstand aktuell / R_Stander akt

r0396][0...n] Lauferwiderstand aktuell / R_Laufer akt

p0530[0...n] Lager Ausfiihrung Auswahl / Lager Ausfihr Ausw

p0531[0...n] Lager Codenummer Auswahl / Lager Codenr Ausw

p0532[0...n] Lager Maximaldrehzahl / Lager n_max

p0541[0...n] Lastgetriebe Codenummer / Lastgetr Codenr

p0542[0...n] Lastgetriebe Maximaldrehzahl / Lastgetr n_max

p0543[0...n] Lastgetriebe Maximalmoment / Lastgetr M_max

p0544[0...n] Lastgetriebe Ubersetzungsverhéltnis (Betrag) gesamt Zahler / Lastgetr Ubers Z
p0545[0...n] Lastgetriebe Ubersetzungsverhéltnis (Betrag) gesamt Nenner / Lastgetr Ubers N
p0546[0...n] Lastgetriebe Abtrieb Drehrichtung Invertierung / Lastgetr Abtr Inv
p0550[0...n] Bremse Typ / Bremse Typ

p0551[0...n] Bremse Codenummer / Bremse Codenr

p0552[0...n] Bremse Maximaldrehzahl / Bremse n_max

p0553[0...n] Bremse Haltemoment / Bremse M_Halte

p0554[0...n] Bremse Massentragheitsmoment / Bremse J

p0601[0...n] Motortemperatursensor Sensortyp / Mot_temp_sens Typ
p0604[0...n] Mot_temp_mod 2/KTY Warnschwelle / Mod 2/KTY Warnschw
p0605[0...n] Mot_temp_mod 1/2 Schwelle / Mod 1/2 Schwelle

p0606[0...n] Mot_temp_mod 2/KTY Zeitstufe / Mod 2/KTY t_stufe
p0607[0...n] Temperatursensorfehler Zeitstufe / Sensorfehler Zeit
p0610[0...n] Motoriibertemperatur Reaktion / Mot Temp Reakt
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2 Parameter

2.3.4

2.3.5

SINAMICS G120C

2.3 Parameter fiir Datensétze

p0611[0...n] 12t-Motormodell Zeitkonstante thermisch / 12t Mot_mod T

p0612[0...n] Mot_temp_mod Aktivierung / Mot_temp_mod Akt

p0614[0...n] Thermische Widerstandsadaption Reduktionsfaktor / Therm R_adapt Red
p0615[0...n] Mot_temp_mod 1 (12t) Stérschwelle / 12t Stérschw

p0620[0...n] Thermische Adaption Sténder- und Lauferwiderstand / Mot Therm_adapt R
p0621[0...n] Identifikation Standerwiderstand nach Wiedereinschaltung / Rst_ident Restart
p0622[0...n] Motor-Auferregungszeit fir Rs_ident nach Wiedereinschaltung / t_Auferr Rs_id
p0625[0...n] Motor Umgebungstemperatur wahrend der Inbetriebnahme / Mot T_Umgebung
p0626[0...n] Motor Ubertemperatur Standereisen / Mot T_Uber Eisen

p0627[0...n] Motor Ubertemperatur Standerwicklung / Mot T_Uber Stander

p0628[0...n]  Motor Ubertemperatur Laufer / Mot T_Uber Laufer

r0630[0...n] Mot_temp_mod Umgebungstemperatur / Mod T_Umgebung

r0631[0...n] Mot_temp_mod Sténdereisentemperatur / Mod T_Stander

r0632[0...n] Mot_temp_mod Standerwicklungstemperatur / Mod T_Wicklung

r0633[0...n] Mot_temp_mod Rotortemperatur / Mod Rotortemp

p0637[0...n] Q-Fluss Flussgradient gesattigt / PSIQ Grad SAT

p0650[0...n] Motor Betriebsstunden aktuell / Mot t_Betr akt

p0651[0...n] Motor Betriebsstunden Wartungsintervall / Mot t_Betr Wartung

p0826[0...n] Motorumschaltung Motornummer / Mot_um Motornummer

p1231[0...n] Gleichstrombremsung Konfiguration / DCBRK Konfig

p1232[0...n] Gleichstrombremsung Bremsstrom / DCBRK |_Brems

p1233[0...n]  Gleichstrombremsung Zeitdauer / DCBRK Zeitdauer

p1234[0...n]  Gleichstrombremsung Startdrehzahl / DCBRK n_Start

p1909[0...n]  Motordatenidentifikation Steuerwort / MotID STW

p1980[0...n] PolID Verfahren / PollD Verfahren

r3926[0...n] Spannungserzeugung alternierend Basisspannungs-Amplitude / U_erz altern Basis
r5398[0...n] Mot_temp_mod 3 Warnschwelle Abbild p5390 / Warnschw Abb p5390
r5399[0...n] Mot_temp_mod 3 Stérschwelle Abbild p5391 / Stérschw Abb p5391

Leistungsteildatensatze (Power unit Data Set, PDS)

Product: SINAMICS G120C, Version: 4706000, Language: deu, Type: PDS
p0124[0...n] CU Erkennung tber LED / CU Erkennung LED

p0201[0...n] Leistungsteil Codenummer / LT Codenr
r0204[0...n] Leistungsteil Hardware-Eigenschaften / LT HW-Eigensch

Geberdatensatze (Encoder Data Set, EDS)

