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Vorwort

Anwenderdokumentation

A WARNUNG

Bitte lesen Sie vor der Installation und Inbetriebnahme der SINAMICS G130
Komponente alle Sicherheits- und Warnhinweise sorgfaltig durch, ebenso alle an
den Komponenten angebrachte Warnschilder. Bitte achten Sie darauf, dass die
Warnschilder in einem leserlichen Zustand gehalten und fehlende oder
beschadigte Hinweise ersetzt werden.

Bei Nichtbeachtung kénnen Tod, schwere Kdrperverletzung oder erheblicher
Sachschaden die Folge sein.

Weitere Informationen sind erhaltlich unter:

Technical Support

Tel: +49 (0) 180 50 50 222
Fax: +49 (0) 180 50 50 223
Email: ad.support@siemens.com

Internet-Adresse

Kunden kénnen unter der folgenden Adresse auf technische und allgemeine
Informationen zugreifen:
http://www.siemens.com/sinamics
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1.1

Definitionen, Warnhinweise

Qualifiziertes Personal

im Sinne der Betriebsanleitung bzw. der Warnhinweise auf dem Produkt selbst
sind Personen, die mit Aufstellung, Montage, Inbetriebsetzung und Betrieb des
Produktes vertraut sind und tber die ihrer Tatigkeit entsprechenden Qualifikationen
verfligen wie z. B.:

e Ausbildung oder Unterweisung bzw. Berechtigung Stromkreise und Gerate
gemal den Standards der Sicherheitstechnik ein- und auszuschalten, zu erden
und zu kennzeichnen.

e Ausbildung oder Unterweisung gemaR den Standards der Sicherheitstechnik in
Pflege und Gebrauch angemessener Sicherheitsausriistung.

e Schulung in Erster Hilfe.

GEFAHR

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

WARNUNG

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

VORSICHT

mit Warndreieck bedeutet, dass eine leichte Kérperverletzung eintreten kann,
wenn die entsprechenden VorsichtsmalRnahmen nicht getroffen werden.

VORSICHT

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

SINAMICS G130
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ACHTUNG

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

HINWEIS

ist eine wichtige Information Uber das Produkt oder den jeweiligen Teil der
Betriebsanleitung, auf die besonders aufmerksam gemacht werden soll.

WARNUNG

A Beim Betrieb elektrischer Gerate stehen zwangslaufig bestimmte Teile dieser
Geréate unter gefahrlicher Spannung.
Bei Nichtbeachtung der Warnhinweise kdnnen deshalb schwere
Korperverletzungen oder Sachschaden auftreten.
Nur entsprechend qualifiziertes Personal darf an diesem Gerat arbeiten.
Dieses Personal muss grindlich mit allen Warnungen und
Instandhaltungsmafnahmen gemaR dieser Betriebsanleitung vertraut sein.
Der einwandfreie und sichere Betrieb dieses Gerates setzt sachgemalien
Transport, fachgerechte Lagerung, Aufstellung und Montage sowie sorgfaltige
Bedienung und Instandhaltung voraus.
Nationale Sicherheitsrichtlinien sind zu beachten.

Bescheinigungen
Die Bescheinigungen
e EG-Konformitatserklarung
¢ Werksbescheinigung
e EG-Herstellererklarung

sind auf der Dokumentations-CD enthalten.

SINAMICS G130
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1.2 Sicherheits- und Anwendungshinweise

GEFAHR

A Diese elektrischen Maschinen sind Betriebsmittel zum Einsatz in industriellen
Starkstromanlagen. Wahrend des Betriebes haben diese Betriebsmittel
spannungsfihrende blanke Teile und zusatzlich rotierende Teile. Sie konnten
deshalb, z. B. bei unzulassigem Entfernen der erforderlichen Abdeckungen, bei
unsachgemaflem Einsatz, falscher Bedienung oder unzureichender Wartung,
schwerste gesundheitliche oder materielle Schaden verursachen.
Bei Einsatz der Maschinen aufRerhalb industrieller Bereiche ist der Aufstellungsort
durch geeignete Einrichtungen (z. B. Schutzzaune) und entsprechende
Beschilderung gegen unbefugtes Betreten zu sichern.

Voraussetzungen

Es wird vorausgesetzt, dass die flr die Sicherheit der Anlage Verantwortlichen
gewabhrleisten, dass

¢ die grundsatzlichen Planungsarbeiten fir die Anlage sowie alle fir die Arbeiten
zu Transport, Montage, Installation, Inbetriebsetzung, Wartung und
Reparaturen von qualifiziertem Personal ausgefiihrt bzw. durch verantwortliche
Fachkrafte kontrolliert werden.

e die Betriebsanleitung und die Maschinendokumentation bei allen Arbeiten stets
verfligbar sind.

e die technischen Daten und Angaben Uber die zuldssigen Montage-, Anschluss-,
Umgebungs- und Betriebsbedingungen konsequent beachtet werden.

e die anlagespezifischen Errichtungs- und Sicherheitsvorschriften eingehalten
werden sowie die Benutzung persénlicher Schutzausstattungen beachtet wird.

e Arbeiten an diesen Maschinen oder in deren Nahe fiir nichtqualifizierte
Personen untersagt werden.

Dementsprechend sind in dieser Betriebsanleitung nur solche Hinweise enthalten,
die bei bestimmungsgemafier Verwendung der Maschinen fir qualifiziertes
Personal erforderlich sind.

Die Betriebsanleitung und Maschinendokumentationen sind in Sprachen
entsprechend den Festlegungen in den Liefervertrdgen abgefasst.

HINWEIS

Es wird empfohlen, fir Planungs-, Montage-, Inbetriebsetzungs- und Service-
Aufgaben die Unterstiitzung und Dienstleistungen der zustandigen SIEMENS-
Servicezentren in Anspruch zu nehmen.

SINAMICS G130
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Elektrostatisch gefahrdete Bauelemente (EGB)

VORSICHT

A Die Baugruppe enthalt elektrostatisch gefahrdete Bauteile. Diese Bauelemente
kénnen durch unsachgemafie Behandlung sehr leicht zerstort werden. Wenn Sie
dennoch mit elektronischen Baugruppen arbeiten miissen, beachten Sie bitte
folgende Hinweise:

o Elektronische Baugruppen sollten nur berihrt werden, wenn es wegen daran
vorzunehmender Arbeiten unvermeidbar ist.

e Wenn Baugruppen dennoch berthrt werden missen, muss der eigene Korper
unmittelbar vorher entladen werden.

¢ Baugruppen dirfen nicht mit hochisolierenden Stoffen — z. B. Kunststoffteilen,
isolierenden Tischplatten, Bekleidungsteilen aus Kunstfaser — in Beriihrung
gebracht werden.

e Baugruppen diirfen nur auf leitfahigen Unterlagen abgelegt werden.

e Baugruppen und Bauelemente dirfen nur in leitfahiger Verpackung (z. B.
metallisierten Kunststoff- oder Metallbehaltern) aufbewahrt oder versandt
werden.

¢ Soweit Verpackungen nicht leitend sind, miissen Baugruppen vor dem
Verpacken leitend verhiillt werden. Hier kann z. B. leitender Schaumstoff oder
Haushalts-Alufolie verwendet werden.

Die notwendigen EGB-Schutzmafinahmen sind im folgenden Bild noch einmal
verdeutlicht:

e a = |eitfahiger Fullboden

e b =EGB-Tisch

e c=EGB-Schuhe

e d=EGB-Mantel

e e =EGB-Armband

e f=Erdungsanschluss der Schranke

e g = Verbindung zum leitfahigen Boden

|||— —
|||— -

C a

Sitzplatz Stehplatz Steh- / Sitzplatz

Bild 1-1 EGB-SchutzmalRnahmen

SINAMICS G130
14 Betriebsanleitung



http://www.docu-track.com/buy/
http://www.docu-track.com/buy/

Gerateubersicht
21 Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel behandelt:

SINAMICS G130
Betriebsanleitung

Die Vorstellung der Einbaugerate
Die wesentlichen Bestandteile und Eigenschaften der Einbaugerate
Das Schaltungsprinzip der Einbaugerate

Erklarung des Typenschildes

2-1



http://www.docu-track.com/buy/
http://www.docu-track.com/buy/

Gerételibersicht 04/04

2.2 Ubersicht der Einbaugerite

3-AC-Netz Verbindungstechnik
Netzseitige Leistungskomponenten Signalleitungen
Lasttrennschalter
Netzschitze

Netzfilter
Netzdrosseln

w

Komponenten SINAMICS G130

Power Modules Control Unit Kit

i

I Control Unit CU320
mit CompactFlash Card

Erganzende Systemkomponenten

Terminal Board
: Terminal Module

Advanced
Operator Panel

s

Braking Modules
mit Brems-
widerstanden

Asynchronmotoren

Bild 2-1 Ubersicht der Einbaugerate

HINWEIS

Mit Hilfe des Projektierungstools SIZER lasst sich die gewlinschte Systemldsung
zusammenstellen.

SINAMICS G130
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2.3 Ubersicht der Power Modules

T

Control Unit
CuU320

Power Module Bauform GX

Power Module Bauform HX Power Module Bauform JX

Bild 2-2 Ubersicht der Power Modules

SINAMICS G130
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24

Anwendungsbereich, Merkmale, Aufbau

Anwendungsbereich

Merkmale

Qualitat

Service

2-4

SINAMICS G130 Einbaugeréte sind speziell auf die Belange von
drehzahlveranderbaren Antrieben mit quadratischer und konstanter Lastkennlinie
mit mittleren Performance-Anforderungen ohne Netzriickspeisung konzipiert und
abgestimmt.

SINAMICS G130 Einbaugeréate bieten somit eine kostenglinstige Antriebsldsung
fur den Einsatz in der Industrie, Uberall dort, wo feste, flissige oder gasférmige
Medien bewegt, geférdert, gepumpt, verdichtet oder abgesaugt werden miissen.

SINAMICS G130 Einbaugerate ermdglichen eine einfache Handhabung des
Antriebes von der Projektierung bis zum Betrieb durch:

e kompakten und modularen Aufbau mit optimaler Servicefreundlichkeit.
e problemlose Projektierung durch die Unterstiitzung der Tools Sizer und Starter.
e einfache Montage, da das Gerat anschlussfertig geliefert wird.

e schnelle, einfach durchzufiihrende Inbetriebnahme durch praxisgerechte
Menufihrung und integrierte Optimierungsroutinen.

¢ SINAMICS G130 Einbaugerate sind ein fester Bestandteil von Totally Integrated
Automation (TIA). TIA ist das Konzept fir ein optimal abgestimmtes
Produktspektrum der Automatisierungs- und Antriebstechnik. Kern dieses
Konzepts ist die durchgangige Projektierung, Kommunikation und Datenhaltung
fur alle Produkte. SINAMICS gliedert sich vollstandig in das TIA-Konzept ein.

e optional erfolgt die Bedienung Uber ein komfortables graphikfahiges Bedienfeld
mit Messwerten und Meldungen, sowie der quasianalogen Darstellung von
Messwerten.

SINAMICS G130 Einbaugerate werden nach hohen Qualitadtsmafistaben und
Anspriichen gefertigt.

Daraus resultiert ein Hochstmafd an Zuverlassigkeit, Verfligbarkeit und
Funktionalitat unserer Produkte.

Entwicklung, Konstruktion, Fertigung, Auftragsabwicklung und Logistik-
Lieferzentrum wurden von einer unabhangigen Stelle nach DIN ISO 9001
zertifiziert.

Unser weltweites Service- und Vertriebsnetz bietet unseren Kunden die Mdglichkeit
zu individueller Beratung, Projektierungsunterstiitzung, Schulung und Training.

Ausfihrliche Kontaktinformationen sowie der aktuelle Link auf unsere Internet-
Seiten sind im Kapitel 10.3 enthalten.

SINAMICS G130
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2.5 Schaltungsprinzip

Schaltungsprinzip SINAMICS G130

Hauptschalter *

Sicherungen *

Hauptschiitz *

Netzdrossel *

Netzanschluss

U

Gleichrichter

Spannungs-
zwischenkreis

Braking Module *

Power Module

Wechselrichter

Motoranschluss

Mit * gekennzeichnete Komponenten sind optionales Zubehor

Bild 2-3  Schaltungsprinzip SINAMICS G130
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2.6 Typenschild

SIEMENS

SINAMICS G130 AC DRIVE / FREQUENZUMRICHTER <+ Geratebezeichnung

input: JAC 380 - 480 ¥ 7B A

Eingang:

Output: 3AC 0- 480V 7450 Duty Clags; |
Ausgang: Bel. — Klassa:

Temperatura Range: 0-40¢C Looling method: AF
Tempsaraturbareich: Kiihlart:

Dagree of protection: IPoo Weight: 29 ky
Sthutzart: Gewicht:

Ordet number: 1P 68L3310-1GE37 - 5AAD

Bastallnummar:

€
serat Nambor | JW 0 NI UK RUA YN VAN

Fabrik— Kummer: 5 T-852249230014345

3::::: A “|||mm Fert@gungs_monat
Al Fertigungsjahr

Made in EU (Germany)

Bild 2-4 Typenschild der SINAMICS G130 Einbaugerate

Fertigungsdatum

Das Fertigungsdatum lasst sich aus der folgenden Zuordnung ableiten:

Tabelle 2-1  Fertigungsjahr und -monat

Zeichen Fertigungsjahr Zeichen Fertigungsmonat
S 2004 1 bis 9 Januar bis September
T 2005 0 Oktober
U 2006 N November
Y 2007 D Dezember

SINAMICS G130
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Daten des Typenschildes (am Beispiel des aufgefiihrten Typenschildes)

Tabelle 2-2 Daten des Typenschildes
Angabe Wert Erklarung
Input 3AC Drehstrom-Anschluss
Eingang 380 — 480V | Nenn-Eingangsspannung
775 A Nenn-Eingangsstrom
Output 3AC Drehstrom-Anschluss
Ausgang 0-480V Nenn-Ausgangsspannung
745 A Nenn-Ausgangsstrom
Temperature Range 0-40°C Umgebungstemperaturbereich, in dem das Einbaugeréat zu
Temperaturbereich 100 % belastet werden kann
Degree of protection 1P20 Schutzart
Schutzart IPOO
Duty Class | I: Belastungsklasse | nach EN 60146-1-1 = 100 % dauernd
Bel.—Klasse (mit den angegebenen Stromwerten kann das Einbaugerat zu
100 % im Dauerbetrieb belastet werden)
Cooling method AF A: KihImittel: Luft
Kuhlart F: Art der Zirkulation: Verstarkte Kiihlung, Antriebsaggregat
(Lifter) im Gerat
Weight Gewicht
Gewicht

SINAMICS G130
Betriebsanleitung
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3.1 Inhalt dieses Kapitels

Diese Kapitel behandelt:
o Die Bedingungen fiir die Montage der Einbaugerate

e Die Vorbereitung und die Montage der Einbaugerate

SINAMICS G130
Betriebsanleitung
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3.2 Transport, Lagerung

Transport

WARNUNG
A e Die Gerate sind schwer. Ihr Schwerpunkt ist verlagert, und sie sind teilweise

kopflastig

Das hohe Gewicht der Gerate erfordert in jedem Fall entsprechende
Hebezeuge und geschultes Personal.

Die Gerate durfen nur in der markierten aufrechten Lage transportiert werden.
Die Gerate durfen nicht umgestiirzt und in liegender Lage transportiert werden.

Unsachgemales Heben und Transportieren der Gerate kann schwere oder
sogar todliche Korperverletzungen und betrachtlichen Sachschaden zur Folge
haben.

HINWEISE zum Transport

Die Gerate werden im Herstellerwerk entsprechend den Beanspruchungen und
klimatischen Verhaltnissen auf dem Transportweg und im Empfangsland
verpackt.

Die Hinweise auf der Verpackung fir Transport, Lagerung und sachgemafe
Handhabung sind zu beachten.

Zum Transport mit Gabelstaplern sind die Gerate auf einem Holzboden
(Palette) montiert.

Im ausgepackten Zustand ist ein Transport auch mit Hilfe der am Gerat
angebrachten Transportésen moglich. Hierbei muss auf gleichmafige
Lastverteilung geachtet werden. An den Transportdsen angebrachte Ketten
dirfen nur senkrecht nach oben belastet werden. Starke
Transporterschuitterungen und harte StéR3e, z. B. beim Absetzen, sind zu
vermeiden.

Zulassige Umgebungstemperaturen:
Luftkiihlung: -25 °C bis +70 °C, Klasse 2K3 nach IEC 60 721-3-2
Kurzzeitig bis -40°C fir max. 24 Stunden

3-2

SINAMICS G130
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HINWEISE zu Transportschaden

¢ Sehen Sie sich das Gerat griindlich an, bevor Sie die Lieferung von der
Transportfirma annehmen.

¢ Vergleichen Sie jeden erhaltenen Artikel mit dem Lieferschein.
¢ Teilen Sie jeden Mangel oder Schaden sofort dem Transportunternehmer mit.

e Wenn Sie irgendwelche versteckten Mangel oder Schaden entdecken,
benachrichtigen Sie bitte unverziiglich den Transportunternehmer und fordern
ihn auf, das Gerat zu begutachten.

e Wenn Sie die unverzugliche Benachrichtigung unterlassen, verlieren Sie unter
Umsténden die Anspriiche auf Schadenersatz fiir die Mangel und Schaden.

¢ Wenn erforderlich, kdnnen Sie Unterstitzung von der ortlichen Siemens-
Niederlassung anfordern.

WARNUNG

A Bei einem Transportschaden wurde das Gerat unzulédssig beansprucht. Die
elektrische Sicherheit ist eventuell nicht mehr gewahrleistet. Es darf ohne
sachgerechte Hochspannungsprifung nicht angeschlossen werden.

Bei Nichtbeachtung kénnen Tod, schwere Kdrperverletzung oder erheblicher
Sachschaden die Folge sein.

Lagerung

Die Gerate mussen in sauberen trockenen Raumen gelagert werden.
Temperaturen zwischen —25 °C und +70 °C sind zulassig.
Temperaturschwankungen von mehr als 20 K pro Stunde sind nicht zulassig.

Bei langerer Lagerung nach dem Auspacken vor Verschmutzung und
Umwelteinflissen durch Abdecken oder entsprechende MalRnahmen schiitzen,
ansonsten erlischt die Gewahrleistung im Anspruchsfall.