Product: SINAMICS G120C, Version: 4706000, Language: deu, Type: EDS
p0422[0...n] Absolutwertgeber linear Messschritte Auflésung / Geb abs Messschr

Listenhandbuch (LH13), 04/2015, ASE33840768 349



2 Parameter
2.4 BICO-Parameter (Konnektoren/Binektoren)

24 BICO-Parameter (Konnektoren/Binektoren)
241 Binektoreingange (Binector Input, Bl)

Product: SINAMICS G120C, Version: 4706000, Language: deu, Type: Bl

p0043 Bl: Energieverbrauch Anzeige freigeben / Energieverbr freig

p0730 Bl: CU Signalquelle fiir Klemme DO 0/CU S_q DO 0

p0731 Bl: CU Signalquelle fiir Klemme DO 1/CU S_q DO 1

p0782[0...1] Bl: CU Analogausgange Invertierung Signalquelle / CU AO Inv S_q

p0806 Bl: Steuerungshoheit sperren / PcCtrl sperren

p0810 Bl: Befehlsdatensatz-Anwahl CDS Bit 0 / Wahl CDS Bit 0

p0820[0...n] B
p0840[0...n] BI:
p0844[0...n] Bl:
p0845[0...n] Bl:
p0848|0...n] Bl:
p0849[0...n] Bl:
p0852[0...n] Bl:
p0854[0...n] Bl:
p0855[0...n] Bl:
p0856[0...n] Bl:
p0858|0...n] Bl:
p0860 Bl:
p1020[0...n] Bl:
p1021[0...n] Bl:
p1022[0...n] Bl:
p1023[0...n] Bl:
p1035[0...n] Bl:
p1036[0...n] Bl:
p1043[0...n] Bl:
p1055[0...n] Bl:
p1056[0...n] Bl:
p1110[0...n] Bl:
p1111[0...n] Bl:
p1113[0...n] Bl:
p1140[0...n] Bl:
p1141[0...n] BI:
p1142[0...n] BI:
p1201[0...n] Bl:
p1230[0...n] Bl:
p1502[0...n] Bl:
p2080[0...15] BI:
p2103[0...n] Bl:
p2104[0...n] Bl:
p2106[0...n] Bl:
p2112[0...n] Bl:
p2200[0...n] Bl:
p2220[0...n] BI:
p2221[0...n] BI:
p2222[0...n] BI:
p2223[0...n] BI:
p2235[0...n] Bl:
p2236[0...n] Bl:

: Antriebsdatensatz-Anwahl DDS Bit 0 / Wahl DDS Bit 0

EIN/AUS (AUS1) / EIN/AUS (AUS1)

Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 1/ AUS2 S _g 1
Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 2/ AUS2 S_q 2
Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 1/ AUS3 S_q 1
Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 2/ AUS3 S_q 2
Betrieb freigeben/Betrieb sperren / Betrieb freigeben

Flhrung durch PLC/Keine Fiihrung durch PLC / Fiihrung durch PLC
Haltebremse unbedingt 6ffnen / Bremse unbed 6ffn
Drehzahlregler freigeben / n_reg freigeben

Haltebremse unbedingt schlielen / Bremse unbed schl
Netzschitz Rickmeldung / Netzschitz Ruckm
Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 0 / n_soll_fest Bit 0
Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 1 / n_soll_fest Bit 1
Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 2 / n_soll_fest Bit 2
Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 3 / n_soll_fest Bit 3
Motorpotenziometer Sollwert héher / Mop héher
Motorpotenziometer Sollwert tiefer / Mop tiefer
Motorpotenziometer Setzwert Gibernehmen / Mop Setzw Ubern
Tippen Bit 0 / Tippen Bit 0

Tippen Bit 1/ Tippen Bit 1

Richtung negativ sperren / Richt neg sperren

Richtung positiv sperren / Richt pos sperren

Sollwert Invertierung / Sollw Inv

Hochlaufgeber freigeben/Hochlaufgeber sperren / HLG freigeben
Hochlaufgeber fortsetzen/Hochlaufgeber einfrieren / HLG fortsetzen
Sollwert freigeben/Sollwert sperren / Sollw freigeben

Fangen Freigabe Signalquelle / Fangen Freig S_q
Gleichstrombremsung Aktivierung / DC-Brems Akt
Tragheitsmomentschatzer einfrieren / J_schatzer einfr
Binektor-Konnektor-Wandler Zustandswort 1 / Bin/Kon ZSW1

1. Quittieren Stérungen / 1. Quittieren

2. Quittieren Stérungen / 2. Quittieren

Externe Stérung 1 / Externe Stérung 1

Externe Warnung 1 / Externe Warnung 1

Technologieregler Freigabe / Tec_reg Freigabe
Technologieregler Festwert-Auswahl Bit 0 / Tec_reg Ausw Bit 0
Technologieregler Festwert-Auswahl Bit 1 / Tec_reg Ausw Bit 1
Technologieregler Festwert-Auswahl Bit 2 / Tec_reg Ausw Bit 2
Technologieregler Festwert-Auswahl Bit 3 / Tec_reg Ausw Bit 3
Technologieregler Motorpotenziometer Sollwert héher / Tec_reg Mop héher
Technologieregler Motorpotenziometer Sollwert tiefer / Tec_reg Mop tiefer
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2.4 BICO-Parameter (Konnektoren/Binektoren)

p2286[0...n] Bl: Technologieregler Integrator anhalten / Tec_reg Integr anh
p2290[0...n] Bl: Technologieregler Begrenzung Freigabe / Tec_reg Begr Freig
p3330[0...n] Bl: 2/3-Drahtsteuerung Befehl 1 / 2/3-Draht Bef 1
p3331[0...n] Bl: 2/3-Drahtsteuerung Befehl 2 / 2/3-Draht Bef 2
p3332[0...n] Bl: 2/3-Drahtsteuerung Befehl 3 / 2/3-Draht Bef 3
p5614 Bl: Pe Einschaltsperre setzen Signalquelle / Pe Einsch_sp S_q
p8542[0...15] BI: Wirksames STW1 im BOP/IOP Handmode / STW1 wirk OP
p8558 Bl: Anwahl IOP-Handmode / Wahl IOP-Handmode
p8785 Bl: CAN Statuswort Bit 8 / Statuswort Bit 8
p8786 Bl: CAN Statuswort Bit 14 / Statuswort Bit 14
p8787 Bl: CAN Statuswort Bit 15 / Statuswort Bit 15
242 Konnektoreingange (Connector Input, Cl)
Product: SINAMICS G120C, Version: 4706000, Language: deu, Type: Cl
p0771[0...1] CI: CU Analogausgange Signalquelle / CUAO S_q
p1044[0...n] ClI: Motorpotenziometer Setzwert / Mop Setzw
p1070[0...n] CI: Hauptsollwert / Hauptsollwert
p1071[0...n] ClI: Hauptsollwert Skalierung / Hauptsollw Skal
p1075[0...n] Cl: Zusatzsollwert / Zusatzsollw
p1076[0...n] Cl: Zusatzsollwert Skalierung / Zusatzsollw Skal
p1106[0...n] ClI: Minimaldrehzahl Signalquelle / n_min S_q
p1138[0...n] ClI: Hochlaufgeber Hochlaufzeit Skalierung / HLG t_HL Skal
p1139[0...n] ClI: Hochlaufgeber Ricklaufzeit Skalierung / HLG t_RL Skal
p1330[0...n] ClI: U/f-Steuerung Spannungssollwert unabhangig / Uf U_soll unabh
p1352[0...n] ClI: Motorhaltebremse Startfrequenz Signalquelle / Bremse f_Start
p1475[0...n] ClI: Drehzahlregler Drehmomentsetzwert fir Motorhaltebremse / n_reg M_setzw MHB
p1511[0...n] Cl: Zusatzdrehmoment 1 / M_Zusatz 1
p1512[0...n] Cl: Zusatzdrehmoment 1 Skalierung / M_Zusatz 1 Skal
p1522[0...n] Cl: Drehmomentgrenze oben / M_max oben
p1523[0...n] Cl: Drehmomentgrenze unten / M_max unten
p1552[0...n] CI: Drehmomentgrenze oben Skalierung ohne Offset / M_max o Skal oOffs
p1554[0...n] Cl: Drehmomentgrenze unten Skalierung ohne Offset / M_max u Skal oOffs
p2016[0...3]  Cl: IBN-SS USS PZD senden Wort / IBN USS send Wort
p2051[0...16] CIl: PROFIdrive PZD senden Wort / PZD send Wort
p2061[0...15] CIl: PROFIdrive PZD senden Doppelwort / PZD send DW
p2099[0...1] ClI: Konnektor-Binektor-Wandler Signalquelle / Kon/Bin S_q
p2253[0...n] ClI: Technologieregler Sollwert 1 / Tec_reg Sollwert 1
p2254[0...n] ClI: Technologieregler Sollwert 2 / Tec_reg Sollwert 2
p2264[0...n] Cl: Technologieregler Istwert / Tec_reg Istwert
p2289[0...n] Cl: Technologieregler Vorsteuersignal / Tec_reg Vorst_sig
p2296[0...n] Cl: Technologieregler Ausgang Skalierung / Tec_reg Ausg Skal
p2297[0...n] Cl: Technologieregler Maximalbegrenzung Signalquelle / Tec_reg Max_gr S_q
p2298[0...n] Cl: Technologieregler Minimalbegrenzung Signalquelle / Tec_reg Min_gr S_q
p2299[0...n] Cl: Technologieregler Begrenzung Offset / Tec_reg Begr Offs
p8543 Cl: Wirksamer Drehzahlsollwert im BOP/IOP Handmode / N_ist wirk OP
p8746[0...15] CIl: CAN Freie PZD Sendeobjekte 16 Bit / Freie PZD Send 16
p8748[0...7] Cl: CAN Freie PZD Sendeobjekte 32 Bit / Freie PZD Send 32
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2.4 BICO-Parameter (Konnektoren/Binektoren)

243

24.4

352

Binektorausgange (Binector Output, BO)

Product: SINAMICS G120C, Version: 4706000, Language: deu, Type: BO

r0751.0..
r0785.0..

r0807.0
r1025.0

r2043.0...
r2090.0...
r2091.0...
r2092.0...
r2093.0...
r2094.0...
r2095.0...
r8540.0...