WARNUNG

A Die Lagerungszeit sollte zwei Jahre nicht Gberschreiten. Bei langeren
Lagerungszeiten miissen die Zwischenkreiskondensatoren der Gerate bei der
Inbetriebnahme formiert werden.

Das Formieren ist im Kapitel "Wartung und Instandhaltung" beschrieben.

SINAMICS G130
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3.3 Montage

WARNUNG

A Sicherer Betrieb der Einbaugerate setzt voraus, dass sie von qualifiziertem
Personal sachgemaf unter Beachtung der Warnhinweise in dieser
Betriebsanleitung montiert und in Betrieb gesetzt werden.

Insbesondere sind sowohl die allgemeinen und nationalen Errichtungs- und
Sicherheitsvorschriften fir Arbeiten an Starkstromanlagen (z. B. VDE) als auch die
den fachgerechten Einsatz von Werkzeugen und die Benutzung personlicher
Schutzeinrichtungen betreffenden Vorschriften zu beachten.

Bei Nichtbeachtung kénnen Tod, schwere Kdrperverletzung oder erheblicher
Sachschaden die Folge sein.

Anforderungen an den Aufstellort

Die Einbaugerate sind zur Aufstellung in allgemeinen Betriebsstatten (DIN VDE
0558 /Ausgabe 7.87, Teil 1 / Abschnitt 5.4.3.2.4) geeignet

Die Norm besagt:

Bei Stromrichtergeraten fur Aufstellung in allgemeinen Betriebsstatten, missen die
Anforderungen fir den Schutz gegen direktes Beriihren derart erfiillt sein, dass
beriihrungsgefahrliche Teile weder unmittelbar noch bedingt beriihrbar sind.

Die Betriebsstatten missen trocken und staubfrei sein. Die zugefiihrte Luft darf
keine funktionsgefahrdenden, elektrisch leitfahigen Gase, Dampfe und Staube
enthalten. Gegebenenfalls ist die Zuluft zum Aufstellungsraum durch Filter zu
reinigen.

Das Umgebungsklima der Geréate in den Betriebsraumen darf die Werte des
Kennbuchstabens F nach EN 60146 nicht Gberschreiten. Bei Temperaturen

> 40 °C (104 °F) und Aufstellungshéhen > 2000 m ist eine Leistungsreduzierung
erforderlich.

Die Einbaugerate entsprechen bei Bauform GX der Schutzart IP20, bei Bauform
HX und JX der Schutzart IPO0 nach EN 60529.

Die Montage erfolgt entsprechend der mitgelieferten MaRblatter. Der einzuhaltende
Abstand zwischen der Oberkante der Gerate und Raumdecke ist ebenfalls aus den
MaRblattern ersichtlich.

Die Kihlluft fir das Leistungsteil wird im unteren Teil des Gerates angesaugt. Die
erwarmte Luft wird durch den Kihlkérper abgeleitet. Bei der Montage in
Schaltschranke ist durch geeignete SchottungsmalRnahmen darauf zu achten,
dass die erwarmte Luft nicht wieder in den Ansaugbereich der Kuhlkérper gelangt.

Nach EN 61800-3 ist das Einbaugerat fir den Einsatz in 6ffentlichen
Niederspannungsnetzen, die Wohngebdude versorgen, nicht vorgesehen. Es sind
Hochfrequenzstérungen zu erwarten, wenn sie in solch einem Netz eingesetzt
werden.

SINAMICS G130
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Auspacken
Kontrollieren Sie die Lieferung anhand des Lieferscheins auf Vollstandigkeit.
Uberpriifen Sie die Geréate auf Unversehrtheit. Die Entsorgung des
Verpackungsmaterials muss nach den landestiblichen Vorschriften und Regeln
erfolgen.

3.31 Benotigtes Werkzeug

Fir die Montage der Anschlisse bendtigen Sie:

o Schraubenschlissel oder Steckschliissel Schlisselweite 10

o Schraubenschlissel oder Steckschliissel Schlisselweite 13

o Schraubenschlissel oder Steckschlissel Schlisselweite 16/17
o Schraubenschlissel oder Steckschlissel Schlisselweite 18/19
¢ Innensechskantschlissel Gr. 8

e Drehmomentschlissel bis 50 Nm

e Schraubendreher Gr. 2

e Schraubendreher Torx T20

e Schraubendreher Torx T30

SINAMICS G130
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3.4 Power Module

Beschreibung

Das Power Module stellt den Leistungsteil eines AC-AC Umrichters dar, welches
mit netz- oder motorseitigen Zusatzkomponenten versehen zu einem
Umrichtersystem aufgebaut werden kann. Zuséatzlich kann bei Bedarf (z. B. bei
Bremsbetrieb) in den Zwischenkreis des Umrichters, auf einen im Power Module
vorgesehenen Einbauplatz ein Braking Module eingebaut werden.

Das Power Module formt aus einer in seiner Amplitude und Frequenz konstanten
Netzspannung eine in Amplitude und Frequenz variable Ausgangsspannung.

ACHTUNG

Die in den MaRbildern angegebenen Liftungsfreirdume oberhalb, unterhalb und
vor dem Power Module mussen eingehalten werden.

SINAMICS G130
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3.41 MaRbilder

MaRbild Bauform GX
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Bild 3-1 MaRbild Bauform GX
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MaRbild Bauform JX
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Bild 3-3 Power Module: Maf3bild Bauform JX

WARNUNG

A Die Power Modules kénnen an den montierten Hebelaschen angehoben werden.
Es muss jedoch beachtet werden, dass ein Hebegeschirr zu verwenden ist, bei
dem Seil bzw. Ketten senkrecht verlaufen. Das Anheben unter Winkel ist nicht
zuldssig und kann zu Schaden am Gehause bzw. an der Anschlussverschiebung
fuhren. Gegebenenfalls sind Seilspreizen zu verwenden.

WARNUNG
A Bei Power Modules der Bauform HX und JX mussen nach der Montage die
Hebevorrichtungen entfernt werden.

SINAMICS G130
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3.5 Control Unit CU320

Beschreibung

Die CU320 ist die zentrale Regelungsbaugruppe, in der die Regelungs- und
Steuerungsfunktionen realisiert werden.

ACHTUNG

A Die Luftungsfreiraume von 80 mm oberhalb und unterhalb der Control Unit missen
eingehalten werden. Nichtbeachtung kann eine thermische Uberlastung der
Control Unit zur Folge haben.
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Bild 3-4 MaRbild: CU320

HINWEIS

e Bei Bauform GX wird die CU320 links neben dem Power Module montiert. Die
dafiir vorgesehenen

e Bei Bauform HX und JX findet die CU320 im Power Module Platz.

SINAMICS G130
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CU320: CompactFlash Card

Die CompactFlash Card enthalt die Control-Software und Reglungsparameter.

HINWEIS

Die CompactFlash Card darf nur im stromlosen Zustand der Control Unit gezogen
oder gesteckt werden.

Nichtbeachtung kann zur Beschadigung der CompactFlash Card und/oder
Datenverlust fihren.

SINAMICS G130
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3.6

Terminal Module TM31

Beschreibung

VAN

MaRbild

3-12

Das Terminal Module TM31 ist eine Klemmenerweiterungsbaugruppe. Mit dem
TM31 Iasst sich die Anzahl der vorhandenen Digitaleingange/Digitalausgange
erweitern. Zusatzlich stehen auf dem TM31 analoge Ein- und Ausgéange zur
Verfligung.

ACHTUNG

Die Luftungsfreiraume von 80 mm oberhalb und unterhalb des Terminal Module
mussen eingehalten werden. Nichtbeachtung kann eine thermische Uberlastung
des Terminal Module zur Folge haben.
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Bild 3-5 MaRbild Terminal Module TM31

HINWEIS

Die Montage des TM31 erfolgt in der ndheren Umgebung des Power Modules auf
einer kundenseitig vorzusehenden Hutschiene.

SINAMICS G130
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4.1 Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel behandelt:

o Das Herstellen der elektrischen Verbindungen fiir das Power Module, die
Control Unit CU320 und das optionale Terminal Module TM31

e Das Anpassen der Lifterspannung und der internen Versorgungsspannung an
die ortlichen Gegebenheiten (Netzspannung)

e Die Schnittstellen der Control Unit CU320 und des Terminal Module TM31

SINAMICS G130
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4.2 Vorbereitung

Benotigtes Werkzeug
Fir die Montage der Anschlisse bendtigen Sie:
e Schraubenschlissel oder Steckschliissel Schlisselweite 10
e Schraubenschlissel oder Steckschliissel Schlisselweite 13
e Schraubenschlissel oder Steckschllssel Schliusselweite 16/17
e Schraubenschlissel oder Steckschllssel Schliusselweite 18/19
¢ Innensechskantschlissel Gr. 8
e Drehmomentschlissel bis 50 Nm
e Schraubendreher Gr. 2
e Schraubendreher Torx T20
e Schraubendreher Torx T30

SINAMICS G130
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4.3 Wichtige VorsichtsmafRnahmen

WARNUNG

A Die Einbaugerate werden mit hohen Spannungen betrieben.
Alle Anschlussarbeiten im spannungslosen Zustand durchfiihren!
Alle Arbeiten am Geréat dirfen nur von qualifizierten Personen durchgefihrt
werden.
Bei Nichtbeachtung dieser Warnhinweise kdnnen Tod, schwere Korperverletzung
oder erheblicher Sachschaden die Folge sein.

Arbeiten am gedffneten Gerét sind mit Vorsicht auszufiihren, da externe
Versorgungsspannungen anliegen kénnen. Auch bei Motorstillstand kénnen die
Leistungsklemmen und Steuerklemmen Spannung fiihren.

Durch die Zwischenkreiskondensatoren ist bis zu 5 min nach dem Freischalten
noch gefahrliche Spannung im Gerét vorhanden. Deshalb ist das Offnen des
Gerates erst nach einer entsprechenden Wartezeit zulassig.

Formieren der Zwischenkreiskondensatoren:

Die Lagerungszeit sollte zwei Jahre nicht Gberschreiten. Bei langeren
Lagerungszeiten miissen die Zwischenkreiskondensatoren der Gerate bei der
Inbetriebnahme formiert werden.

Das Formieren ist im Kapitel "Wartung und Instandhaltung" beschrieben.

Der Benutzer ist dafiir verantwortlich, dass das Power Module und andere
Komponente nach den anerkannten technischen Regeln im Aufstellungsland sowie
anderen regional gultigen Vorschriften aufgestellt und angeschlossen werden.
Dabei sind die Kabeldimensionierung, Absicherung, Erdung, Abschaltung,
Trennung und der Uberstromschutz besonders zu beriicksichtigen.

Lost in einem Stromzweig eine Schutzeinrichtung aus, ist moglicherweise ein
Fehlerstrom abgeschaltet worden. Um die Gefahr eines Brandes oder eines
elektrischen Schlags zu reduzieren, sollen die stromfiihrenden Teile und andere
Komponenten des Schrankgerates untersucht und beschadigte Teile ausgetauscht
werden. Nach Ausldsen einer Schutzeinrichtung ist die "Abschaltursache" zu
finden und zu beheben.

HINWEIS

Die Einbaugerate sind mit einem Bertihrschutz nach BGV A 2 (friiher: VBG 4)
gemal DIN 57 106 Teil 100 / VDE 0106 Teil 100 versehen.

SINAMICS G130
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4.4 Einfuhrung in die EMV

Unter der elektromagnetischen Vertraglichkeit (EMV) versteht man die Fahigkeit
eines elektrischen Gerates, in einer vorgegebenen elektromagnetischen
Umgebung fehlerfrei zu funktionieren, ohne dabei die Umgebung in unzulassiger
Weise zu beeinflussen.

Die EMV stellt somit ein Qualitdtsmerkmal dar fir die

o Eigenstorfestigkeit: Bestandigkeit gegen interne elektrische StérgroRen

¢ Fremdstorfestigkeit: Bestandigkeit gegen systemfremde elektromagnetische
StérgroRen

e Stoéremissionsgrad: Beeinflussung des Umfeldes durch elektromagnetische
Abstrahlung

Fir einen stoérungsfreien Betrieb des Einbaugerates in der Anlage darf das
stérungsbehaftete Umfeld nicht vernachlassigt werden. Daher werden an den
Aufbau der Anlage hinsichtlich der EMV besondere Anforderungen gestellt.

Betriebssicherheit und Storfestigkeit

Um die groRtmaogliche Betriebssicherheit und Stérfestigkeit einer Gesamtanlage
(Umrichter, Automatisierung, Antriebsmaschine usw.) zu erreichen, sind
MaRnahmen seitens Umrichterhersteller und Anwender notwendig. Nur wenn alle
diese MaRnahmen eingehalten werden, kann die einwandfreie Funktion des
Umrichters garantiert, sowie die vom Gesetzgeber vorgeschriebene Anforderungen
(89/336/EWG) eingehalten werden.

Storemissionen

Die EMV-Anforderungen an "Drehzahlveranderbare Antriebssysteme" beschreibt
die Produktnorm EN 61800 — 3. Sie stellt Anforderungen an Umrichter mit
Betriebsspannungen unter 1000 V. Abhangig vom Aufstellort des Antriebssystems
werden unterschiedliche Umgebungen und Kategorien definiert.

Mittelspannungsnetz

R

Verbreitung
. | leitungsgebundener |
Offentliches Stérungen I Industrielles

Niederspannungsnetz . Niederspannungsnetz
| N

1

1

Messpunkt flr |
leitungsgebundene

Stérungen ol

|

1

Zweite |
Umgebung

Einrichtungsgrenze i g
io

Antrieb
(Storquelle)

Ausristung
(von Stérungen
betroffen)

Messpunkt flr
abgestrahlte Storungen

Bild 4-1 Definition der Ersten und Zweiten Umgebung
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C1
Erste C2 Zweite
Umgebung C3 Umgebung
C4

Bild 4-2 Definition der Kategorien C1 bis C4

Definition der Ersten und der Zweiten Umgebung

e Erste Umgebung:
Wohngebaude oder Standorte, an denen das Antriebssystem ohne
Transformator am 6ffentlichen Niederspannung angeschlossen ist.

e Zweite Umgebung:
Industriegebiete, die Uber einen eigenen Transformator aus dem
Mittelspannungsnetz gespeist werden.

Definition der Kategorien C1 bis C4

o Kategorie C1:
Nennspannung <1000 V uneingeschrankter Einsatz in der ersten Umgebung

o Kategorie C2:
Ortsfeste Antriebssysteme Nennspannung <1000 V fir den Einsatz in der
zweiten Umgebung. Einsatz in erster Umgebung bei Vertrieb und Installation
von Fachpersonal.

o Kategorie C3:
Nennspannung <1000 V ausschlieRlich Einsatz in der zweiten Umgebung.

o Kategorie C4:
Nennspannung <1000 V oder fir Nennstrome >400 A in komplexen Systemen
in der zweiten Umgebung.

SINAMICS G130
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4.5 EMV - gerechter Aufbau

Im folgenden sind einige grundlegende Informationen und Richtlinien
zusammengefasst, die lhnen die Einhaltung der EMV- und CE-Richtlinien
erleichtern.

Montage

¢ Verbinden Sie lackierte oder eloxierte Metallteile mit Sperrzahnscheiben oder
entfernen Sie die isolierende Schicht.

¢ Verwenden Sie unlackierte enttlte Montagebleche

¢ Stellen Sie eine zentrale Verbindung zwischen der Masse und dem
Schutzleitersystem (Erde) her.

Schirmunterbrechungen

o Uberbriicken Sie Schirmunterbrechungen z. B. bei Klemmen, Schaltern,
Schiitzen usw. mdéglichst niederimpedant und groR3flachig.

GroBe Querschnitte verwenden

¢ Stellen Sie Erd- und Massekabel mit grof3en Querschnitten, besser noch mit
Masselitzen oder feindrahtigem Kabel her.

Motorzuleitung getrennt verlegen

e Der Abstand Motorleitung zu Signalleitung sollte > 20 cm sein. Verlegen Sie
Netz- und Motorleitung nicht parallel.

Sicherung des Erdpotentials zwischen Baugruppen mit stark unterschiedlichem
Storpotential

¢ Bringen Sie einen Ausgleichskabels parallel zum Steuerkabel an, der
Kabelquerschnitt muss mindestens 16 mm? betragen.

¢ Werden Relais, Schitze und induktive oder kapazitive Lasten geschaltet, so
sind die schaltenden Relais oder Schitze mit Entstorgliedern zu versehen.

Leitungsverlegung

¢ Verlegen Sie stérbehaftete bzw. stérempfindliche Leitungen mit méglichst
groBem raumlichen Abstand voneinander.

o Storfestigkeit erhoht sich, wenn die Leitungen dicht an Massepotential verlegt
werden. Es empfiehlt sich eine Verlegung daher in Ecken und auf dem
Massepotential.

¢ Erden Sie Reservekabel auf mindestens einer Seite.

o Kirzen Sie lange Leitungen oder verlegen sie an stérunempfindlichen Stellen.
Es kdnnen sonst zusatzliche Koppelstellen entstehen.

SINAMICS G130
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o Leiter oder Kabel, die Signale verschiedener Klassen fihren, missen sich im
rechten Winkel kreuzen, insbesondere, wenn es sich um empfindliche und
storbehaftete Signale handelt.

- Klasse 1:
ungeschirmte Leitungen fiir DC <60 V
ungeschirmte Leitungen fiir AC <25V
geschirmte Analogsignalleitungen
geschirmte Bus- und Datenleitungen
Bediengerateanschaltungen, Inkremental-/Absolutwertgeberleitungen

- Klasse 2:
ungeschirmte Leitungen fiir DC > 60 V und < 230 V
ungeschirmte Leitungen fiir AC > 25 V und <230 V

- Klasse 3:
ungeschirmte Leitungen fir AC/DC > 230 V und < 1000 V

Schirmanbindung

e Schirme durfen nicht zur Stromfiihrung verwendet werden. Damit darf ein
Schirm nicht gleichzeitig die Funktion eines N- oder PE-Leiters Gibernehmen.

¢ Legen Sie Schirme grofiflachig auf. Dies kann mittels Erdungsschellen, -
klemmen oder —verschraubungen geschehen.

¢ Vermeiden Sie eine Verlangerung des Schirmes zum Erdungspunkt hin durch
einen Draht (Pigtail), die Schirmwirkung wird dadurch um bis zu 90 %
verringert.