9
A

15
15
15
15
15
15
15

BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:

CU Analogeingange Zustandswort / CU Al Zustandswort

CU Analogausgange Zustandswort / CU AO ZSW
Steuerungshoheit aktiv / PcCtrl aktiv

Drehzahlfestsollwert Status / n_soll_fest Status

PROFIdrive PZD Zustand / PD PZD Zustand

PROFIdrive PZD1 empfangen bitweise / PZD1 empf bitw
PROFIdrive PZD2 empfangen bitweise / PZD2 empf bitw
PROFIdrive PZD3 empfangen bitweise / PZD3 empf bitw
PROFIdrive PZD4 empfangen bitweise / PZD4 empf bitw
Konnektor-Binektor-Wandler Binektorausgang / Kon/Bin Ausg
Konnektor-Binektor-Wandler Binektorausgang / Kon/Bin Ausg
STW1 von BOP/IOP im Handmode / STW1 OP

Konnektorausgange (Connector Output, CO)

Product: SINAMICS G120C, Version: 4706000, Language: deu, Type: CO

r0021
r0025
r0026
r0027
r0032
r0034
r0035
r0036

r0037(0...
r0039]0...
r00420...

r0060
r0062

r0063(0...

r0064
r0066
r0067

r0068]0...
r0069]0...

r0070
r0072
r0074
r0075
r0076
r0077
r0078
r0079

r0080[0...

r0081

r0082[0...

r0083

r0084[0...

r0087
r0289

r0752[0...

19]
2]
2]

2]

1]
8]

1]

2]

1]

1]

co

CO

: Drehzahlistwert geglattet / n_ist glatt
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:

Ausgangsspannung geglattet / U_Ausg glatt
Zwischenkreisspannung geglattet / Vdc glatt
Stromistwert Betrag geglattet / I_ist Betrag glatt
Wirkleistungsistwert geglattet / P_Wirk_ist glatt
Motorauslastung thermisch / Mot_ausl therm
Motortemperatur / Mot_temp

Leistungsteil Uberlast 12t / LT Uberlast 12t
Leistungsteil Temperaturen / LT Temperaturen
Energieanzeige / Energieanz
Prozess-Energieanzeige / Prozess-Energie
Drehzahlsollwert vor Sollwertfilter / n_soll vor Filter
Drehzahlsollwert nach Filter / n_soll nach Filter
Drehzahlistwert / n_ist

Drehzahlregler Regeldifferenz / n_reg Regeldiff

: Ausgangsfrequenz / f_Ausg
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:

Ausgangsstrom maximal / |_Ausg max

Stromistwert Betrag / |_ist Betrag

Phasenstrom Istwert / |_Phase Istw
Zwischenkreisspannung Istwert / Vdc Istw
Ausgangsspannung / U_Ausgang

Aussteuergrad / Ausst_grd

Stromsollwert feldbildend / Id_soll

Stromistwert feldbildend / 1d_ist

Stromsollwert momentenbildend / Ig_soll

Stromistwert momentenbildend / Ig_ist
Drehmomentsollwert / M_soll

Drehmomentistwert / M_ist

Momentenausnutzung / M_ausnutzung
Wirkleistungsistwert / P_ist

Flusssollwert / Flusssollw

Flussistwert / Flussistw

Leistungsfaktoristwert / Cos phi ist

Leistungsteil Ausgangsstrom maximal / LT |_Ausg max
CU Analogeingange Eingangsspannung/-strom aktuell / CU Al U/I_Eing akt
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2 Parameter

r0755[0...

p0791[0...

r0944

p1001[0...
p1002[0...
p1003[0...
p1004[0...
p1005[0...
p10080...
p1007[0...
p1008[0...
p1009[0...
p1010[0...
p1011[0...
p10120...
p1013[0...
p1014[0...
p1015(0...

r1024
r1045
r1050
r1073
r1077
r1078

p1083[0...

r1084

p10860...

r1087
r1112
r1114
r1119
r1149
r1150
r1170
r1258
r1298
r1337
r1343
r1348

p1351[0...

r1438
r1445
r1482
r1493
r1508
r1516

p1520[0...
p1521[0...
p1524[0...
p1525[0...

r1526
r1527
r1538
r1539
r1547[0...

SINAMICS G120C

1]
1

n]
nj

nj
nj

nj
nj

nj
nj

nj
nj

n]

n|

nj

nj
n]

1]

CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:

2.4 BICO-Parameter (Konnektoren/Binektoren)

CU Analogeingange Aktueller Wert in Prozent / CU Al Wert in %
Feldbus Analogausgéange / Feldbus AO

Storpufferanderungen Zahler / Storpufferand
Drehzahlfestsollwert 1 / n_soll_fest 1

Drehzahlfestsollwert 2 / n_soll_fest 2

Drehzahlfestsollwert 3 / n_soll_fest 3

Drehzahlfestsollwert 4 / n_soll_fest 4

Drehzahlfestsollwert 5 / n_soll_fest 5

Drehzahlfestsollwert 6 / n_soll_fest 6

Drehzahlfestsollwert 7 / n_soll_fest 7

Drehzahlfestsollwert 8 / n_soll_fest 8

Drehzahlfestsollwert 9 / n_soll_fest 9

Drehzahlfestsollwert 10 / n_soll_fest 10

Drehzahlfestsollwert 11 / n_soll_fest 11

Drehzahlfestsollwert 12 / n_soll_fest 12

Drehzahlfestsollwert 13 / n_soll_fest 13

Drehzahlfestsollwert 14 / n_soll_fest 14

Drehzahlfestsollwert 15 / n_soll_fest 15

Drehzahlfestsollwert wirksam / n_soll_fest wirk
Motorpotenziometer Drehzahlsollwert vor Hochlaufgeber / Mop n_soll vor HLG
Motorpotenziometer Sollwert nach Hochlaufgeber / Mop Sollw nach HLG
Hauptsollwert wirksam / Hauptsollw wirk