¢ Legen Sie den Schirm direkt nach Eintritt der Leitung in den Schaltschrank auf
eine Schirmschiene auf. Isolieren Sie das geschirmte Kabel unterbrechungsfrei
ab, und fiihren Sie den Schirm bis zum Gerateanschluss weiter, legen ihn dort
aber nicht nochmals auf.

Peripherieanbindung

o Stellen Sie die Masseverbindung zu weiteren Schaltschranken, Anlagenteilen
und dezentralen Geraten mit moglichst groflem Querschnitt niederimpedant
her, mindestens mit 16 mm>.

e Erden sie unbenutzte Leitungen einseitig im Schaltschrank.

e Wabhlen die den Abstand zwischen Energie- und Signalleitungen so gro3 wie
moglich, mindestens jedoch 20 cm. Dabei gilt, je 1anger die parallele Verlegung,
umso groRer der Abstand. Wenn der Abstand nicht einzuhalten ist, miissen Sie
zusatzlich Schirmungsmalnahmen vorsehen.

e Vermeiden Sie gréRere Leiterschleifen.

Filterung von Leitungen
¢ Netzzuleitungen und Stromversorgungsleitungen fir Gerate und Module
mussen im Schaltschrank unter Umstanden gefiltert werden, um Uber die
Leitung eintretende oder austretende StérgréRen zu reduzieren.

e Zur Begrenzung der Stéraussendung ist SINAMICS G130 standardmaRig mit
einem Funk-Entstorfilter gemaR den in Kategorie C3 festgelegten Grenzwerte
ausgestattet. Fur den Einsatz in der ersten Umgebung (Kategorie C2) stehen
optional Filter auf Anfrage zur Verfigung.

SINAMICS G130
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4.6 Anschlussubersicht

Power Module Bauform GX

PE-Anschluss

Netzanschluss

Typenschild

Verbindungsbiigel
der Grundentstdrung

Anbauplatz fiir CU320

Baugruppe CIB

Schirmauflage

F10, F11 - Liftersicherungen

X9 - externe DC 24 V-Versorgung

Einstellklemmen fiir
den Lilftertransformator

PE-Anschluss

..--""-.-.-

Motoranschluss

Bild 4-3 Anschlussiibersicht Power Module Bauform GX (Ansicht ohne Frontabdeckung)

SINAMICS G130
4-8 Betriebsanleitung


http://www.docu-track.com/buy/
http://www.docu-track.com/buy/

04/04 Elektrische Installation

Power Module Bauform HX

Netzanschluss

Typenschild

Verbindungshiigel
der Grundentstirung

Baugruppe CIB

Einbauplatz fur CU320

Schirmauflage

F10, F11 - Luftersicherungen

X9 - externe DC 24 V-Versorgung

Einstellklemmen fiir
den Liiftertransformator

PE-Anschluss
Motoranschluss

Bild 4-4 Anschlussiibersicht Power Module Bauform HX (Ansicht ohne Frontabdeckung)

SINAMICS G130
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Power Module Bauform JX

Netzanschluss

PE-Anschluss

Typenschild

Verbindungsbligel
der Grundentstdrung

Baugruppe CIB

Einbauplatz fiir CU320

Schirmauflage

F10, F11 - Luftersicherungen

X9 - externe DC 24 V-Versorgung

Einstellklemmen fiir
den Liftertransformator

PE-Anschluss

Motoranschluss

Bild 4-5 Anschlusstibersicht Power Module Bauform JX (Ansicht ohne Frontabdeckung)
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4.7 Leistungsanschliisse

WARNUNG
A e Durch Vertauschen der Ein- und Ausgangsklemmen wird das Einbaugerat
zerstort!

e Durch KurzschlieRen der Zwischenkreisklemmen wird das Einbaugerat zerstort!

¢ Die Erregerspulen von Schiitzen und Relais, die am selben Netz wie das
Einbaugerat angeschlossen sind oder sich in der Nahe der Einbaugerate
befinden, sind mit Uberspannungsbegrenzern z. B. RC-Gliedern zu beschalten.

¢ Das Einbaugerat darf nicht ber einen FI-Schutzschalter betrieben werden
(DIN VDE 0160).

4.71 Anschlussquerschnitte, Leitungslangen

Anschlussquerschnitte

Fir Ihr konkretes Einbaugerat entnehmen Sie aus den Tabellen im Abschnitt
"Technische Daten" die Anschlussquerschnitte fiir Netzanschluss, Motoranschluss
und Erdanschluss.

4.7.2 Anschluss der Motor- und Netzleitungen

Anschluss der Motor- und Netzleitungen am Power Module

1. Entfernen Sie ggf. die Abdeckungen bzw. Frontabdeckungen vor dem
Anschlussfeld fir Motorleitungen (Anschlisse U2/T1, V2/T2, W2/T3; X2) und
Netzleitungen (Anschlisse U1/L1, V1/L2, W1/L3; X1)

2. Verschrauben Sie die Schutzerde (PE) an den vorgesehenen Punkten im
Schrank mit dem entsprechenden Anschluss mit Erdsymbol (50 Nm bei M12).

3. Verschrauben Sie die Motorleitungen mit den Anschliissen.
Achten Sie auf richtige Anschlussreihenfolge der Leiter U2/T1, V2/T2, W2/T3
und U1/L1, V1/L2, W1/L3!

VORSICHT

Ziehen Sie die Schrauben mit dem vorgesehenen Drehmoment (50 Nm bei M12)
an. Andernfalls konnen die Anschlusskontakte im Betrieb abbrennen.

HINWEIS

Die Motor-Erde muss direkt zum Power Module zurtickgefiihrt und muss dort
angeschlossen werden.

SINAMICS G130
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Drehrichtung des Motors

4.7.3

4-12

Bei Asynchronmaschinen mit Rechtsdrehfeld (Blick auf die Antriebswelle) muss der
Motor wie folgt an dem Power Module angeschlossen werden.

Tabelle 4-1  Anschlussklemmen des Power Module und Motors

Schrankgerit (Anschlussklemmen) Motor (Anschlussklemmen)
U2/T1 U
V2/T2 \
W2/T3 W

Bei Linksdrehfeld (Blick auf die Antriebswelle) sind gegenliber dem Anschluss des
Rechtsdrehfeldes zwei Phasen zu vertauschen.

HINWEIS

Sollte sich herausgestellt haben, dass bei der Kabelmontage ein falsches Drehfeld
angeschlossen wurde, und lasst sich das Drehfeld durch nachtragliches Tauschen
der Motorkabel nicht mehr korrigieren, kann durch negative Sollwertvorgabe oder
Uber die Parametrierung des Gerates das Drehfeld geandert werden.

Bei Motoren, die in Stern-/ Dreieck betrieben werden kénnen, ist auf die
entsprechende Verschaltung der Wicklungen zu achten. Bitte sehen Sie in der
entsprechenden Dokumentation zum Motor nach und beachten die erforderliche
Isolationsspannung fiir den Betrieb des Gerates.

Anpassen der Liifterspannung

Fir die richtige Betriebsspannung des 230 V-Lifters ist bei Bauform GX und HX
ein Transformator eingebaut. Bei Bauform JX sind zwei Transformatoren
eingebaut.

Die primarseitigen Klemmen des Transformators missen ggf. auf die vorhandene
Netzspannung umgeklemmt werden. Die Position der Einstellklemmen ist in den
Anschlussiibersichten zu entnehmen (siehe Kapitel 4.6). Die Anschliisse missen
auf "0" und die Netzspannung geklemmt werden.

380V 400V | 440V 480V 600V CON | 660V 690V

{0 DS s

Bild 4-6 Einstellklemmen fir den Liftertransformator (380 V — 480 V / 660 V — 690 V)

SINAMICS G130
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4.7.4

Die Zuordnung der vorhandenen Netzspannung zur Einstellung am
Luftertransformator geht aus nachfolgender Tabelle hervor.

HINWEIS

Beim Liftertransformator 660 V — 690 V ist eine Briicke von der Klemme "600 V"
zur Klemme "CON" gelegt. Die Klemme "CON" ist fiir interne Verwendung.

ACHTUNG
Werden die Klemmen nicht auf die tatsachliche Netzspannung umgeklemmt, dann:

e kann die bendtigte Kuhlleistung nicht erbracht werden, da sich der Liifter zu
langsam dreht.

e kann es zu einem Ausfall der Liftersicherungen wegen Uberstrom kommen.

Tabelle 4-2  Zuordnung der vorhandenen Netzspannung zur Einstellung am
Liftertransformator (380 V — 480 V)

Netzspannung Lijftertrafoanzapfung
342V -390V 380V
391V -430V 400 V
431V -460V 440 V
461V -528V 480 V

Tabelle 4-3  Zuordnung der vorhandenen Netzspannung zur Einstellung am
Liftertransformator (660 V — 690 V)

Netzspannung Lijftertrafoanzapfung
600V -630V 600 V
631V -680V 660 V
681V -759V 690 V

Entfernen des Verbindungsbligels zum Entstorkondensator bei
Betrieb an ungeerdeten Netzen

Wenn das Einbaugerat an einem ungeerdeten Netz/ IT — Netz betrieben wird, so
muss der Verbindungsbiigel zum Entstérkondensator des Power Module entfernt
werden.

Die Position des Verbindungsbugels ist aus den Anschlussibersichten in Kapitel
4.6 zu entnehmen.

SINAMICS G130
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4.8

Externe DC 24 V-Versorgung

Beschreibung

Eine externe Einspeisung von DC 24 V wird immer dann empfohlen, wenn die
Kommunikation und die Regelung unabhangig vom speisenden Netz sein soll.
Insbesondere bei schwachen Netzen, wo es 6fters zu kurzfristigen Netzeinbriichen
oder Netzausfallen kommen kann.

Zusatzlich besteht bei einer externen, von der Haupteinspeisung unabhangigen
Einspeisung die Moglichkeit, dass beim Ausfall der Haupteinspeisung Warn- und
Stoérmeldungen am Bedienfeld und den gerateinternen Schutz- und
Uberwachungsgeréaten weiterhin angezeigt werden.

Der Strombedarf betragt 4 A.

AnschlieBen

4-14

SchlieRen Sie die externe DC 24 V-Versorgung an der Klemmleiste —X9 am Power
Module an den Klemmen 1 (P 24 V) und 2 (Mgyt) an.

SINAMICS G130
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4.9 DRIVE-CLiQ-Verdrahtungsplan

Das nachstehende Bild zeigt die Anschlussvorgaben fiir die DRIVE-CLIQ-
Verbindungen zwischen den Komponenten.

ACHTUNG

Diese Anschlussvorgaben fiir die DRIVE-CLiQ-Verbindungen sollten eingehalten

werden, da ansonsten die Inbetriebnahme iber den STARTER oder das
Bedienfeld AOP30 fehischlagen kann!

Power Module
—— PE1 PE2 ——
U1 - . . U2/T1
V1 . —Ei' L —| [f‘ V2/T2
W1 W2/T3
L DCP CuU320
L1 L DCN
— @_@ -X101
—ElT_z DRIVE-CLIQ
Buchse 2
-X400
‘ DRIVE-CLIQ Buchse 1 }7
PE ciB -X401
o ‘ DRIVE-CLIQ Buchse 2 ‘
= PSB -X402
‘ DRIVE-CLIQ Buchse 3 % ----- -
M NG - o | DRIVE-CLIQ |
A I I Ml O M M Mt X500 |
elolel el ] L0
t000606 0 ATTTTRTIPTTIPTTT 1 7mar
STTLE e
| o 1§51 Torveclal
< 2 (')l S Buchse 2
I w ’_\:.'ol ==
i L) DU O

Bild 4-7 DRIVE-CLiQ-Verdrahtungsplan
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410 Signalanschliusse
4.10.1 Control Unit CU320

Anschlussiibersicht

X100 - X103

DRIVE-CLIQ Schnittstellen

Digitalein-/ <122
ausgange X132

X124
Elektronikstromversorgung
Option Slot

PROFIBUS-

Potenzialausgleichs-
leiteranschluss

BOP-Steckplatz ——H—riz ' U

X126
PROFIBUS
. =
Z2
:»&'
s ST ==,
\ , | ,‘\j\ |
CompactFlash & [ ,,é:"
Card } m nc-
f f N
=1 A
T0- T2 \ I‘Ir!@
Messbuchsen =)
3

RESET-Taste ————9

I
PROFIBUS __| ‘
Adressschalter /.‘ :

Schirmauflage

Typenschild

AN X140

serielle Schnittstelle

Schutzleiteranschluss

N
Masseanschluss | & [\ (IN
M5 /3 Nm ‘Q @4‘

M5/ 3Nm

Bild 4-8

Anschlusstibersicht Control Unit C230
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HINWEIS

Die CompactFlash Card darf nur im stromlosen Zustand der Control Unit gezogen
oder gesteckt werden.

Nichtbeachtung kann zum Datenverlust flhren.

X122: Digitalein-/ausgédnge

Tabelle 4-4 Klemmleiste X122

Klemme Bezeichnung" Technische Angaben
1 DI O Spannung: -3 V bis 30 V
Stromaufnahme typisch: 10 mA bei DC 24 V
2 DI 1 . o
Potenzialtrennung: Bezugspotenzial ist Klemme M1
3 DI 2 Pegel (einschl. Welligkeit)
4 DI 3 High—Pegel: 15 V bis 30 V
5 M1 Low—Pegel: -3 V bis 5V
Signallaufzeiten:
oU1p 6 M L — H: ca. 50 us
Ol 2p H — L: ca. 100 ps
ods3pl |7 DI/DO 8 als Eingang:
O04p 8 DI/DO 9 Spannung: -3 V bis 30 V
8% S|P 9 M Stromaufnahme typisch: 10 mA bei DC 24 V
6D . .
Pegel (einschl. Welligkeit)
OoL7|p| po DI/DO 10 High—Pegel: 15 V/ bis 30 V
Oofsp 11 DI/DO 11 Low—Pegel: -3 V bis 5V
@D 9P 12 M Klemmennummer 8, 10 und 11 sind “schnelle
Oop Eingange”
O1p Signallaufzeiten der Eingénge/’schnelle
Ol]12p Eingénge”:

L — H: ca. 50 ps/5 ys
H — L: ca. 100 ps/50 ys

als Ausgang:
Spannung: DC 24 V

max. Laststrom pro Ausgang: 500 mA
dauerkurzschlussfest

DI: Digitaleingang; DI/DO: bidirektionaler Digitalein—/ausgang; M: Elektronikmasse
M1: Bezugsmasse

Max. anschl. Querschnitt: 0,5mm?2

SINAMICS G130
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X132: Digitalein-/ausgéange

Tabelle 4-5 Klemmleiste X132

Klemme Bezeichnung"

Dl 4 Spannung: -3 V bis 30 V

DI5 Stromaufnahme typisch: 10 mA bei
DC 24V

DI 6 Potenzialtrennung: Bezugspotenzial
DI7 ist Klemme M2

Technische Angaben

M2 Pegel (einschl. Welligkeit)
High—Pegel: 15V bis 30 V
M Low—Pegel: -3 V bis 5 V

Signallaufzeiten:
L — H:50 us
H— L: 100 ps

7 DI/DO 12 als Eingang:

8 DI/DO 13 Spannung: -3 V bis 30 V
9 M Stromaufnahme typisch: 10 mA bei

DC 24 V
10 DI/DO 14 Pegel (einschl. Welligkeit)

11 DI/DO 15 High—Pegel: 15V bis 30 V

12 M Low—Pegel: -3 V bis 5V
Klemmennummern 8, 10 und 11
sind “schnelle Eingange”

(o) [T - (VIR | \ORN P

o4
OC
o4
oL
OC
OC
O
O
o4
OC
O
OO

S © ®~No® A WN -
U U UUUuUuUyUuUy

Klemmnummer 8,10, und 11 sind
,schnelle Eingange*

A
N =
U U

Signallaufzeiten der
Eingange/’schnelle Eingange”:
L — H: 50 ps/5 ps
H — L: 100 ps/50 ps

als Ausgang:
Spannung: DC 24 V

max. Laststrom pro Ausgang: 500
mA, dauerkurzschlussfest

DI: Digitaleingang; DI/DO: bidirektionaler Digitalein—/ausgang; M: Elektronikmasse
M1: Bezugsmasse

Max. anschl. Querschnitt: 0,5mm?2

SINAMICS G130
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X124: Elektronikstromversorgung

Tabelle 4-6  Klemmleiste X124

Klemme Funktion Technische Angaben
+ Elektronikstromversorgung Spannung: DC 24V (20,4 V - 28,8 V)
Hl +I + NC Stromaufnahme: max. 0,8 A (ohne
E M Elektronikmasse Last)
E . max. Strom Uber die Briicke im
E' M M Elektronikmasse Stecker: 20 A bei 55 °C

DI: Digitaleingang; DI/DO: bidirektionaler Digitalein—/ausgang; M: Elektronikmasse
M1: Bezugsmasse

Max. anschl. Querschnitt: 2,5mm2 (AWG 12)

HINWEIS

Die Stromversorgung kann durch die Klemmen X41.1/2 vom Power Module
erfolgen.

X126: PROFIBUS- Anschluss

Der PROFIBUS-Anschluss erfolgt tiber eine 9-polige Sub-D Buchse (X126), die
Anschlisse sind potentialgetrennt.

Tabelle 4-7 PROFIBUS Schnittstelle X126

Pin | Signalname Bedeutung Bereich
p § 1 SHIELD Erdanschluss
© 2 M24 SERV Versorgung Teleservice, Masse oV
10 o 3 RxD/TxD-P Empfang—/Sende—Daten—P (B/B’) RS485
%o 4 CNTR-P Steuersignal TTL
8 8 5 DGND PROFIBUS-Datenbezugspotenzial (C/C’)
O3 6 VP Versorgungsspannung Plus 5V+-10%
© 7 P24 SERV Versorgung Teleservice, + (24 V) 24V (20,4 V -28,8V)
— 8 RxD/TxD-N Empfang—/Sende—Daten—N (A/A’) RS485
9 - nicht belegt
HINWEIS

Die Stromversorgung flr den Teleservice Klemme 2 und 7 ist mit 150mA
belastbar und dauerkurzschlussfest.

SINAMICS G130
Betriebsanleitung 4-19



http://www.docu-track.com/buy/
http://www.docu-track.com/buy/

Elektrische Installation

Anschlussstecker
Der Anschluss der Leitungen muss iber den PROFIBUS-Stecker erfolgen, da sich
in diesem Stecker die Busabschlusswiderstande befinden.
Die passenden PROFIBUS-Stecker mit unterschiedlichen Kabelabgangen sind
nachfolgend abgebildet.

//*v

PROFIBUS-Stecker
ohne PG/PC-Anschluss
B6ES7972-0BA41-0XA0

mit PG/PC-Anschluss
B6ES7972-0BB41-0XA0

Bild 4-9 PROFIBUS Stecker

Busabschlusswiderstande

Beim ersten und letzten Teilnehmer in einer Linie missen die
Abschlusswiderstande eingeschaltet werden, da sonst die Datenubertragung nicht

ordnungsgemal funktioniert.
Der Leitungsschirm muss grof¥flachig und beidseitig aufgelegt werden.

erster Busteilnehmer letzter Busteilnehmer

~

Busabschluss Busabschluss

_—
vom vorhergehenden
Busteilnehmer

——_—
zum néchsten
Busteilnehmer

Bild 4-10  Position der Busabschlusswiderstéande

4-20
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PROFIBUS Adressschalter

Tabelle 4-8 PROFIBUS Adressschalter

Schalter Wertigkeit Technische Angaben

S1 20 = ) . 20 21 22 23 24 25 26
s2 ol = Wertigkeit "y 5 4 g 163264
s3 2= Hﬂ:H:H:I ON
sS4 23 = OFF
s =16 S1 S7

5 = - ON

= eispie
S6 2°=32 P OFF
s7 =64 1+ 4 + 32 =37
HINWEIS

Die Werkseinstellungen sind ,ON" oder ,OFF“ bei allen Schaltern. Bei diesen
beiden Einstellungen wird die PROFIBUS Adresse Uber Parameter eingestellt.

Der Adressschalter befindet sich hinter der Blindabdeckung.

X140: serielle Schnittstelle (RS232)

Uber die serielle Schnittstelle kann das Bedienfeld AOP30 zum
Bedienen/Parametrieren angeschlossen werden. Die Schnittstelle befindet sich an
der Unterseite der Control Unit. Fir den Anschluss an die RS232 Schnittstelle kann
ein Standardkabel verwendet werden.

Tabelle 4-9  Serielle Schnittstelle (RS232) X140

00000
«Q000

©

Pin Bezeichnung Technische Angaben
p . 2 RxD Empfangsdaten
@ TxD Sendedaten
5 Masse Bezugsmasse

Steckerart:

SUB-D 9-polig Buchse

SINAMICS G130
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TO, T1 und T2 Messbuchsen

Tabelle 4-10 Messbuchsen TO, T1 und T2

Buchse Funktion Technische Angaben
T0 Messbuchse 0 Spannung: 0 V bis 5V
T1 Messbuchse 1 Aufldsung: 8 Bit
Laststrom: max. 3 mA
T2 Messbuchse 2 dauerkurzschlussfest
M Masse Bezugspotenzial ist Klemme M

Messbuchsen fir Blischelstecker d: 2 mm

HINWEIS

Die Messbuchstaben sind nur fir die Unterstiitzung bei der Inbetriebnahme
ausgelegt.

Steckplatz fiir die CompactFlash Card

SNIWIAISY

O L-00WV0-$S0C1S9

compacttlash_card_steckplatz.vsd

Bild 4-11  CompactFlash Card Steckplatz

SINAMICS G130
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VORSICHT

Die CompactFlash Card darf nur wie im Bild oben (Pfeil rechts oben) dargestellt
gesteckt werden.

Die CompactFlash Card darf nur im stromlosen Zustand der Control Unit gezogen
und gesteckt werden.

Bei Einsendung eines defekten Gerats CompactFlash Card nicht mit einsenden,
sondern zur Bestlickung des Tauschgerates aufbewahren.

Nichtbeachtung wird zum Verlust sdmtlicher auf der CompactFlash Card
befindlichen Daten fiihren (Parameter, Software-Lizenzen usw.).

SINAMICS G130
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Anschlussbild
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serielle Schnittstelle

Bild 4-12 Anschlussbild CU320
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4.11 Terminal Module TM31

Beschreibung

Das Terminal Module 31 (TM31) ist eine Klemmenerweiterungsbaugruppe. Mit
dem Terminal Module TM31 lasst sich die Anzahl der vorhandenen
Digitaleingénge/Digitalausgénge, sowie die Anzahl der Analogeingange/
Analogausgange innerhalb eines Antriebssystems erweitern.

Anschlussiibersicht

X524
X500 X501 Elektronikstrom-
JE
RDY o= X540
X620 -X530 (I .|& Hilfsspannungs-
=~ (&~ D=
X520 X530 =l B S versorgung
= W= = P24V
Digitaleingghge ——— =N = ; =
Rl [El|lo
S5 Hlol [Elo
Umschaltung Strom-/ — X541
Spannungder ———p ¥E } gg:? =
Analogeingange x521 [ E X541
SID= © % -«—— Digitalausgange
X521 “Bl =
Analogeingdnge ———— = =i
o IH =
~E
gg S -X542
xs522 |~ E ol
X522 "B Q)2 X542
Analogausgénge, Nh= g rL) 3 Relais 1
Temperatursensor o= P L)} 4 Relais 2
()] % @ b 5
|| LS bTT) 6
I=——— B

Schirmanschluss ——»

[ 1]

Schutzleiter-

anschluss M4 '

D®

Bild 4-13 Terminal Module TM31

SINAMICS G130
Betriebsanleitung 4-25



http://www.docu-track.com/buy/
http://www.docu-track.com/buy/

Elektrische Installation

04/04

M + u
M
X500 X501
I
. g g
| Terminal Module 31 alla |
X524 | 1 o !
— |- _—|_+24V 1 1% | X521
+ |
T [ _ Ao+ 1
_Igz ——!—z ';Lﬁ.oz._l A|0_|2 >
A+ '3
3 L p sy P
I's
P10 —
i 12|
7
N10 >— | ——
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X520 | | X522
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E' P N + “\V’/"
ot 0 - = ISP i
|: 6! 6
—O ——I-M — AOICH A= —®—
| +Temp-|—7—
X540 é Tomp 2.8 O E
— _ﬁ_+24v — |
— | 2, +24V PV X4
— —T!-+24v I .1 > +-|—1— ---------------
(=2 v 24v 451—» DIDO § L2
—8 _5—!—+24v = out/In DI/DOQ-I—S—
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—S __|-+24v - |—g DI/DO 10 ==
; 24V s
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Bild 4-14 Anschlusstibersicht Terminal Module TM31
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HINWEIS

Im Schaltungsbeispiel ist die Werkseinstellung der Terminal Module dargestellt.
Bei den Digitaleingangen (Klemme -X520 und -X530) erfolgt im Schaltungsbeispiel
die Spannungsversorgung aus der internen 24 V Spannung der Terminal Module
(Klemme —X540) heraus.

Die in zwei Gruppen zusammengefassten Digitaleingange (Optokoppler-Eingange)
haben ein gemeinsames Bezugspotential (Bezugsmasse M1 bzw. M2). Um bei
Benutzung der internen 24 V Versorgung den Stromkreis zu schlieRen, sind die
Bezugsmassen M1 / M2 mit der internen Masse M verbunden.

Erfolgt die Spannungsversorgung nicht aus der internen 24 V Versorgung
(Klemme —X540), so ist die Briicke zwischen den Massen M1 und M bzw. M2 und
M zu entfernen und M1 bzw. M2 mit der Masse der externen DC 24 V-Versorung
zu verbinden.

Nichtbeachtung wird zu einer Potentialverschleifung fihren.

X500, X501: DRIVE-CLIQ Schnittstelle

Tabelle 4-11 DRIVE-CLIQ Schnittstelle X500 und X501

Pin Signalname Technische Angaben
1 TXP Sendedaten +
2 TXN Sendedaten -
3 RXP Empfangsdaten +
4 reserviert, nicht belegen
8 B 5 reserviert, nicht belegen
1 6 RXN Empfangsdaten -
A 7 reserviert, nicht belegen
8 reserviert, nicht belegen
A + (24 V) Spannungsversorgung
B M (0 V) Elektronikmasse

Blindabdeckung fir DRIVE-CLIQ Schnittstelle: Fa. Tyco, Bestellnummer: 969556-5

X524: Elektronikstromversorgung

Tabelle 4-12 Klemmen fir Elektronikstromversorgung

Klemme Bezeichnung Technische Angaben

Spannung: DC 24 V (20,4 V - 28,8 V)
Stromaufnahme: max. 0,5 A

+ Elektronikstromversorgung

L1 +I + Nicht belegt
% Y
= [

Max. anschl. Querschnitt: 2,5 mm? (AWG 12)

Elektronikmasse

max. Strom Uber die Briicke im Stecker:

Elektronikmasse 20 A bei 55 °C

SINAMICS G130
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HINWEIS

Die beiden “+”- bzw. “M”-Klemmen sind im Stecker und nicht im Gerat gebriickt.
Damit wird ein Durchschleifen der Versorgungsspannung gewabhrleistet.

Die Stromversorgung kann durch die Klemmen X41.1/2 vom Power Module
erfolgen.

X520: 4 Digitaleingange

Tabelle 4-13 Klemmleiste X520

Klemme | Bezeichnung " Technische Angaben
1 DI O Spannung: -3 V bis 30 V
- 2 DI 1 Stromaufnahme typisch:
z : o2 :)Zi:zt:rflzizaélttr\(/ennung' Bezugspotenzial ist Klemme M1
~ 4 DI 3 '
o 5 M1 Peget High-Pegel: 15 V bis 30 V.
6 M Low-Pegel: -3 V bis 5 V

"Dl Digitaleingang; M1: Bezugsmasse; M: Elektronikmasse
Max. anschl. Querschnitt: 1,5 mm?* (AWG 14)

HINWEIS
Ein offener Eingang wird als "Low" interpretiert.

Damit die Digitaleingange funktionieren kénnen, muss die Klemme M1
angeschlossen werden. Es gibt folgende Mdglichkeiten:

1) Die mitgefiihrte Bezugsmasse der Digitalgange, oder

2) eine Briicke zur Klemme M (Achtung! Die Potenzialtrennung fiir die
Digitaleingange wird dadurch aufgehoben).

Bei Nichtanschluss von Klemme M werden die Digitaleingénge nicht funktionieren

SINAMICS G130
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X530: 4 Digitaleingange

Tabelle 4-14 Klemmleiste X530

Klemme Bezeichnung 1 Technische Angaben
1 DI 4 Spannung: -3 V bis 30 V
= 2 DI 5 Stromaufnahme typisch: 10 mA bei 24 V
z 3 DI 6 bei Potenzialtrennung: Bezugspotenzial ist Klemme M2
IS 4 DI 7 Pegel
o) e oo 2 Vs 5Y
6 M

DI Digitaleingang; M2: Bezugsmasse; M: Elektronikmasse
Max. anschl. Querschnitt: 1,5 mm?* (AWG 14)

HINWEIS

Ein offener Eingang wird als "Low" interpretiert.

Damit die Digitaleingange funktionieren kdnnen, muss die Klemme M2
angeschlossen werden. Es gibt folgende Mdglichkeiten:

1) Die mitgefiihrte Bezugsmasse der Digitalgange, oder

2) eine Briicke zur Klemme M (Achtung! Die Potenzialtrennung fiir die
Digitaleingange wird dadurch aufgehoben).

Bei Nichtanschluss von Klemme M werden die Digitaleingénge nicht funktionieren

X521: 2 Analogeingédnge (Differenzeingéange)

Tabelle 4-15 Klemmleiste X521

Klemme Bezeichnung " Technische Angaben

1 Al O+ A0V -+10V, R =70kQ
- 2 Al 0- +4 mA - +20 mA
N 3 Al 1+ 20 mA - +20 mA, R; =250 Q
w 0 mA - +20 mA
1N 4 Al 1-
; 5 P10 +10 V £ 1 %, lpnax 5 MA
~ 6 M Bezugspotenzial fiir Al 0
© 7 N10 -0V +1 %, Imax 5 MA

8 M Bezugspotenzial fir Al 1

" Al: Analogeingang; P10/N10: Hilfsspannung, M: Bezugsmasse
Max. anschl. Querschnitt: 1,5 mm?* (AWG 14)

VORSICHT

Der Eingangsstrom der Analogeingange bei Strommessung darf 35 mA nicht
Uberschreiten.

SINAMICS G130
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S$5: Umschalter Spannung/Strom Al0, Al1

Tabelle 4-16 Umschalter Spannung/Strom S5

Schalter Funktion Technische Angaben
S5.0 Umschaltung Spannung/Strom AIO
VI $5.0
S5.1 Umschaltung Spannung/Strom Al1 Spannung vVIEfl S51  spom
X522: 2 Analogausgange, Temperatursensoranschluss
Tabelle 4-17 Klemmleiste X522
Klemme | Bezeichnung " Technische Angaben
1 AO QO V+
N 2 AO 0 Bez 40V - +10V
w 3 AO 0 A+ +4 mA - +20 mA
IN 4 AO 1 V+ -20 mA - +20 mA
. 0 mA - +20 mA
5 AO 1 Bez
o
~ 6 AO 1 A+
® 7 KTY+ KTY84: 0...200 °C
8 KTY- PTC: Ryait < 1.5 kQ
Y AO: Analogausgang; KTY: Temperatursensoranschluss
Max. anschl. Querschnitt: 1,5 mm? (AWG 14)
X540: Gemeinsame Hilfsspannung fiir die Digitaleingdnge
Tabelle 4-18 Klemmleiste X540
Klemme Bezeichnung Technische Angaben
1 P24
- 2 P24
" 3 P24
w DC 24V
N 4 P24
. : o4 Imax = 150 mA (Summe aller P24 Klemmen)
o dauerkurzschlussfest
~ 6 P24
o 7 P24
8 P24

Max. anschl. Querschnitt: 1,5 mm?* (AWG 14)

SINAMICS G130
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X541: 4 potenzialgebundene Digitalein-/ausgéange

Tabelle 4-19 Klemmleiste X541

Klemme Bezeichnung " Technische Angaben
1 P24 als Eingang:
= 2 DI/DO 8 Spannung: -3 V bis 30 V
z 3 DI/DO 9 Stromaufnahme typisch: 10 mA bei DC 24 V
& 4 DI/DO 10 als Ausgang:
o1 5 DI/DO 11 max. Laststrom pro Ausgang: 20 mA
= 6 M dauerkurzschlussfest

"' DI/DO: Digitalein-/ausgang; M: Elektronikmasse
Max. anschl. Querschnitt: 1,5 mm?* (AWG 14)

HINWEIS
Ein offener Eingang wird als "Low" interpretiert.

X542: 2 Relais Ausgange (Wechsler)

Tabelle 4-20 Klemmleiste X542

Klemme Bezeichnung R Technische Angaben
1 DO 0.NC max. Laststrom: 8 A
- 2 DO 0.COM max. Schaltspannung:
z 3 DO 0.NO . hAICI 2.50 V,DC 30 V
o 4 DO 1.NC e t?eti i:sctuzrzs% V: 2000 VA
o 5 DO 1.COM bei DC 30 V: 240 W (ohmsche Last)
6 DO 1.NO erforderliche Mindestlast: 20 mA

YNO: SchlieRer, NC: Offner, COM: Mittelkontakt
Max. anschl. Querschnitt: 2,5 mm* (AWG 12)

HINWEIS

Werden an die Relaisausgange AC 230 V angelegt, so muss das Terminal Module
zusatzlich Gber einen Schutzleiter mit 6 mm? geerdet werden.

SINAMICS G130
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Inbetriebnahme

5.1 Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel behandelt:

o Die Erstinbetriebnahme der Einbaugeréate (Initialisierung)

Die Eingabe der Motordaten (Antriebsinbetriebnahme)

Die Eingabe der wichtigsten Parameter (Grundinbetriebnahme) mit

Abschluss durch die Motoridentifizierung

e Datensicherung

e Parameter-Reset auf Werkseinstellung

Sollwertkanal

Regelung

/N

—

Oe0

PROFIBUS
Q_
I\ i
N —
Eingangsklemmen TM31 Ausgangsklemmen
Diagnose Stérungen/Warnungen Uberwachungen Funktionen Schutzfunktionen

/

SINAMICS G130
Betriebsanleitung
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5.2 Inbetriebnahmetool STARTER

Beschreibung

Mit dem Inbetriebnahmetool STARTER kénnen Sie die SINAMICS Antriebe bzw.
Antriebssysteme konfigurieren und in Betrieb nehmen. Die Konfiguration des
Antriebs kdnnen Sie mit Hilfe des STARTER Assistenten zur Antriebskonfiguration
vornehmen.

HINWEIS

In diesem Kapitel wird die Inbetriebnahme mit dem STARTER beschrieben. Der
STARTER verfugt Gber eine umfangreiche Online-Hilfe, die sdmtliche Ablaufe und
Einstellungsmaéglichkeiten im System detailliert erklart.

Daher beschréankt sich dieses Kapitel auf die einzelnen Schritte der
Inbetriebnahme.

Voraussetzungen fiir die Installation von STARTER
Hardware-Mindestvoraussetzungen:
e PG oder PC mit
e Pentium Il 400 MHz (Windows NT/2000)
e Pentium 111 500 MHz (Windows XP)
e 256 MB RAM
e 1024x768 Pixel Bildschirmauflésung
Software-Mindestvoraussetzungen:
e entweder Windows NT 4.0 SP6
e oder Windows 2000 SP3
e oder Windows XP Professional SP1
e und Internet Explorer V5.0.1Microsoft Windows NT 4.0 ab SP 6

5.21 Installation von STARTER

Der STARTER wird Uiber die "Setup“-Datei installiert, die auf dem mitgelieferten CD
enthalten ist. Nach einem Doppelklick auf die "Setup“-Datei fiihrt der Installations-
Assistent den Anwender zum erfolgreichen Abschluss der STARTER Installation.