Zusatzsollwert wirksam / Zusatzsollw wirk

Gesamtsollwert wirksam / Gesamtsollw wirk

Drehzahlgrenze positive Drehrichtung / n_grenz pos
Drehzahlgrenze positiv wirksam / n_grenz pos wirk
Drehzahlgrenze negative Drehrichtung / n_grenz neg
Drehzahlgrenze negativ wirksam / n_grenz neg wirk
Drehzahlsollwert nach Minimalbegrenzung / n_soll n Min_begr
Sollwert nach Richtungsbegrenzung / Sollw nach Begr
Hochlaufgeber Sollwert am Eingang / HLG Sollw am Eing
Hochlaufgeber Beschleunigung / HLG Beschleunigung
Hochlaufgeber Drehzahlsollwert am Ausgang / HLG n_soll am Ausg
Drehzahlregler Sollwert Summe / n_reg Sollw Summe
Vdc-Regler Ausgang / Vdc_reg Ausgang

Vdc-Regler Ausgang (U/f) / Vdc_reg Ausgang
Schlupfkompensation Istwert / Schlupfkomp Istw

|_max-Regler Frequenzausgang / |_max_reg f_ausg
U/f-Steuerung Eco-Faktor Istwert / U/f Eco-Fakt Istw
Motorhaltebremse Startfrequenz / Bremse f_Start
Drehzahlregler Drehzahlsollwert / n_reg n_soll

Drehzahlistwert geglattet / n_ist glatt

Drehzahlregler I-Drehmomentausgang / n_reg I-M_ausg
Tragheitsmoment gesamt skaliert / M_Tragh ges skal
Drehmomentsollwert vor Zusatzmoment / M_soll vor M_Zus
Zusatzdrehmoment und Beschleunigungsmoment / M_Zus + M_Beschl
Drehmomentgrenze oben / M_max oben

Drehmomentgrenze unten / M_max unten

Drehmomentgrenze oben Skalierung / M_max oben Skal
Drehmomentgrenze unten Skalierung / M_max unten Skal
Drehmomentgrenze oben ohne Offset / M_max o ohne Offs
Drehmomentgrenze unten ohne Offset / M_max u ohne Offs
Drehmomentgrenze oben wirksam / M_max oben wirk
Drehmomentgrenze unten wirksam / M_max unten wirk
Drehmomentgrenze fiir Ausgang Drehzahlregler / M_max Ausg n_reg
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p1563[0...
p1564[0...
p1570[0...

r1598

r1732[0...
r1733[0...
r1801[0...
r2050[0...
r2060[0...
r2089[0..

r2120
r2131
r2132
r2169

p2201[0...
p2202[0...
p2203[0...
p2204[0...
p2205[0...
p22060...
p2207[0...
p2208[0...
p2209[0...
p2210[0...
p2211[0...
p2212[0...
p2213[0...
p2214[0...
p2215[0...

r2224
r2245
r2250
r2260
r2262
r2266
r2272
r2273
p2291
p2292
r2294
p2295
r2344

p2900[0...
p2901[0...
r2902[0...
p2930[0...

r3841
r8541

r8745[0...
r8747[0...

r8762
r8784

r8792[0]
r8796[0]
r8797[0]

n]
n]
n]

1]
1]
1]
1]
10]

4]

n]
nj

nj
nj

nj
nj

nj
nj

nj
nj

n]
n]
14]
n]

15]
7]

CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:
CO:

Tragheitsmomentschatzer Lastmoment Drehrichtung positiv / J_schatzer M pos
Tragheitsmomentschatzer Lastmoment Drehrichtung negativ / J_schatzer M neg
Flusssollwert / Flusssollw

Flusssollwert gesamt / Flusssollwert ges

Langsspannungssollwert / U_langs_soll

Querspannungssollwert / U_quer_soll

Pulsfrequenz / Pulsfrequenz

PROFIdrive PZD empfangen Wort / PZD empf Wort

PROFIdrive PZD empfangen Doppelwort / PZD empf DW
Binektor-Konnektor-Wandler Zustandswort senden / Bin/Kon ZSW senden
Summe Stér- und Warnpufferanderungen / Summe Puffer ged

Storcode aktuell / Stércode akt

Aktueller Warncode / Aktueller Warncode

Drehzahlistwert geglattet Meldungen / n_ist glatt Meld

Technologieregler Festwert 1/ Tec_reg Festw 1

Technologieregler Festwert 2 / Tec_reg Festw 2

Technologieregler Festwert 3 / Tec_reg Festw 3

Technologieregler Festwert 4 / Tec_reg Festw 4

Technologieregler Festwert 5/ Tec_reg Festw 5

Technologieregler Festwert 6 / Tec_reg Festw 6

Technologieregler Festwert 7 / Tec_reg Festw 7

Technologieregler Festwert 8 / Tec_reg Festw 8

Technologieregler Festwert 9 / Tec_reg Festw 9

Technologieregler Festwert 10 / Tec_reg Festw 10

Technologieregler Festwert 11 / Tec_reg Festw 11

Technologieregler Festwert 12/ Tec_reg Festw 12

Technologieregler Festwert 13 / Tec_reg Festw 13

Technologieregler Festwert 14 / Tec_reg Festw 14

Technologieregler Festwert 15/ Tec_reg Festw 15

Technologieregler Festwert wirksam / Tec_reg Festw wirk
Technologieregler Motorpotenziometer Sollwert vor HLG / Tec_reg Mop v HLG
Technologieregler Motorpotenziometer Sollwert nach HLG / Tec_reg Mop n HLG
Technologieregler Sollwert nach Hochlaufgeber / Tec_reg Soll n HLG
Technologieregler Sollwert nach Filter / Tec_reg Sol n Filt
Technologieregler Istwert nach Filter / Tec_reg Ist n Filt
Technologieregler Istwert skaliert / Tec_reg Istw skal