SINAMICS G130
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5.2.2 Erlauterung der Bedienoberflaiche vom STARTER

Der STARTER bietet folgende 4 Bedienbereiche an:

Symbolleisten
Projektnavigator
Arbeitsbereich

Detailanzeige

[BASTARTER - Projekt_21.mcp s =18

Projekt  Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe

JJQIEIEI_I_IEI_IM\MHMII_IJ_I
i | AT | @] | s %5

\

Projekt

\
Stife | Meldung

Information \{:Er\nhz\evur\g des Gerdtes an Adiesse 3

4] |»
[ Ausgebe Enmiteln der Lisist |

Droekeoie £ ki EilFe S oty Offline-Modus | I
hstart || A @ || Xgpant shonero [E sTARTER - Projekt_21... H=%J% zn
Bedienbereich Erkldrung

Symbolleisten

In diesem Bereich werden die am haufigsten zu verwendenden Funktionen lber
Symbole zugénglich gemacht

Projektnavigator | In diesem Bereich werden die im Projekt vorhandenen Elemente und Objekte
angezeigt.

Arbeitsbereich In diesem Bereich werden Anderungen der Antriebsgeréte vorgenommen.

Detailanzeige In diesem Bereich werden detaillierte Informationen angezeigt, z. B. zu Stérungen

und Warnungen.

SINAMICS G130
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53 Ablauf der Inbetriebnahme mit dem STARTER

Grundsatzliche Vorgehensweise mit dem STARTER

Der STARTER benutzt eine Serie von Dialogmasken zur Erfassung der
erforderlichen Daten fur das Antriebsgerat.

ACHTUNG

Diese Dialogmasken sind mit Voreinstellungswerten vorbelegt, welche Sie
gegebenenfalls an Ihre Anwendung und Konfiguration anpassen missen.

Dies ist eine bewusste Vorgehensweise!

Ziel: Durch eine sorgfaltige und Uberlegte Eingabe von Konfigurationsdaten
Ihrerseits kdnnen Abweichungen zwischen Projektdaten und Daten des
Antriebsgerates (erkennbar in Online-Modus) vermieden werden.

5.31 Projekt erstellen

Klicken Sie auf das Symbol STARTER auf dem Desktop, oder wahlen Sie den
Menlbefehl Start > Simatic > STEP 7 > STARTER in dem Windows Startmend
aus, um das Inbetriebnahmetool STARTER zu starten.

Nach dem erstmaligem Starten erscheint folgendes Grundbild mit den
Dialogmasken:

¢ STARTER Erste Schritte Inbetriebnahme Antrieb
e STARTER Projekt Assistent

Die Inbetriebnahmeschritte sind unten als nummerierte Schrittfolge aufgefiihrt.

SINAMICS G130
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Zugriff auf den STARTER Projektassistenten

i STARTER - Projekt == x|

Projekt  Zielsystem Ansicht Extras Fenster  Hilfe

| Desw]| & o]l o] ] w2l|| 2elitufFe || 251]| e
| EErl=] ] = e o] | 1% || 891] | sal st
E? HTML Help

= = =2 [ & B @

Auzblenden Zuriick Worwarts  Aktualisieren  Diucken DOptionen  “allkextsuche

Irhal | s | Sushen| Erste Schritte Inbetriebnahme Antrieb

\Wenn diese Seite beim Start nicht mehr automatisch angezeigt werden
soll, wahlen Sie Extras > Einstellungen und deaktivieren Sie im Register
Workbench die Option Erste Schritte beim Start anzeigen.

Bei der Erstellung eines neuen Projekts, der Konfiguration des anfriebs und
der Schnittstelle werden Sie durch einen Assistenten unterstitzt, Der
assistent hilft Thnen bei der Online- und Offline-Konfiguration. Wahlen Sie
dazu im Menl Projekt > Neu mit Assistent.

So nehmen Sie folgende Antriebe in Betrieb:
OMLIME Inbetriebnahrme eines anfriehs der MICROMASTER 4 Generation

OMLINE Inbetriebnahme eines SIMAMICS S/G mit Hilfe des
Projektassistenten

OFFLIME Inbetrisbnahime eines SINAMICS S5/G mit Hilfe des
Projektassistenten

Kurzbeschreibung der Baumstruktur im Projektnavigator:
= Projekthaum - MICROMASTER Antriche
+ Projektbaum - SINAMICS G110 Anfrieb
« Projekthaurm - SINAMICS S/G Antriebe

Kurztutorials fiir Antriebe:
« Tutorial SINAMICS S120

Driicken Sie F1, um Hife zu erhalten, _’_,_’_
Bild 5-1 Grundbild des Parametrier- und Inbetriebnahmetools STARTER

1. STARTER Erste Schritte Inbetriebnahme Antrieb ausblenden tber
HTML Hilfe > SchlieRen

HINWEISE

Nach dem Deaktivieren des Feldes Assistent beim Start anzeigen erscheint der
Projektassistent beim nachsten Start des STARTERS nicht mehr.

Uber das Menii Projekt > Neu mit Assistent ist der Projektassistent aufrufbar.

Zum Deaktivieren der Online-Hilfe Erste Schritte beachten Sie bitte die
angegebenen Informationen in der Hilfe.

Die Online-Hilfe kann jederzeit Gber Hilfe —> Erste Schritte wieder aufgerufen
werden.

Im STARTER steht Ihnen eine ausflhrliche Online-Hilfe zur Verfiigung.

SINAMICS G130
Betriebsanleitung 5-5


http://www.docu-track.com/buy/
http://www.docu-track.com/buy/

Inbetriebnahme 04/04

Der STARTER Projektassistent

Starter - Projektassistent I i x|
i 2 3 4
Einfuhrung Mevies Projekt PG /PC- Antrebs- Zusammen-
erstellen Schrittstelle gerate fassung
einstellen einfugen

zuzammenstellen...

it e ol é

1. Heues Projekt anlegen

2. Schnittztelle einnchten

3. Antriebggerate einfligen |
Yorandenes Frojekt
dffrnen [affline]...

v Assistent beim Start anzeigen

Abbrechen |

Bild 5-2 STARTER Projektassistent

2. Klicken Sie auf Antriebsgerite offline zusammenstellen... im Projektassistent
vom STARTER

i 2 3 4
Einfiihrung Meues Prajekt PG/ PC - Antriebsz- Zusammen-
erztellen Schrittztelle gerate fassung
einztellen einfligen

Geben Sie bitte die Projektdaten ein:

Projektriame: IF'roiekt

Autor: I

K.ommentar:

-

[~
< Zurlick, | Wi eiter > I .&bblechenl

Bild 5-3 Neues Projekt erstellen

3. Geben Sie, wie oben dargestellt, den Projektnamen und eventuell Autor und
Kommentar ein.

4. Klicken Sie auf Weiter >, um im PG/PC eine PROFIBUS-Schnittstelle
einzurichten.

SINAMICS G130
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Starter - Projektassistent ; x|
1. 2 3 4
Einfiihiung MHeues Projekt PG/ PC - Antriebs- Zusammen-
erztellen Schnittstelle gerate fassung
einstellen einfugen

Legen Sie die Online-Yerbindung zum Anknebsgerat
fest:

- Eingestellte
Schnittstelle: CR5511(FROFIBUS]

Endern und testen... |

< Zurick || Weiter> | Abbrechen |

Bild 5-4 Schnittstelle einrichten

HINWEIS

Die Online-Verbindung zum Antriebsgerat kann nur Gber PROFIBUS erfolgen. Als
eingestellte Schnittstelle sind daher nur die Werte CP5511 oder CP5611 gilltig.

5. Klicken Sie auf Andern und testen... und richten Sie die Schnittstelle
entsprechend lhrer Geratekonfiguration ein.
Es stehen die Schaltflachen Eigenschaften..., Diagnose..., Kopieren... und
Auswabhlen... zur Verfiigung.

SINAMICS G130
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PG,/PC-5chnittstelle einstellen i x|

zugﬁwag|

Zugangspunkt der Applikation:
IS?EINLINE [STEFP7] - CPERIT[PROFIEUS) j
[Standard fur STEF 7]

Benutzte Schrittstelenparametnemnng:

IDF%HIPHGHEUS] Eigenzchaften. .. I
B <keine> Diagniose. . |

B CPE511 [Auto)

B CPS511(MPI) Kopieren. . |
CPEE11(PFI) Lischen |
CPEE11[FROFIBLS]
[Parametrierung lhres

Kommunikationsprozessore CPE511 fr ein
PROFIBLS-Metz]

Hinzufiigen/E ntfernen: Auzwahlen... |

Abbrechen | Hite |

|' Schnittztellen

Bild 5-5 Schnittstelle einstellen

HINWEIS

Um diese Schnittstellenparametrierung vorzunehmen muss eine entsprechende
Schnittstellenkarte z. B: CP5511 installiert sein.

SINAMICS G130
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Eigenschaften - CP551 1{PROFIBUS) I x|

PROFIBUS |

~ Stationsbezogen
¥ PG/PC ist einziger Master am Bus
Adresse: 0 e
Timeout: 1z -

~ Netzbezogen -
Ubertragungsgeschwindigkeit: |1'5 b bit A= vl
Hochste Teinehmeradiesse: 126 >
Profit

Standard
Univerzel [DP/FMS]
Benutzerdefiniert

Buzparameter. .. |

[™ | Folgende Metzkorfiguration berticksichtigen

I aster: I‘I 3: Glaves: IIJ 3:
ok | Standad | Abbrechen | Hite |

Bild 5-6 Schnittstelle einstellen — Eigenschaften

- Metzkaontiguration

ACHTUNG

PG/PC ist einziger Master am Bus muss aktiviert sein, wenn ansonsten kein
weiterer Master (PC, S7 usw.) am Bus vorhanden ist.

HINWEIS

Auch wenn kein PROFIBUS-Schnittstelle im PC eingebaut ist, kdnnen Projekte
erstellt werden und PROFIBUS-Adressen fir die Antriebsobjekte vergeben
werden.

Es werden nur die im Projekt verfligbaren Busadressen angeboten. Dadurch wird
verhindert, dass Busadressen doppelt belegt werden.

6. Nach Abschluss klicken Sie auf OK, um die Einstellungen zu bestatigen und in
den Projektassistent zurtick zukehren.

SINAMICS G130
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Starter - Projektassistent i x|
i [ 7 3 4
Einfuhring Meues Projekt PG /PC- Antriebs- Zusammern-
erstellen Schnittstelle gerate fassung
einstellen einfugen

Legen Sie die Onlineerbindung zum Aninebsgerat

fest:
@ Eingestelte
‘ Schnittztelle: EPS511(PROFIEUS]

Lindern und testen... |

< Zuriick, | wieiter > I .&bbrechenl

Bild 5-7 Schnittstelle einstellen

7. Klicken Sie auf Weiter >, um im Projektassistent ein Antriebsgerat einzurichten
wie unten dargestellt.

Storter projektassistent £
' 1 2 3 4
Einfuihiung Neies Projekt PG/PC- Antriebs- Zugammen:
erstellen Schnittstelle gerate fassung
einztellen einfugen

Geben Sie bitte die Antriebsgeratedaten ein:

-~ Worschau | 7 Antiebsgerat
@ Projekt_4 Gerat: I Sinamics ﬂ
Typ: G130 =]
Yersion: ¥2.1 -
Buzadresse: 33 -
Mame; I.t’-‘-.ntliebsgeraet_ﬂ

Sinamics Tutarial | Einfugen I
< Zuriick | wheiter » | Abbrechenl

Bild 5-8 Antriebsgerat einfliigen

8. Wahlen Sie folgende Daten aus den Listenfeldern:

Gerit: Sinamics
Typ: G130
Version: v2.1
Busadresse: die entsprechende Busadresse fiir Inre Konfiguration
Die Eingabe im Feld Name: ist frei wahlbar
SINAMICS G130
5-10
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9. Klicken Sie auf Einfiigen
Das angewahlte Antriebsgerat wird im Projektassistent im Vorschaufenster

angezeigt
x
' 1 2 3 4
Einfuihiung Neies Projekt PG/PC- Antriebs- Zugammen:
erstellen Schnittstelle gerate fassung
einztellen einfugen
Geben Sie bitte die Antriebsgeratedaten ein:
—WYorschau 1 Antnebsgerat
=& Projekt 4 Gerat: ISinamics ﬂ
Antnebzgeraet_0
L Lk Typ: {5130 =l
ersion: w21 hd
Buzadresse: 24 ~
Mame; IAntliebsgeraet_'l
Sinamics Tutarial | Einfugen |

< Zurick | wigiter »

Abbrechen |

Bild 5-9 Antriebsgerat einfligen

10.Klicken Sie auf Weiter >
Es wird eine Zusammenfassung des Projektes angezeigt.

x
T 2 a A
Einfizhrung Meues Projekt PG/ PC- Antriebs- Zuzammen-
erztellen Schnittstelle gerate fazzung
einztellen einfiigen
E 5 waurden folgende Einztellungen gewahlt; _ﬂ

- Projektname: Projekt_4
Speicherort C:hSiemenshStepuadprofProjek_2

- Schnittstelle: CPS511(PROFIBLS]

- Antriebzgerate:

Antriebsgeraet_0 [SINAMICS_G130 , Adr.33)

<]

< Zuriick

_>IJ
Abbrechen |

Bild 5-10 Zusammenfassung

11.Klicken Sie auf Fertigstellen, um das Anlegen eines neuen Projektes fiir das
Antriebsgerat abzuschlie3en.

SINAMICS G130
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5.3.2 Antriebsgerat konfigurieren

Offnen Sie im Projektnavigator das Baumelement, das Ihr Antriebsgerat enthalt.

BASTARTER - Projekt

) =] 3
Projekt  Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hife

= % Projekt
i ® Einzelantrish einflgen
E-ffla Antriebsgeraet 0
"y :

% Ubersicht
> Konfiguration
> Topologie
1+ [ Control_Unit

4] i
Projekt

Driicken Sie F1, um Hife zu erhalten.

Offlinc-Modus S

Bild 5-11  Projektnavigator — Antriebsgerats konfigurieren

1. Klicken Sie auf das Plus-Zeichen neben das Antriebsgerat im Projektnavigator,
das Sie konfigurieren wollen.

Das Plus-Zeichen wechselt zu einem Minus-Zeichen und die Optionen zur
Konfiguration des Antriebsgerates erscheinen im Format eines
Verzeichnisbaumes unter dem Antriebsgerat.

2. Doppelklicken Sie auf Antriebsgerat konfigurieren.

SINAMICS G130
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Antriebsgerat konfigurieren

Konfiguration - Antriebsgeraet_0 - Antriebsger &t

Konfigurieren Sie das Antriebsgerat:

0 pticrer
Spannungsauswahl:

[Clantriebseinstellung
[k
1

Woreinstellungen der Si

Auswahl Antriebsgerat:

R egelungsart/Sallwerts Typ [Bestel-Mr. Span.. | Bemessungsl.. | Bemessung...
[ ichtigs Parsmieisr ESL3TI0-IGEIEIAA0 400V 315kw BG4
ESL3TI0IGE3THAA0 400V 400KW 7458
z i
[1zusemmentaseng ESL3T0IGEIR-4560 400V dBOKW 8404
ESL3TI0IGEAT 0440 400V GEOKW 9854

L]
g
i ”‘

Fanfigurieren Sie den Antrieb:

Regelungstyp: “ector Controller

Antriebzgeratek onfiguration: G130 Einbaugerat

< Zuriick I Weiter > I Abbrechen Hilfe

Bild 5-12  Antriebsgerat konfigurieren

3. Wahlen Sie unter Spannungsauswahl: die richtige Spannung fir Ihr
Antriebsgerat aus

HINWEIS

Mit diesen Schritt treffen Sie eine Vorauswahl der Einbaugerate. Eine Festlegung
der Netzspannung findet noch nicht statt.

4. Aus der Liste unter Auswahl Antriebsgerit:, die dann erscheint, wahlen Sie
das entsprechende Antriebsgerat nach Typ (Bestell-Nr.) aus (siehe
Typenschild).

5. Klicken Sie auf Weiter >

SINAMICS G130
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Auswahl der Optionen

Konfiguration - Antriebsgeraet_0 - Optionen
P& nitriebsgerat Konfigurieren Sie die Bestelloptionen:
[ClAntriebzeinstellung Auzwahl der Optionen:

[C1TM31: 1 Stiick
[1TM31: 2 Stiick

o
Twichtioe Paramster

[(J2uzammentassung

—

Mach dem Yerlazsen diezer Assistentenseite konnen die
' Optiohen und die Auzwahl des Antriebsgerates nicht mehr
geandert werden,

< Zuriick Abbrechen Hilfe

Bild 5-13  Auswahl der Optionen

6. Wahlen Sie im Kombinationsfeld Auswahl der Optionen: die Optionen, die zu
Ihrem Antriebsgerat gehoéren, durch Klicken auf die entsprechenden
Kontrollkastchen aus (vgl. Typenschild).

HINWEIS

Uberpriifen Sie sorgféltig, ob die ausgewahlten Optionen an Ihrem Einbaugerat
angeschlossen sind.

Anhand der Optionsauswahl werden vom Assistenten interne Verschaltungen
durchgefihrt, daher ist es nicht moglich, die ausgewahlten Optionen Uber die
Schaltflache < Zuriick nachtraglich zu andern.

Bei einer fehlerhaften Eingabe muss das komplette Antriebsgerat im
Projektnavigator geldscht und ein neues eingefiigt werden!

7. Nach sorgfaltiger Priifung der Optionen klicken Sie auf Weiter >

SINAMICS G130
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Antriebseigenschaften konfigurieren

Konfiguration - Antriebsgeraet_0 - Antriebseinstellung

WA ntiiebsgerat Antrieb: Antrieb_1

|5(|'-.'f'|" a =11}

Konfigutisren Sie dis Antriebseigenschalten:

[Ihator
[T areinstellungen der 5 Hom: |EC-Mator
R egelungzart/Sollwerte

[J'wfichtige Parameter

[C1Zuzammenfazsung

< Zurlick I Weiter > I Hilfe: |

Bild 5-14  Antriebseigenschaften konfigurieren

8. Wabhlen Sie unter Norm: die entsprechende Norm fiir Ihren Motor.
Hierbei wird folgendes festgelegt:
IEC-Motor [50 Hz / kW]: Netzfrequenz 50 Hz, Motordateneingabe in kW
NEMA [60 Hz / hp]: Netzfrequenz 60 Hz, Motordateneingabe in hp

9. Klicken Sie auf Weiter >

SINAMICS G130
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Motor konfigurieren — Motordaten eingeben

Konfiguration - Antriebsgeraet_0 - Motor

W& ntriehsoerat Artriet: Antrich_1
(] 0 pticren
el nliiebssinstslung K.onfigurisren Sie den Motar:
CWoreinstellungen der 5{ Mame: Fatar
Regelungzart/ S ollwerk ) .
EW?S:tiL;zg;’aa[ram:t;a § ™ Standardmator aus Liste auswhlen

[2uzammentassung ' Matordaten eingeben

Matartyp: E chronmator

[~ motarinteme Bremse vorhanden

< Zuriick I Weiter > I Hilfe |

Bild 5-15  Motor konfigurieren — Motordaten eingeben

10.Geben Sie unter Name: einen beliebigen Namen fur den Motor ein.

11.Wahlen Sie aus dem Auswahlfeld neben Motortyp: den entsprechenden Motor
fur lhre Anwendung

12.Klicken Sie auf Weiter >

Konfiguration - Antriebsgeraet_0 - Motordaten

W& ntriebsgerat Antrieb: Antrieb_1

[W]0 ptioren
[W]Antriebzeinstelung
(W]t ator

Matordaten, Asynehnonmotor [rotierend]:

Hame Kommentar wWert |Einheit| =
[Woreinstellungen de p304[0] | Motor-Bemessungsspannung 0 W
IR egelungsart/Soll: p305[0] | Mator-Bemessungsstram 000 s
[Cwichtioe Parsmeterw | | n307[0] Metor-Bemessungsleistung 0.00 K

pa03[0] | Motor-Bemessungsleistungsfaktor 0.000 -

a1 0[0] | Motor-Bemessungsfrequenz [ulai] Hz

p311[0] | Mator-Bemessungsdrehzahl 0.0 1 dmin ﬂ

[~ wollen Sie die Ersatzschaltbilddaten eingeben 7

< Zuriick I Weiter > I Hilfe |

Bild 5-16  Ersatzschaltbilddaten eingeben

13.Geben Sie die Motordaten ein (siehe Motor-Typenschild)

14.Aktivieren Sie Wollen Sie die Ersatzschaltbilddaten eingeben? nach Bedarf.

SINAMICS G130
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ACHTUNG

Diese Funktion sollte nur dann aktiviert werden, wenn das Datenblatt mit
Ersatzschaltbilddaten vorhanden ist. Bei unvollstandiger Dateneingabe in der
Maske wird der Versuch, das Antriebsprojekt ins Zielsystem zu laden, zu
Fehlermeldungen fiihren.

Konfiguration - Antriebsgeraet_0 - Ersatzschaltbilddaten

[W]&ntriebsgerat Artriet: Antrieh_1

w0 ptionen

Wl4ntriebseinstellung Erzatzschaltbilddaten, Aspnchronmatar [ratisrend):

[t otar

[t atordaten Hame Kommentar Wert |Einheit

zalzzcnal 1t pa20[0] Motor-Bemessungsmagnetisierungsstrom/-k 0.000 |4

(1% areirstelungen de p3E22[0] | Maximale Motordrehzahl oo 1min

[CIRegelungsat/Solv x| | paa1[0] Motar-Traghetsmament 0.00000 |kgm?
p344[0] | Matorgeswvicht 0.0 kg
pas0[0] Mator Standerwiderstand kat 000000 | Ok
pas2[0]| Kabelwiderstand (Anteil vom StAnderyviders|0.00000 | Ohm
pa5d[0] | Motor Laufervviderstand kalt 0.00000 | Ohm
P356[0] | Mator Standerstrevinduktivitst 0.00000 | mH
p35E[0] | Mator Lauterstrevinduktivitst 0.00000 | mH
p3E0[0] | Mator Hauptinduktivitat 0.00000 |mH

< Zuriick I Weiter > I Hilfe |

Bild 5-17 Ersatzschaltbilddaten eingeben

15.Geben Sie gegebenenfalls die Ersatzschaltbilddaten ein
16.Klicken Sie auf Weiter >

SINAMICS G130
Betriebsanleitung 5-17


http://www.docu-track.com/buy/
http://www.docu-track.com/buy/

Inbetriebnahme 04/04

[W]Antriebzgerat Antrick:
W0 ptioren :
Ivl4ntiiebseinstellung YWahlen Sie die Yorsinstellungen der Befehlzquellen aus:
[wltdator
ate BL=11]
%:—tdrft'ot;i‘:;}tbiiddate Sencko
F rzatzsch
COs1 IKeine Avswahl ﬂ
DHagelungsanfSollp\;l Samtliche Binektoreingange [Bl) des entzprechenden

Befehlsdatensatzes (Command Data Set, COS] werden
entzprechend verschalket.

Wahlen Sie die Yorsinstellungen der S ollwertquellen aus:
CDS0 | Profibus =l
Sollwertquellen:

ChOs1 I Feine Auswahl j
Samtliche Konnektoreingange [Cl) des entsprechenden
Befehlzdatenszatzes ([Command Data Set, COS] werden
entzprechend verschaltet.

< Zuriick I Wieiter > I Hilfe |

Bild 5-18  Voreinstellung der Sollwerte / Befehlsquellen

17.Wahlen Sie unter Befehlsquellen: und Sollwertquellen: die entsprechenden
Voreinstellungen fur Ihre Geratekonfiguration.
Es stehen folgende Auswahloptionen der Befehls- und Sollwertquellen zur
Verfligung:

Befehlsquellen

- PROFIBUS

- Klemmen TM31

- Klemmen CU

- PROFIBUS + TM31

Sollwertquellen

- PROFIBUS

- Klemmen TM31

- Motorpotentiometer
- Festsollwert

HINWEIS

Bei SINAMICS G130 wird standardmafig nur CDSO0 zur Voreinstellung der
Befehlsquellen und Sollwertquellen verwendet.

Vergewissern Sie sich, dass die ausgewahlte Voreinstellungen lhrer tatsachlichen
Systemkonfiguration entspricht.

Es ist nicht méglich, die ausgewahlte Voreinstellung iber die Schaltflache

< Zuriick nachtraglich zu andern (auller bei aktuellem Wert Keine Auswahl).
Bei einer fehlerhaften Eingabe muss das komplette Antriebsgerat im
Projektnavigator geléscht und ein neues eingefiigt werden!

18.Nach sorgfaltiger Prifung der Voreinstellungsauswahl, klicken Sie auf Weiter >

SINAMICS G130
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Reglungsart / Technologische Applikation festlegen

Konfiguration - Antriebsgeraet_0 - Regelungsart/Sollwerte

Antrieb: Antrieb_1

E._'/_JHr.{ne-bse-—.insteliu_:ng Wwahlen Sie die Regelungsart und den PROFIBUS-T elegrammtyp aus:
[w]Fdator
[t atordaten

Begelungsart: I Direhzahlregelung [geberlosg) ;i

PROFIBUS FZD T elegramm: IFleie Telegrammprojeklierung mit;]

E= wird keine Yerschaltung der PROFIBUS-Prozessdaten auf
BiCo-Parameter vorgenommen. Samtliche BiCo-Parameter sind
frei werschaltbar,

Technologische Applikation: IPumpen und Luifter [1] _‘_i

i~ Bei Erstinbetisbrnahme wird eine b otoridentifik ation empfohlen; -

Motaridentifizierung: lldentifizierung der Motordaten [2) _'_i

Bei Antriebsfreigabe wird einmalig eine Motordatenidentifikation
durchgefihit. Der Matar fubit Strom und kann sich bis zu einer
* vierkel Umdrehung ausrichten,

< Zuriick

Hilfe: |

Bild 5-19  Festlegung Reglungsart / Technologische Applikation

19.Wahlen Sie die entsprechenden Daten aus.

- Regelungsart:
wahlen Sie unter den folgenden Steuerungs-/Regelungsarten aus:
U/f-Steuerung mit linearer Charakteristik
U/f-Steuerung mit linearer Charakteristik und FCC
U/f-Steuerung mit parabolischer Charakteristik
U/f-Steuerung mit parmetrierbarer Charakteristik
U/f-Steuerung flr frequenzgenaue Antriebe (Textilbereich)
U/f-Steuerung fiir frequenzgenaue Antrieb mit FCC
U/f-Steuerung mit unabhdngigem Spannungssollwert
Drehzahlregelung (geberlos)
Drehmomentregelung (geberlos)

- PROFIBUS PZD Telegramm:
"Freie Telegrammprojektierung mit BICO" sollte ausgewahlt sein.

- Technologische Applikation:
"Standardantrieb (Vector)" ist fir SINAMICS G130 in den meisten Fallen die
richtige Vorbelegung.

- Motoridentifizierung:
"ldentifizierung der Motordaten" ist fir SINAMICS G130 in den meisten
Fallen die richtige Vorbelegung.

20.Klicken Sie auf Weiter >

SINAMICS G130
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Wichtige Parameter eingeben

Konfiguration - Antriebsgeraet_0 - Wichtige Parameter

0 ptianen Antrieh: Antrieb_1
[W]Antriebseinstellung
(W]t akar

Wit atordaten

[w]E rzatzzchaltbilddate Matorstrom Grenzwert:
[w]' oreinztellungen de

Geben Sie die Werte fur die wichtigsten Parameter wor:

IR egelungsart/Sollw Minimale Drehzahl: 0.000 1/
Mawimale Drehzahl: 1500.000 ik
r Hachlaufzeit: 20.000 3
Biicklaufzeit: 30.000 =
Riicklaufzeit bei 153 10.000 4

< Zuriick I Weiter > I Hilfe |

Bild 5-20  Wichtige Parameter

21.Geben Sie die entsprechenden Parameterwerte ein.

HINWEIS

Der STARTER liefert Tooltips, wenn Sie den Mauszeiger liber das gewtlinschte
Feld halten ohne in das Feld zu klicken.

22 Klicken Sie auf Weiter >

SINAMICS G130
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Zusammenfassung der Daten des Antriebsgerates

Konfiguration - Antriebsgeraet_0 - Zusammenfassung

Wt ririebseinstellung & |  Folaende Daten des Antrisbsgerates sind eingegeben:

Antriebzgerat: -
WIE isateschaltbilddate Mamne: Antriebsgeraet
&V oreinstellungen de Bestell-Mr.: B5L3310-1GE36-1440
; i Busaddresse: 33
[W]F egelungsart /S ol A nirieh:
[]wfichtios Parametel Mame: Anitrieb_1

Optiohen: -
Antriebzeinztellung:
Mo [EC-Mator [50 Hz £ Kw]
Yorbelegung der Parameter des Wektorantiebs [Offling]; 0K
Matar:
Mame: bator
Motortyp: 1LAS Standard-Asynchronmotar
Matarhaltebremse: nicht vorhanden

< Zuriick Hilfe

bl
Kopieren |
_ tire |

Bild 5-21  Zusammenfassung der Daten des Antriebsgerates

23.Mit Kopieren konnen Sie die im Fenster gezeigte Zusammenfassung der Daten
Ihres Antriebsgerates in eine Textverarbeitung zur Weiterverwendung einfligen.

24 .Klicken Sie auf Fertig stellen.
25.Sichern Sie lhr Projekt auf Festplatte Uber Projekt > Speichern.

SINAMICS G130
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5.3.3 Antriebsprojekt starten

Sie haben ein Projekt erstellt und auf Festplatte gespeichert. Der nachste Schritt
ist, die Konfigurationsdaten in Inrem Projekt zum Antriebsgerat zu tbertragen.

STARTER Projekt zum Antriebsgerat libertragen

Folgende Schritte sind erforderlich, um das offline-erzeugte STARTER Projekt zum
Antriebsgerat zu Ubertragen:

Bedienschritt Auswahl in der
Symbolleiste

1. Wahlen Sie den Menlpunkt

Projekt > Mit Zielsystem verbinden J I_
“5 b

2. Wahlen Sie den Menupunkt :
Zielsystem > Laden > Projekt ins Zielsystem —

5 M|

ACHTUNG

Ihre Projektdaten wurden nun zum Antriebsgerat Gbertragen. Diese Daten sind
momentan nur im fliichtigen Speicher des Antriebsgerates vorhanden, jedoch nicht
auf der CompactFlash Card gespeichert!

Um |hre Projektdaten netzausfallsicher auf der CompactFlash Card lhres
Antriebsgerates zu speichern, fihren Sie den nachstehenden Bedienschritt aus.

Bedienschritt Auswahl in der
Symbolleiste

3. Wabhlen Sie den Menupunkt
Zielsystem > RAM nach ROM kopieren

:l;

HINWEIS

Das Symbol fiir RAM nach ROM kopieren ist nur bedienbar, wenn das
Antriebsgerat im Projektnavigator markiert ist.

SINAMICS G130
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Ergebnisse der vorangegangenen Bedienschritte
e Sie haben ein Projekt fiir Ihr Antriebsgerat mit dem STARTER offline erzeugt
e Sie haben lhre Projektdaten auf der Festplatte Ihres PCs gespeichert
e Sie haben Ihre Projektdaten zum Antriebsgerat Gbertragen

e Sie haben Ihre Projektdaten netzausfallsicher auf der CompactFlash Card Ihres
Antriebsgerates gespeichert

HINWEIS

Der STARTER ist ein Inbetriebnahmetool, welches Sie jederzeit bei komplexen
Eingriffen ins Antriebssystem unterstutzt.

Wenn Sie im Online-Modus mit Systemzustéanden konfrontiert sind, die nicht mehr
beherrschbar erscheinen, empfehlen wir lhnen, das Antriebsprojekt im
Projektnavigator zu I6schen und mit dem STARTER ein neues Projekt sorgfaltig
mit den entsprechenden Konfigurationsdaten fur Ihre Anwendung zu erstellen.

SINAMICS G130
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54 Das Bedienfeld AOP30 (Option)

Beschreibung

Zum Bedienen und Beobachten sowie zur Inbetriebnahme ist ein Bedienfeld
(Option) mit folgenden Merkmalen verfligbar:

e Grafikfahiges LCD-Display mit Hintergrundbeleuchtung fiir Klartextanzeige und
"Balkenanzeige" von Prozessgrofien

e LEDs zur Anzeige der Betriebszustande

e Hilfefunktion mit Beschreibung von Ursachen und Abhilfen zu Stérungen und
Warnungen

e Tastenblock zur betriebsmaRigen Steuerung eines Antriebes

e LOCAL/REMOTE Umschaltung zur Anwahl der Bedienstelle (Bedienhoheit vom
Bedienfeld oder der Kundenklemmleiste/PROFIBUS)

e Zehnertastatur zur numerischen Eingabe von Soll- oder Parameterwerten
e Funktionstasten zur gefiihrten Navigation im Menusystem

o Zweistufiges Sicherheitskonzept gegen unbeabsichtigte und unbefugte
Einstellungsanderungen

e Schutzart IP 54 (in eingebautem Zustand)

Betriebszustands- | Display |
LEDs:

| EIN (grun)

| Warnung (gelb)

| Storung (rot)

5 Funktionstasten |

N Steuerungshoheit
| Meniitaste (AnWahI)
Drehrichtungsumkehr |
| Tastatursperre
Hoher / Tiefer |

|Zehnertastatur| | EIN/ AUS | | Tippen

Bild 5-22  Bestandteile des Einbaugeratebedienfeldes (AOP30)
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5.5 Erstinbetriebnahme

5.51 Ersthochlauf

Startmaske

Nach dem ersten Einschalten beginnt automatisch die Initialisierung der
Regelungsbaugruppe (CPU). Dabei wird folgender Bildschirm angezeigt:

ISTIVTEE sivamics

Initialisierung: CPU-Start ....

[F1| [F2| [F3| [F4| |[F5]
Bild 5-23  BegriiRungsbildschirm

Wahrend des Systemhochlaufs werden in der unteren Zeile des Bedienfeldes
interne Zustande angezeigt.

Topologiebestatigung

Beim ersten Hochlauf und nach dem Riicksetzen auf Werkseinstellung erscheint
eine Maske zur Bestatigung der gefundenen Topologie.

Aktuelle Konfiguration X101

roe98[061] = 011001006H
Active Line Module

<44 Hilfe > Nein Ja

[F1| [F2| [F3| |[F4| |[F5]

Bild 5-24  Bestatigung der Topologie

Wenn die Angaben mit den in Bild 5-24 Gbereinstimmen, muss mit F5 "Ja" bestatigt
werden, damit der Hochlauf fortgesetzt wird.

Nach erfolgtem Hochlauf muss beim ersten Einschalten nach der Auslieferung die
Antriebsinbetriebnahme durchlaufen werden. Danach kann der Umrichter
eingeschaltet werden.

Beim spateren Hochlaufen kann der Betrieb direkt aufgenommen werden.

SINAMICS G130
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5.5.2 Grundinbetriebnahme

Erfassung der Motordaten

Bei der Grundinbetriebnahme miissen Motordaten iber das Bedienfeld
eingegeben werden. Diese kdnnen dem Typenschild des Motors enthommen
werden.

p0304 p0305 +
A A

I EEmEm -

3 ~MOT. 1LA8 315-4PM80 315 No N-1107840010001/2002 IMB3

V| Hz A |kW| cos@ [1/min| la/IN|Te s| Certif. IP
400 A| 50 405 |235| 0,87 (1485 No 55
690 y 235

Rotor [SQU.CAGE KL 13 EN/IEC 60034-1 Gew/Wt 1,3 t

NMAX=%3000 1/MIN

o) [ MADE |N GERMANY | {¢ ©

DEW0233

\ \ \ \
p0310 p0307 p0308 p0311

Bild 5-25 Beispiel eines Motor-Typenschildes

Tabelle 5-26 Motordaten

Parameter-Nr. Werte Einheit
Einheitensystem fiir Netzfrequenz und p0100 0 IEC [50 Hz / kW]
Motordateneingabe 1 NEMA [60 Hz / hp]
Motor:
Nennspannung p0304 V]
Nennstrom p0305 [A]
Nennleistung p0307 [kW]/ [hp]
Nennleistungsfaktor cos ¢ (nur bei p0100 = 0) p0308
Nennwirkungsgrad m (nur bei p0100 = 1) p0309 [%]
Nennfrequenz p0310 [Hz]
Nenndrehzahl p0311 [min-1]/ [rpm]

SINAMICS G130
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Grundinbetriebnahme: Auswahl des Motortyps

Auswahl Motortyp (IEC/NEMA)

p0100 = 0: IEC [50 Hz / kW]

Hilfe andern 0K

[F1] |F2| |[F3]| [F4| |[F5]
Vo

Auswah1 Motortyp (IEC/NEMA)

p0100 [ 0: IEC [50 Hz / kW] |

1: NEMA [60 Hz / hp]
Hilfe v Abbruch oK
[F1]| [F2| |[F3| |[F4] |[F5]
Vi
Motordaten
zurlick

p0304 Mot U_bemessung 400.0 Veff

p0305 Mot I_bemessung 405.0 Aeff
p0307 Mot P_bemessung 235.0 kW
p0308 Mot CosPhi_bemess 0.870

Hilfe A v andern 0K
[F1]| [F2| |[F3| |[F4] |[F5]
Motordaten

zurick

p0307v'Mot P_bemessung 235.0 kW
p0308v'Mot CosPhi_bemess 0.870
p0310v'Mot f_bemessung 50.0 Hz
p0311 Mot n_bemessung 1485.0 min-?
p0335v'Motorkiihlart 0:Selbstkihlu
Hilfe A andern weiter
[F1]| [F2| |[F3]| |[F4] |[F5]
Bild 5-27

SINAMICS G130
Betriebsanleitung

In der Dialogmaske ist die Auswahl der
Netzfrequenz und der Motordaten in kW oder hp zu
treffen.