Technologieregler Regeldifferenz / Tec_reg Reg_Diff

Technologieregler Maximalbegrenzung / Tec_reg Max_begr
Technologieregler Minimalbegrenzung / Tec_reg Min_begr
Technologieregler Ausgangssignal / Tec_reg Ausg_sig
Technologieregler Ausgang Skalierung / Tec_reg Ausg Skal
Technologieregler Letzter Drehzahlsollwert (geglattet) / Tec_reg n_soll_gI
Festwert 1 [%] / Festwert 1 [%]

Festwert 2 [%] / Festwert 2 [%]

Festwerte [%] / Festwerte [%]

Festwert M [Nm] / Festwert M [Nm]

Reibkennlinie Ausgang / Reib Ausgang

Drehzahlsollwert von BOP/IOP im Handmode / N_soll OP

CAN Freie PZD Empfangsobjekte 16 Bit / Freie PZD Empf 16

CAN Freie PZD Empfangsobjekte 32 Bit / Freie PZD Empf 32

CAN Betriebsart Anzeige / Betriebsart Anz

CAN Statuswort / Statuswort

CAN Velocity Mode 116 Sollwert / Vel Mod 116 Soll

CAN Profile Velocity Mode 132 Sollwerte / Pr Vel Mo 132 Soll

CAN Profile Torque Mode 116 Sollwerte / Pr Tq Mod 116 Soll
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245 Konnektor-/Binektorausgange (Connector/Binector Output, CO/BO)

Product: SINAMICS G120C, Version: 4706000, Language: deu, Type: CO/BO

r0046.0..
r0050.0..

r0051.0

r0052.0...
r0053.0...
r0054.0...
r0055.0...
r0056.0...
r0722.0...
r0723.0...
r0835.2...
r0836.0...

r0837.0

r0863.0...
r0898.0...
r0899.0...
r1198.0...
r1239.8...
r1406.4...
r1407.0...
r1408.0...
r1838.0...
r2129.0...
r2135.12...15
r2138.7...
r2139.0...
r2197.0...
r2198.0...
r2199.0...

r2225.0

r2349.0...
r3113.0...
r3333.0...
r3840.0...

r3859.0

r5613.0...
r8795.0...
r9772.0...
r9773.0...
r9g872.0...

SINAMICS G120C
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31
A

15
11
15
15
15
11
11
8

1

1

14
13
15
13
15
27
14
15
15

15
15
13
13
11

13
15
3
8

15
21
31
21

CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:

CO/BO

CO/BO

CO/BO

CO/BO

CO/BO

Fehlende Freigaben / Fehlende Freigaben
Befehlsdatensatz CDS wirksam / CDS wirksam
Antriebsdatensatz DDS wirksam / DDS wirksam
Zustandswort 1/ ZSW 1

Zustandswort 2 / ZSW 2

Steuerwort 1/ STW 1

Zusatz Steuerwort / Zusatz STW

Zustandswort Regelung / ZSW Regelung

: CU Digitaleingange Status / CU DI Status
CO/BO:
CO/BO:

CU Digitaleingange Status invertiert / CU DI Status inv
Datensatzumschaltung Zustandswort / DDS_ZSW

: Befehlsdatensatz CDS angewahlt / CDS angewahlt
CO/BO:
CO/BO:

Antriebsdatensatz DDS angewahlt / DDS angewahlt
Antriebskopplung Zustands-/Steuerwort / Koppl ZSW/STW

: Steuerwort Ablaufsteuerung / STW Abl_strg
CO/BO:
CO/BO:
: Gleichstrombremsung Zustandswort / DCBRK ZSW
CO/BO:
CO/BO:

Zustandswort Ablaufsteuerung / ZSW Abl_strg
Steuerwort Sollwertkanal / STW Sollwertkanal

Steuerwort Drehzahlregler / STW n_reg
Zustandswort Drehzahlregler / ZSW n_reg

: Zustandswort Stromregler / ZSW |_reg
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:

Steuersatz Zustandswort 1 / Steuersatz ZSW1

Stérungen/Warnungen Triggerwort / F/A Triggerwort

Zustandswort Stérungen/Warnungen 2 / ZSW Stér/Warn 2

Steuerwort Stérungen/Warnungen / STW Stér/Warn

Zustandswort Stérungen/Warnungen 1 / ZSW Stér/Warn 1
Zustandswort Uberwachungen 1/ZSW Uberw 1

Zustandswort Uberwachungen 2 / ZSW Uberwach 2

Zustandswort Uberwachungen 3 / ZSW Uberw 3

Technologieregler Festwertauswahl Zustandswort / Tec_reg Festw ZSW
Technologieregler Zustandswort / Tec_reg Zustand