Andern der Werte mit <F4>
Bestatigung der Werte mit <F5>

Hierbei wird folgendes festgelegt:
0: Netzfrequenz 50 Hz, Motordaten in kW
1: Netzfrequenz 60 Hz, Motordaten in hp

Mit <F2> und <F3> kdnnen die Einstellmdglichkeiten
angewahlt werden.

Mit <F4> wird die Motorauswahl abgebrochen.
Mit <F5> wird die Einstellung ilbernommen.

Eingabe der Motordaten, die vom Typenschild
stammen

Andern der Werte mit <F4>:

Es erscheint eine Maske, in der die jeweiligen Werte
eingegeben werden kénnen.

Mit der Auswahl <zuriick> springt man in die
vorherige Dialogmaske.

Nach Einstellen der Werte miissen diese jeweils mit
<F5> bestatigt werden. Die bestatigten Werte
werden durch ein Hakchen v hinter der
Parameternummer angezeigt.

Wenn alle Werte eingestellt und bestatigt sind geht
es mit <F5> weiter mit der Grundinbetriebnahme.

HINWEIS

Jeder Parameter in dieser Maske muss einzeln mit
OK bestatigt werden, um in der
Grundinbetriebnahme weiterzukommen.

Auswahl des Motortyps und Eingabe der Motordaten

5-27
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Grundinbetriebnahme: Eingabe der Grundparameter

Grundinbetriebnahme

zuruck

p0640 Stromgrenze 607.50 Aeff
p0700 Vorbelegung BI 1:G130 Profib
p1000 Vorbeleg CI n_soll 1:Profibus
p1080 Minimaldrehzahl 0.000 min-1
Hilfe A v andern weiter
[F1] [F2| [F3| [F4]| |[F5

R

Grundinbetriebnahme

zurick

p1082 Maximaldrehzahl 1500.000 min-1
p1120 HLG Hochlaufzeit 20.00 s

p1121 HLG Ricklaufzeit 30.00 s

p1135 HLG AUS3 t_Rick 10.00 s

Hilfe A v andern weiter
[F1| [F2| [F3] |F4] |[F5
Endbestatigung

Permanente Parameteribernahme mit OK

Hilfe zurlick 0K

[F1| [F2| [F3] |F4] |[F5

!

Motoridentifizierung Stehende Messung
Bitte schalten Sie den Antrieb zum
Start der Motoridentifizierung ein.
Warnung: Der Motor fuhrt Strom, es kann
zu einer Drehbewegung der Welle kommen.

Eingabe der Parameter der Grundinbetriebnahme

p0700: Vorbelegung Befehlsquelle
1: G130 PROFIBUS
2: G130 TM31
3: G130 CU
4: G130 PB/TM 31
p1000: Vorbelegung Sollwertquelle
1: PROFIBUS
2: TM31_AIO
3: Motorpoti
4: Festsollwert

Mit <F3> und <F2> werden die Grundparameter
angewahlt.

Andern der Werte mit <F4>:
Es erscheint eine Maske, in der die jeweilgen Werte
eingegeben werden kénnen

Weiter mit <F5>

Endbestéatigung

Es folgt eine Endbestatigung zur Ubernahme der
eingegebenen Grundparameter.

mit <zurlick> springt man in die vorherige
Dialogmaske
Weiter mit <F5>

Es werden die eingegebenen Grundparameter
permanent gespeichert und erforderliche
Berechnungen fiir die Regelung vorgenommen.

Motoridentifizierung Stehende Messung

Das Einschalten erfolgt durch Driicken der LOCAL-
Taste (Warten, bis die LED in der LOCAL-Taste
leuchtet) und Driicken der EIN-Taste.

Wird die Motoridentifizierung durch <F4>
abgebrochen, so arbeitet die Motorregelung nicht mit
den gemessenen Werten sondern mit den aus den

Hilfe Warn. Abbruch Typenschilddaten errechneten Motorkennwerten.
Die Messung erhoht die Regelgiite, da

| F1 | | F2 | | F3 | | F4 | | F5 | Abweichungen der elektrischen Kennwerte aufgrund
von Streuungen der Materialeigenschaften und
Fertigungstoleranzen minimiert werden.

HINWEIS

Nach Abschluss der Motoridentifizierung muss die AUS-Taste betatigt werden, um die Einschaltsperre

aufzuheben.

Bild 5-28  Grundinbetriebnahme — weitere Dialogmasken bis zum Abschluss durch Motoridentifizierung

5-28
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Grundinbetriebnahme: Drehende Messung

Motoridentifizierung Drehende Messung

Wollen Sie die drehende Messung zur
Optimierung der Regelung durchfihren?

Hilfe Abbruch 0K

[F1| |[F2] [F3]| [F4] |[F5]

!

Motoridentifizierung Drehende Messung

Geben Sie dem Antrieb einen AUS Befehl
und anschliessend einen EIN Befehl zum
Start der drehenden Messung.

Motoridentifizierung Drehende Messung

Das Einschalten erfolgt durch Driicken der LOCAL-
Taste (Warten, bis die LED in der LOCAL-Taste
leuchtet) und Driicken der EIN-Taste.

Wird die Motoridentifizierung durch <F4>
abgebrochen, so arbeitet die Motorregelung nicht mit
den gemessenen Werten sondern mit den aus den
Typenschilddaten errechneten Motorkennwerten.

Die Drehende Messung ermittelt die erforderlichen
Daten (z. B. Tragheitsmoment) fiir die Einstellung
des Drehzahlreglers. AuRerdem werden die
Magnetisierungskennlinie und der
Bemessungsmagnetisierungsstrom des Motors
gemessen.

Hilfe Warn. Abbruch

[F1] [F2] [F3] [F4] |[F5]

HINWEIS

Nach Abschluss der Motoridentifizierung muss die AUS-Taste betatigt werden, um die Einschaltsperre
aufzuheben.

Bild 5-29  Grundinbetriebnahme — weitere Dialogmasken bis zum Abschluss durch Motoridentifizierung

GEFAHR

A

Bei der Drehenden Messung werden vom Antrieb Bewegungen des Motors

ausgelost, die bis zur Maximaldrehzahl des Motors reichen. Die NOT-AUS-
Funktionen missen bei der Inbetriebnahme funktionsfahig sein. Es miissen die
einschlagigen Sicherheitsvorschriften beachtet werden, um Gefahren fir Mensch

und Maschine auszuschlief3en.

SINAMICS G130
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5.6 Zustand nach der Inbetriebnahme

LOCAL-Mode (Steuerung liber Bedienfeld)

¢ Die Umschaltung auf den LOCAL-Mode erfolgt durch Driicken der Taste
"LOCAL/REMOTE".

e Die Steuerung (EIN/AUS) erfolgt Gber die Tasten "EIN" und "AUS".

e Die Sollwertvorgabe erfolgt iber die Tasten "Hoher" und "Tiefer" oder als
numerische Eingabe Uber die Zifferntastatur.

Analogausgange (bei Ausfiihrung mit TM31)

¢ Am Analogausgang 0 (X522:1,2) wird die Istdrehzahl (r0063) als
Spannungsausgang im Bereich von 0 ... 10 V ausgegeben.
Eine Spannung von 10 V entspricht der Maximaldrehzahl in p1082.

e Am Analogausgang 1 (X522:4,5) wird der Stromistwert (r0068) als
Spannungsausgang im Bereich von 0 ... 10 V ausgegeben.
Eine Spannung von 10 V entspricht der Stromgrenze (p0640), die auf den
1,5fachen Motornennstrom (p0305) vorbelegt wird.

Digitalausgange (bei Ausfiihrung mit TM31)
+ Am Digitalausgang 0 (X542:2,3) wird das Signal fur "Impulse freigegeben"
ausgegeben.
o Am Digitalausgang 1 (X542:5,6) wird das Signal fur "keine Stérung wirksam"
ausgegeben (Hintergrund: Drahtbruchsicherheit).
* Am Digitalausgang 8 (X541:2) wird das Signal fir "Einschaltbereit”
ausgegeben.

SINAMICS G130
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5.71

5.7.2

Datensicherung

Sicherung der Parametereinstellungen von der CompactFlash
Card

Nach erfolgter Inbetriebnahme wird empfohlen, die Daten der CompactFlash Card
auf einem externen Speichermedium (Festplatte, Datentrager) zu sichern.

Dazu wird die CompactFlash Card tiber ein an einem PC angeschlossenen
Kartenlesegerat ausgelesen. Es ist wichtig, dass alle enthaltenen Dateien und
Verzeichnisse genau so abgelegt werden, wie sie auf der CompactFlash Card
enthalten sind.

Im Bedarfsfall kann durch Aufspielen der gesicherten Daten auf die CompactFlash
Card der Geratezustand nach der Antriebsinbetriebnahme wiederhergestellt
werden.

HINWEIS

Die CompactFlash Card darf nur im ausgeschalteten Zustand gezogen und
gesteckt werden.

Wenn die CompactFlash Card im Betrieb gezogen wird, wird die Warnung A1100
"CompactFlash Card gezogen" ausgegeben.

Wiederherstellen der gespeicherten Konfiguration

Zum Wiederherstellen missen alle Dateien auf der CompactFlash Card geldscht
und die gesicherte Kopie auf die CompactFlash Card libertragen werden.

ACHTUNG

Mit dem Loéschen der Dateien auf der CompactFlash Card geht die gespeicherte
Parametrierung des Antriebes unwiederbringlich verloren!

Beim Wiedereinspielen der gesicherten Dateien ist es wichtig, dass keine der
Dateien im Unterverzeichnis "User" auf der CompactFlash Card ein Schreibschutz-
Attribut tragen. Dies kann z. B. dann vorkommen, wenn die Kopie der
CompactFlash Card auf einer CD zwischengespeichert wurde.

Die CompactFlash Card muss die gleiche Verzeichnisstruktur aufweisen, die sie
vorher hatte. Ein Verschieben einzelner Dateien in Unterverzeichnisse kann dazu
fuhren, dass die CompactFlash Card so nicht verwendet werden kann.

SINAMICS G130
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5.8 Parameter-Reset auf Werkseinstellung

Die Werkseinstellung ist der definierte Ausgangszustand des Schrankgerates, in
dem es sich im Auslieferungszustand befindet.

Durch Parameter-Reset auf Werkseinstellung kénnen alle seit dem
Auslieferungszustand vorgenommenen Parametereinstellungen riickgangig
gemacht werden.

Parameter-Reset iiber AOP30 (Option)

Zugriffstufe "Erweitert" am Bedienfeld einstellen

Zugriffstufe "Erweitert <Schlisseltaste> <Zugriffstufe> "Erweitert" einstellen

v
00009 = 30 Parameterfilter auf "Parameter-Reset" einstellen
<MENU> <Inbetriebnahme/Service> <Gerateinbetriebnahme>
<Auswahl>
l In der folgenden Dialogmaske p0009 = 30 einstellen

Riicksetzen aller Parameter auf Werkseinstellung

p0976 =1 Es werden alle Parameter des Einbaugerates auf die
¢ Werkseinstellung SINAMICS G130 zurlickgesetzt.
OK driicken Abspeichern der Parameter

Durch Driicken der Taste F5 "OK" werden alle
Parametereinstellungen auf Werkseinstellung gesetzt und auf
die CompactFlash Card gespeichert.

Das Speichern ist beendet, wenn der Text in der Statuszeile
"Auftrag ist in Arbeit..." wieder verlischt.

Bild 5-30  Ablauf bei Parameter-Reset auf Werkseinstellung mit AOP30

SINAMICS G130
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Parameter-Reset iiber STARTER

Der Parameter-Reset geschieht im STARTER im Online-Modus. Die notwendigen
Bedienschritte sind unten aufgefiihrt:

Bedienschritt Auswahl in der
Symbolleiste

1. Wahlen Sie den Menlpunkt

Projekt > Mit Zielsystem verbinden J I_
“% b

2. Klicken Sie auf das Antriebsgerat deren Parameter auf
Werkseinstellung gesetzt werden sollen und wahlen Sie
das Symbol fir Werkseinstellungen wiederherstellen l ,_-p'q-_-, |
aus der Symbolleiste aus.

3. Bestatigen Sie die Riickfrage, die dann erscheint, mit OK.

Werkseinstellungen wiederherstellen

Wiollen Sie wirklich die Werk zeinstellungen wiederherstellen?
Buzadresze und B audrate werden nicht 2urtickgezetzt,
YWiertkzeinstelungen wiederherstellen

Ok |

4. Wahlen Sie den Menlpunkt
Zielsystem > RAM nach ROM kopieren

%]

HINWEIS

Das Symbol fir RAM nach ROM kopieren ist nur bedienbar wenn das
Antriebsgerat im Projektnavigator markiert ist.

Nach einem Parameter-Reset auf Werkseinstellungen ist erforderlich, eine
Erstinbetriebnahme durchzufiihren.

SINAMICS G130
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Bedienung

6.1 Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel behandelt:
e Befehlsquellenauswahl tber
- PROFIBUS
- Klemmleiste TM31
- Klemmleiste CU320
e Sollwertvorgabe Uber
- PROFIBUS
- Analogeingange
- Motorpotentiometer

- Festsollwerte

[ 6
Q. Sollwertkanal Regelung
o
=l — ™
PROFIBUS
®_
N o
N —
A ki
Eingangsklemmen TM31 usgangsiiemmen
Diagnose Stérungen/Warnungen Uberwachungen Funktionen Schutzfunktionen

Sl

/

SINAMICS G130
Betriebsanleitung
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6.2 Allgemeines

Beschreibung

Es stehen 4 Voreinstellungen fur die Auswahl der Befehlsquellen und 4
Voreinstellungen fir die Auswahl der Sollwertquellen zur Verfiigung.

Befehlsquellen
e PROFIBUS
e Klemmen TM31
e Klemmen CU
e PROFIBUS+TM31

Sollwertquellen
e PROFIBUS
e Analogeingange
e Motorpotentiometer
e Festsollwerte

Die jeweiligen Belegungen werden in den nachstehenden Abschnitten erldutert.

HINWEISE

Die passenden Voreinstellungen fir die vorliegende Systemkonfiguration muss bei
der Inbetriebnahme gewahlit werden. (siehe "Inbetriebnahme” in Kap. 5)

Funktionsplane

Als Erganzung zu dieser Betriebsanleitung befindet sich auf der CD eine
Sammlung von vereinfachten Funktionsplanen zur Beschreibung der
Funktionsweise des SINAMICS G130.

Diese Plane sind entsprechend den Kapiteln der Betriebsanleitung gegliedert, die
Blattnummern 6xx beschreiben die Funktionalitat des folgenden Kapitels.

An einigen Stellen in diesem Kapitel wird auf Funktionsplane mit 4stelligen
Blattnummern verwiesen. Diese befinden sich auf der CD im "Listenhandbuch
SINAMICS G", in welchem in ausfiihrlicher Form die Gesamtfunktionalitat fur
erfahrene Anwender beschrieben ist.

SINAMICS G130
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6.3 Befehlsquellen

6.3.1 Voreinstellung "PROFIBUS"

Voraussetzungen
¢ Power Module und CU320 sind vorhanden und korrekt installiert
¢ Die Voreinstellung "PROFIBUS" wurde bei der Inbetriebnahme gewahlt:
- STARTER: "PROFIBUS"
- AOP30: "1:G130 Profibus"

Befehlsquellen

r0807 - Steuerungshoheit aktiv

Taste "LOCAL/REMOTE" 0: REMOTE - PROFIBUS
1: LOCAL - Bedienfeld

“fol— interne Steuerung

Bedienfeld AOP30

PROFIBUS
N

N

Klemmen CU320

Bild 6-1 Befehlsquellen — AOP30 €- PROFIBUS

Prioritat
Die Prioritat der Befehlsquellen geht aus Bild 6-1 hervor.