NAMUR Meldebitleiste / NAMUR Bitleiste

2/3-Drahtsteuerung Steuerwort / 2/3-Draht STW

Reibkennlinie Zustandswort / Reib ZSW
Compound-Bremsung/GleichgréRenregelung Zustandswort / Comp-Br/DC_reg ZSW
Pe Energiesparen aktiv/inaktiv / Pe Spar akt/inakt

CAN Steuerwort / Steuerwort

S| Status (Prozessor 1) / Sl Status P1

S| Status (Prozessor 1 + Prozessor 2) / S| Status P1+P2

S| Status (Prozessor 2) / Sl Status P2
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2.5 Parameter fiir Schreibschutz und Know-how-Schutz

2.5

2.51

2.5.2

356

Parameter fiir Schreibschutz und Know-how-Schutz

Parameter mit "WRITE_NO_LOCK"
Die nachstehende Liste enthalt die Parameter mit dem Attribut "WRITE_NO_LOCK".

Diese Parameter sind vom Schreibschutz nicht betroffen.

Product: SINAMICS G120C, Version: 4706000, Language: deu, Type: WRITE_NO_LOCK

p0003
p0010

p0124[0.
p0791[0.

p0970
p0971
p0972
p2111
p3950
p3981
p3985
p7761
p8805

p8806[0...
p8807[0...
p8808[0...
p8809[0...

p9400
p9484

..n]
1]

53]
15]
53]
53]

Zugriffsstufe / Zugr_stufe

Antrieb Inbetriebnahme Parameterfilter / Antr IBN Par_filt

CU Erkennung tber LED / CU Erkennung LED
CO: Feldbus Analogausgénge / Feldbus AO
Antrieb Parameter zuriicksetzen / Antr Par Reset
Parameter speichern / Par speichern
Antriebsgerat Reset / Antr_gerat Reset
Warnungen Zahler / Warnungen Zahler
Serviceparameter / Servicepar

Stoérungen quittieren Antriebsobjekt / Stérungen quit DO
Steuerungshoheit Modus Anwahl / PcCtrl Modus Anw

Schreibschutz / Schreibschutz

Identification and Maintenance 4 Konfiguration / I&M 4 Konfig

Identification and Maintenance 1 /1&M 1
Identification and Maintenance 2 / I&M 2
Identification and Maintenance 3 / 1I&M 3
Identification and Maintenance 4 / 1&M 4
Speicherkarte sicher entfernen / Sp_karte entf

BICO-Verschaltungen Signalquelle suchen / BICO S_g such

Parameter mit "KHP_WRITE_NO_LOCK"
Die nachstehende Liste enthalt die Parameter mit dem Attribut "KHP_WRITE_NO_LOCK".

Diese Parameter sind vom Know-how-Schutz nicht betroffen.

Product: SINAMICS G120C, Version: 4706000, Language: deu, Type: KHP_WRITE_NO_LOCK

p0003
p0010

p0124[0..
p0791[0..

p0970
p0971
p0972
p2040
p2111
p3950
p3981
p3985
p7761
p8805

p8806[0...
p8807[0...
p8808[0...
p8809[0...

.n]

A]

53]
15]
53]
53]

Zugriffsstufe / Zugr_stufe

Antrieb Inbetriebnahme Parameterfilter / Antr IBN Par_filt

CU Erkennung tber LED / CU Erkennung LED
CO: Feldbus Analogausgénge / Feldbus AO
Antrieb Parameter zuriicksetzen / Antr Par Reset
Parameter speichern / Par speichern
Antriebsgerat Reset / Antr_geréat Reset
Feldbus-SS Uberwachungszeit / Feldbus t_Uberw
Warnungen Zahler / Warnungen Zahler
Serviceparameter / Servicepar

Stérungen quittieren Antriebsobjekt / Stérungen quit DO
Steuerungshoheit Modus Anwahl / PcCtrl Modus Anw

Schreibschutz / Schreibschutz

Identification and Maintenance 4 Konfiguration / I&M 4 Konfig

Identification and Maintenance 1 /1&M 1
Identification and Maintenance 2 / I&M 2
Identification and Maintenance 3 / 1I&M 3
Identification and Maintenance 4 / I&M 4
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p8980 Ethernet/IP Profil / Eth/IP Profil

p8981 Ethernet/IP ODVA STOP Mode / Eth/IP ODVA STOP

p8982 Ethernet/IP ODVA Drehzahl Skalierung / Eth/IP ODVA n Skal

p8983 Ethernet/IP ODVA Drehmoment Skalierung / Eth/IP ODVA M Skal

p9400 Speicherkarte sicher entfernen / Sp_karte entf

p9484 BICO-Verschaltungen Signalquelle suchen / BICO S_q such
253 Parameter mit "KHP_ACTIVE_READ"

Die nachstehende Liste enthalt die Parameter mit dem Attribut "KHP_ACTIVE_READ".

Diese Parameter sind auch bei aktiviertem Know-how-Schutz lesbar.

Product: SINAMICS G120C, Version: 4706000, Language: deu, Type: KHP_ACTIVE_READ

p0015
p0100
p0170
p0180

p0300[0...
p0304[0...
p0305[0...

p0505
p0595
p0730
p0731
p0806
p0922

p1080[0...
p1082[0...
p1520[0...

p2000
p2001
p2002
p2003
p2006
p2030
p2038
p2079
p7763

p7764]0..

p9601
p9810

SINAMICS G120C

n]
n]
n]

n]
n]
n]

.n]

Makro Antriebsgerat / Makro Geréat

Motornorm IEC/NEMA / Motornorm IEC/NEMA
Befehlsdatensatze (CDS) Anzahl / CDS Anzahl
Antriebsdatensatze (DDS) Anzahl / DDS Anzahl

Motortyp Auswahl / Motortyp Ausw
Motor-Bemessungsspannung / Mot U_Bemes
Motor-Bemessungsstrom / Mot |_Bemes

Einheitensystem Auswahl / Einheitensys Ausw

Technologische Einheit Auswahl / Tech Einh Auswahl

BIl: CU Signalquelle fiir Klemme DO 0/CU S_q DO 0

Bl: CU Signalquelle fir Klemme DO 1/CUS_q DO 1

BI: Steuerungshoheit sperren / PcCtrl sperren

PROFIdrive PZD Telegrammauswahl / PZD Telegr_ausw
Minimaldrehzahl / n_min

Maximaldrehzahl / n_max

CO: Drehmomentgrenze oben / M_max oben

Bezugsdrehzahl Bezugsfrequenz / n_Bezug f_Bezug
Bezugsspannung / Bezugsspannung

Bezugsstrom / |_Bezug

Bezugsdrehmoment / M_Bezug

Bezugstemperatur / Bezugstemp

Feldbus-SS Protokollauswahl / Feldbus Protokoll

PROFIdrive STW/ZSW Interface Mode / PD STW/ZSW IF Mode
PROFIdrive PZD Telegrammauswahl erweitert / PZD Telegr erw
KHP OEM-Ausnahmeliste Anzahl Indizes fir p7764 / KHP OEM Anz p7764
KHP OEM-Ausnahmeliste / KHP OEM-Ausn_liste

Sl Freigabe antriebsintegrierte Funktionen (Prozessor 1) / Sl Freigabe Fkt P1
S| PROFIsafe-Adresse (Prozessor 2) / S| PROFIsafe P2
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2.6 Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1)

Fir die Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1) bendtigte Parameter werden in der nachfolgenden
Tabelle dargestellt:

Tabelle 2-7  Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1)

Par.-Nr. Name Zugriffsstufe Anderbar
p0010 Antrieb Inbetriebnahme Parameterfilter 1 cmmT
p0015 Makro Antriebsgerat 1 c(1)
p0096 Applikationsklasse 1 c(1)
p0100 Motornorm IEC/NEMA 1 C(1)
p0205 Leistungsteil Anwendung 1 C(1,2)
p0230 Antrieb Filtertyp motorseitig 1 C(1,2)
p0300 Motortyp Auswahl 2 C(1,3)
p0301 Motorcodenummer Auswahl 2 Cc(1,3)
p0304 Motor-Bemessungsspannung 1 C(1,3)
p0305 Motor-Bemessungsstrom 1 C(1,3)
p0306 Motor-Anzahl parallelgeschaltet 1 C(1,3)
p0307 Motor-Bemessungsleistung 1 C(1,3)
p0308 Motor-Bemessungsleistungsfaktor 1 C(1,3)
p0309 Motor-Bemessungswirkungsgrad 1 C(1,3)
p0310 Motor-Bemessungsfrequenz 1 Cc(1,3)
p0311 Motor-Bemessungsdrehzahl 1 C(1,3)
p0316 Motor-Drehmomentkonstante 4 C(1,3)UT
p0322 Motor-Maximaldrehzahl 1 C(1,3)
p0323 Motor-Maximalstrom 1 C(1,3)
p0335 Motorkihlart 2 Cc(1,3)T
p0500 Technologische Anwendung (Applikation) 2 G120C CAN Cc(1,9)T

G120C DP

G120C USS/MB

G120C PN
p0500 Technologische Anwendung (Applikation) 4 G120C PN Cc(1,5)T
p0640 Stromgrenze 2 C(1,3)UT
p0922 PROFIdrive Telegrammauswahl 1 cuT
p0970 Antrieb Parameter zuriicksetzen 1 C(1,30)
p1080 Minimaldrehzahl 1 cT
p1082 Maximaldrehzahl 1 cmT
p1120 Hochlaufgeber Hochlaufzeit 1 C(NHUT
p1121 Hochlaufgeber Riicklaufzeit 1 C(NHUT
p1135 AUS3 Rucklaufzeit 2 C(1)UT
p1300 Steuerungs-/Regelungs-Betriebsart 2 cmT
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2.6 Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1)

Tabelle 2-7  Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1), Fortsetzung

Par.-Nr. Name Zugriffsstufe Anderbar
p1900 Motordatenidentifikation und Drehende Messung c(nT
p1905 Parameter Tuning Auswahl cmT
p3900 Abschluss Schnellinbetriebnahme C(1)

Wenn p0010 = 1 gewahlt wird, kann p0003 (Benutzer-Zugriffsstufe) verwendet werden, um die

Parameter auszuwahlen, auf die zugegriffen werden soll.

Am Ende der Schnellinbetriebnahme setzen Sie p3900 = 1, um die erforderlichen
Motorberechnungen durchzufihren, und setzen Sie alle anderen Parameter (nicht in
p0010 = 1 enthaltene) auf ihre Voreinstellungen zurtick.

Hinweis

Dies gilt nur furr die Schnellinbetriebnahme.

SINAMICS G120C
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