SINAMICS G130
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Klemmenbelegung CU320 bei Voreinstellung "PROFIBUS™

Die Auswahl der Voreinstellung "PROFIBUS" ergibt folgende Klemmenbelegung
fur die CU320:

|~ )
vV

Quittieren

Impulse freigeben
Bkeine Stoérung

P24

o

1
A
vV vV v

o

v Vv

\.ext. Warnung

s |2
v

_—>
X132 !
NUAUS2 Dl
1
N AUS3 DI5
N\_ext. Storung 1 3 S DI6

|~
\Y

C

[]_Stérung quittieren
LI

s
v vV Vv

|
v

P24

|
v

P24

E
\V4

|

P24

|
v

Bild 6-2 Klemmenbelegung CU320 bei Voreinstellung "PROFIBUS"

Steuerwort 1
Die Bitbelegung fiir Steuerwort 1 ist in Abschnitt 6.5.4 beschrieben

Zustandswort 1
Die Bitbelegung fiir Zustandswort 1 ist in Abschnitt 6.5.5 beschrieben

Umstellung der Befehlsquelle

Die Befehlsquelle kann tiber die LOCAL/REMOTE-Taste auf dem AOP30 nach
Bedarf umgestellt werden.
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6.3.2 Voreinstellung "Klemmen TM31"

Voraussetzungen
e Power Module, CU320 und TM31 sind vorhanden und korrekt installiert

e Die Voreinstellung "Klemmen TM31" wurde bei der Inbetriebnahme gewahit:
- STARTER: "Klemmen TM31"
- AOP30: "2:G130 TM31"

Befehlsquellen

r0807 - Steuerungshoheit aktiv

Taste "LOCAL/REMOTE" 0: REMOTE - TM31
1: LOCAL - Bedienfeld

N,

@—» interne Steuerung
| o

Bedienfeld AOP30

Wi

Eingangsklemmen TM31

Bild 6-3 Befehlsquellen AOP30 €-> Klemmen TM31

Prioritat
Die Prioritat der Befehlsquellen geht aus Bild 6-3 hervor.
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Klemmenbelegung TM31 bei Voreinstellung "Klemmen TM31"

Die Auswahl der Voreinstellung G130 "Klemmen TM31" ergibt folgende
Klemmenbelegung fiir die TM31:

| EINJAUS1 ~__
MOP4 /FSWO0 .
MOPJ, /FSW1 L
Stor. quittieren~

[‘%M

- 0-10V
I A0 oV ] Drehzahl W)
X530 | ) istwert \/ |
AUS2 LI, AO 0- —I—3
AUS3 2 AO 0C+ ——=
L AUSS N DI 5 4 Strom- () 0-10V
wstorng | o o Do | Stom_ (1)
ext. Storun DI6 5 istwert |
i AO 1- —°—
frei < 4 o,
5 AO 1C+ _Ie_
- M2
|: 6 +Temp —|7—
——I— M 8 ) -
- Temp
| 1 1
+24V .
2 . .
— +24V DI/DO 8 2 einschaltbereit
31 . B
I +24V DI/DO 9 13 frei et
14 4 i =
a ;Y DI/DO 10 —I— frei L
5 15 )
+24V DUDO 11 ext. Warnung - |
61 +oav L8
7 ! 1

1

| il Tou s

i ij __D Impulse freigeben
V

i DO 's D_1 keine Stérung °

I @ \_'_!6_ _D_

Bild 6-4 Klemmenbelegung TM31 bei Voreinstellung "Klemmen TM31"

Umstellung der Befehlsquelle

Die Befehlsquelle kann tiber die LOCAL/REMOTE-Taste auf dem AOP30 nach
Bedarf umgestellt werden.
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6.3.3 Voreinstellung "Klemmen CU"

Voraussetzungen
e Power Module und CU320 sind vorhanden und korrekt installiert

e Die Voreinstellung "Klemmen CU" wurde bei der Inbetriebnahme gewahilt:
- STARTER: "Klemmen CU"
- AOP30: "3:G130 CU"

Befehlsquellen

r0807 - Steuerungshoheit aktiv

Taste "LOCAL/REMOTE" 0: REMOTE - PROFIBUS
1: LOCAL - Bedienfeld

j@—» interne Steuerung
o

Klemmen CU320

Bild 6-5 Befehlsquellen AOP30 € Klemmen CU

Prioritat
Die Prioritat der Befehlsquellen geht aus Bild 6-5 hervor.
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Klemmenbelegung CU320 bei Voreinstellung "Klemmen CU"

Die Auswahl der Voreinstellung G130 "Klemmen CU" ergibt folgende
Klemmenbelegung fiir die CU320:

' CuU320 '
X122 ! |
EIN/AUS1 A —|—DIO i
mopT/Fswo 2 5(—+ DIt I
MOP</ FSW 1 3, _I_mz |
Quittieren A (——Di3 !
I —I—M1 |
|: Ss—1m !
Impulse freigeben L> _I_Dllm8 |
keine Stérung i> —L pipog !
I N Y |
P24 20— pipo 1o '
N.ext. Warnung l> _I_Q/Do 1 |
X132 | !
NUAUS2 —I—DI4 |
 NAuss L ois I
_ Next.Stérung1 | 3 Iole |
_ i) —i—DI7 I
i) _|_M2 |
I: LI —I—M |
D Stérung quittieren L> ———DIDO 12 |
P24 LI —I—DI/DQ13 |
I |
P24 LN _I_Dumm |
P24 M (——Dpipo 15 |
LS M i

1
L .

Bild 6-6 Klemmenbelegung CU320 bei Voreinstellung "Klemmen CU"

Umstellung der Befehlsquelle

Die Befehlsquelle kann tiber die LOCAL/REMOTE-Taste auf dem AOP30 nach
Bedarf umgestellt werden.
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6.3.4 Voreinstellung "PROFIBUS+TM31"

Voraussetzungen

e Power Module, CU320, TM31 und PROFIBUS sind vorhanden und korrekt
installiert

e Die Voreinstellung "PROFIBUS+TM31" wurde bei der Inbetriebnahme gewahit:
- STARTER: "PROFIBUS+TM31"
- AOP30: "4:G130 PB/TM31"

Befehlsquellen

r0807 - Steuerungshoheit aktiv

Taste "LOCAL/REMOTE" 0: REMOTE - PROFIBUS
1: LOCAL - Bedienfeld

“fo— interne Steuerung

PROFIBUS

W4

Eingangsklemmen TM31

Bild 6-7 Befehlsquellen — AOP30 €-> PROFIBUS+TM31

Prioritat
Die Prioritat der Befehlsquellen geht aus Bild 6-7 hervor.
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| frei
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AUS3 2] o5 4 Strom- /) 0-10V
.. AO 1V+ —|— rom A
ext. Stérung ™\ 3 bis 5 istwert N/ |
R AO 1- ———
s AO 1C+
|: —:— M2 +Temp 7
o !t ﬁilJ
- Temp

— 1L so4v L

— 21 424y DIDO 8 _IZ_ einschaltbereit

— 2o 2y DIDO 9 2= frei

- :Z"!_ Ty DI/DO10—I4— frei L
S +24v Do 118 ext. Warnung |
j ey M —!_;_—

1

| il Tou L

i ij 10 Impulse freigeben,
\

i DO 's keine Stérung °
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Bild 6-8 Klemmenbelegung TM31 bei Voreinstellung "PROFIBUS+TM31"

Umstellung der Befehlsquelle

Die Befehlsquelle kann tiber die LOCAL/REMOTE-Taste auf dem AOP30 nach
Bedarf umgestellt werden.
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6.4 Sollwertquellen

6.4.1 Analogeingange TM31

Beschreibung

Es stehen zwei Analogeingange auf der Kundenklemmleiste TM31 fur die Vorgabe
von Sollwerten iber Strom- oder Spannungssignale zur Verfligung.

In der Werkseinstellung wird der Analogeingang 0 (Klemme X521:1/2) als
Spannungseingang im Bereich von 0 ... 10 V verwendet.

Voraussetzung
e TM31 ist vorhanden und korrekt installiert
e Die Voreinstellung fiir Analogeingénge wurde bei der Inbetriebnahme gewahit:
- STARTER: "Klemmen TM31"
- AOP30: "2:TM31_AIQ"

Signalflussplan

Kennl. x1 Kennl. x2
p4057 p4059
Typ b b Glattung
p4056 Offset p4053

4063 .
akt U/l p: Kennl. y2 | Y [%] akt. Wert
r4052 r4055
A p4060 | Y2 L
X :
X X, X >

D Kennl. y1 |

(nur bei p4056 = 3) p4058 | Y
F3505 Skalierung

Drahtbruch Analogeingang

Bild 6-9 Signalflussplan: Analogeingang 0

Einstellparameter
e r4052 Aktuelle Eingangsspannung/-strom
e p4053 Glattungszeitkonstante Analogeingénge
e r4055 Bezogener aktueller Eingangswert
e p4056 Typ der Analogeingénge
e p4057 Wert x1 der Kennlinie der Analogeingange
e p4058 Wert y1 der Kennlinie der Analogeingange
e p4059 Wert x2 der Kennlinie der Analogeingange
e p4060 Wert y2 der Kennlinie der Analogeingange
e p4063 Offset Analogeingange

SINAMICS G130
Betriebsanleitung 6-11



http://www.docu-track.com/buy/
http://www.docu-track.com/buy/

Bedienung 04/04

HINWEIS

In der Werkseinstellung und nach der Grundinbetriebnahme entspricht eine
Eingangsspannung von 10 V dem Hauptsollwert 100 % Bezugsdrehzahl (p2000),
welche auf die Maximaldrehzahl (p1082) gesetzt wurde.

Funktionsplan

FP 9566, 9568

Beispiel fiir das Andern des Analogeingangs 0 von Spannung- auf Stromeingang
0-20mA

S5.0 ="" Strom-/ Spannungsumschaltung
] Umschalter fur Strom - Spannung auf "Strom" ("I") einstellen

p4056 = 2 Typ Analogeingang 0 auf O ... 20 mA einstellen

Bild 6-10 Beispiel einer Einstellung des Analogeingangs 0

F3505 — Storung "Drahtbruch Analogeingang”

Die Stérung wird ausgeldst, wenn der Typ Analogeingang (p4056) auf 3 eingestellt
ist (4 ... 20 mA mit Drahtbruchiiberwachung) und der Eingangsstrom von 2 mA
unterschritten wurde.

Uber den Stérwert kann der betroffene Analogeingang ermittelt werden.

Beispiel

TM: Analog-E. Drahtbruch

Stérwert: 0000000003 0000OOO3H

Ursache: — Komponentennummer
TM31.Drahtbruch Analogeingang 2: 1. TM31
Abhilfe: 3:2. TM31

TM31.Leitungen Apalogeingang prifen

— 0: Analogeingang 0: -X521:1/2
1: Analogeingang 1: -X521:3/4

Zurick A v

|[F1| [F2] [F3] |[F4| |[F5]|

Bild 6-11  Stérungsmaske

SINAMICS G130
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6.4.2 Motorpotentiometer

Beschreibung

Das digitale Motorpotentiometer ermoglicht eine ferngesteuerte Einstellung von
Drehzahlen lber Schaltsignale (+/- Taster). Die Ansteuerung erfolgt Giber Klemmen
oder PROFIBUS. Solange am Signaleingang "MOP héher" (Sollwert hoher) eine
logische 1 ansteht, integriert der interne Zahler den Sollwert auf. Die
Integrationszeit (Anstiegsgeschwindigkeit der Sollwertdnderung) kann Gber den
Parameter p1047 eingestellt werden. Uber den Signaleingang "MOP tiefer" kann in
gleicher Weise der Sollwert heruntergefahren werden. Die Riicklauframpe kann
Uber den Parameter p1048 eingestellt werden.

Voraussetzung
Die Voreinstellung fir Motorpotentiometer wurde bei der Inbetriebnahme gewahlt:
e STARTER: "Motorpotentiometer"
e AOP30: "3:Motorpoti"

Signalflussplan

MOP hoher
. Hochlaufzeit Riicklaufzeit
_MOP fiefer p1047 p1048
—_1 —_1
A v )
va . . Do
e 00 p1082-- -1 - - 5
MOP.nSollnHLG
Motorpoti max r1050
o 01
p1037 T
> »
Motorpoti min S
p1%38 }~—>-0 10 Motorpoti
(Realisierung tiber
internen Hochlaufgeber)
»o 11 -p1082' .................

Bild 6-12  Signalflussplan: Motorpotentiometer

Einstellparameter
e p1037 Motorpotentiometer Maximaldrehzahl
e p1038 Motorpotentiometer Minimaldrehzahl
e p1047 Motorpotentiometer Hochlaufzeit
e p1048 Motorpotentiometer Ricklaufzeit

e r1050 Motorpotentiometer Drehzahlsollwert nach Hochlaufgeber

Funktionsplan

FP 3020

SINAMICS G130
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6.4.3 Drehzahlfestsollwerte

Beschreibung

Es stehen 3 einstellbare Drehzahlfestsollwerte zur Verfligung. Die Auswahl dieser
Drehzahlfestsollwerte erfolgt Giber Klemmen oder Giber PROFIBUS.

Voraussetzung
Die Voreinstellung fur Drehzahlfestsollwerte wurde bei der Inbetriebnahme
gewahlt:
e STARTER: "Festsollwert"
e AOP30: "4:Festsollwert"

Signalflussplan

FSW Bit 0

FSW Bit 1

0.000 ——»10 00

Drehzahlfestsollw.
Drehzahlfestsollwert 01 wirksam
p1001 r1024

B

Drehzahlfestsollwert 02
p1002

Drehzahlfestsollwert 03
p1003

Bild 6-13  Signalflussplan: Drehzahlfestsollwerte

Einstellparameter
e p1001 Drehzahlfestsollwert 01
e p1002 Drehzahlfestsollwert 02
e p1003 Drehzahlfestsollwert 03

e 11024 Drehzahlfestsollwert wirksam

Funktionsplan

FP 3010

SINAMICS G130
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6.5

6.5.1

6.5.2

6.5.2.1

PROFIBUS

PROFIBUS - Anschluss

Der PROFIBUS-Anschluss ist in Kapitel 4 "Elektrische Installation”
beschrieben.

Steuerung uber PROFIBUS

Allgemeines

Diagnose-LED "DP1 (PROFIBUS)"

Die Diagnose-LED fur den PROFIBUS befindet sich auf der Frontseite der
Regelungsbaugruppe, die Bedeutung geht aus folgender Tabelle hervor.

Tabelle 6-1  Beschreibung der LEDs

Farbe Zustand Beschreibung

------ Aus Zyklische Kommunikation hat (noch) nicht stattgefunden.

Griin Dauerlicht PROFIBUS ist kommunikationsbereit und zyklische Kommunikation
findet statt

Griin Blinklicht 0,5 Hz | Zyklische Kommunikation findet noch nicht vollstéandig statt.
Méogliche Ursache:
o Der Master ubertragt keine Sollwerte.

Rot Dauerlicht Zyklische Kommunikation wurde unterbrochen.

SINAMICS G130
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6.5.3 Telegramme und Prozessdaten

Allgemeines

Durch die Auswahl eines Telegramms tiber CU-Parameter p0922 werden die
Prozessdaten bestimmt, die zwischen Master und Slave ibertragen werden.

Aus Sicht des Slave (SINAMICS S150) stellen die empfangenen Prozessdaten die
Empfangsworte und die zu sendenden Prozessdaten die Sendeworte dar.

Die Empfangs- und Sendeworte bestehen aus folgenden Elementen :
e Empfangsworte: Steuerworte und Sollwerte

e Sendeworte: Zustandsworte und Istwerte

Vorbelegung "Profibus™

Bei Anwahl der Voreinstellung "Profibus" bei der Befehls- und Sollwertauswahl
(siehe Kapitel 6.3.1) wird ein "freies Telegramm" gewahlt (p0922 = 999).

Das Empfangstelegramm wird durch die Voreinstellung wie folgt parametriert
(Plan 622):

| stwt1 | ~Nsow |

Das Sendetelegramm ist wie folgt (Werkseinstellung, Plan 623):

| zswi1 | wnast | st | wmast | past | Faut

Weitere Einstellungen missen flr die Nutzung dieser Telegramme nicht
vorgenommen werden.

Benutzerdefinierte Telegrammauswahl
a. Standardtelegramme

Die Standarttelegramme sind entsprechend dem PROFIdrive-Profil V3 oder der
firmeninternen Festlegung aufgebaut. Die interne Verschaltung der
Prozessdaten erfolgt automatisch entsprechend der eingestellten
Telegrammnummer im CU-Parameter p0922.

Es sind folgende Standardtelegramme ber Parameter p0922 einstellbar:
- p0922=1 -> Drehzahlregelung, 2 Worte
- p0922 =20 -> NAMUR -Telegramm (noch nicht in SW V2.1 verfiigbar)

- p0922 =350 -> MICROMASTER-kompatibles Telegramm
(noch nicht in SW V2.1 verfligbar)

- p0922 = 351 -> Drehzahlregelung mit Momentengrenze
(noch nicht in SW V2.1 verfligbar)

- p0922 =352 -> PCS7 — Telegramm (noch nicht in SW V2.1 verfigbar)

SINAMICS G130
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b. Freie Telegramme (p0922 = 999)

Das Empfangs —und Sendetelegramm kann durch Verschaltung der Empfangs-
und Sendeworte iber BICO-Technik frei projektiert werden. Eine durch unter a)
durchgefihrte Vorbelegung der Prozessdaten bleibt beim Umstellen auf p0922
= 999 erhalten, kann jedoch jederzeit gedndert oder erganzt werden.

Zur Einhaltung des PROFIdrive-Profils sollte allerdings folgende Belegung
beibehalten werden:

- PZD-Empfangswort 1 als Steuerwort 1 (STW 1) verschalten
- PZD-Sendewort 1 als Zustandswort 1 (ZSW 1) verschalten

Einzelheiten Uber die Verschaltmdglichkeiten sind den Funktionsplanen FP2460
bis FP2460 sowie den Einfachplanen 620 bis 622 zu entnehmen.

Aufbau der Telegramme

Tabelle 6-2  Aufbau der Telegramme

Telegr. | PZD1 | PZD2 | PZD 3 PZD 4 | PZD 5 | PZD 6 | PZD 7 | PZD 8 | PZD 9 | PZD 10

1 STW1 |N Soll
ZSW1 | N_Ist
20 STW1 |N Soll

ZSW 1 |N lIst la_Ist M_Ist P st | Fehler |
350 STW1 [N_Soll [M_Lim |STW 3
ZSW 1 |N lIst la Ist |ZSW 3
351 STW1 [N_Soll [M_Lim |STW 3
ZSW 1 |N lIst la Ist |ZSW 3 M st ZSW 4

352 STW1 |N Soll [PCS 3 |PCS7 4 |PCS7 5 [PCS7 6
ZSW 1 |N lIst la_Ist M_Ist Warn Fehler

999 STW 1 |frei frei frei frei frei frei frei frei frei
ZSW 1 |frei frei frei frei frei frei frei frei frei

6.5.4 Beschreibung der Steuerworte und Sollwerte

Ubersicht

Tabelle 6-3  Ubersicht der Steuerworte und Sollwerte

Abkiirzung Beschreibung Parameter Funktionsplan
STW 1 Steuerwort 1 Siehe Tabelle 6-4 FP2442
STW3 Steuerwort 3 Siehe Tabelle 6-5
N_Soll Drehzahlsollwert P1070 FP3030
M_Lim Momentengrenze P1522 FP6630
PCS7 x PCS7 — spezifische Sollwerte

SINAMICS G130
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Steuerwort 1 (STW 1)

Tabelle 6-4  Steuerwort 1

Bit Bedeutung Erkldrung Betriebs- BICO
bedingung

0 : Abbremsen an der Ricklauframpe
0 = AUS1 (AUS1) (p1121), danach Impulssperre, Hauptschitz

0 (falls vorhanden) wird gedffnet 1 Bl: p0840
1=EIN
_ 0 : Impulssperre, Hauptschiitz (falls
0 = Austrudeln (AUS2) vorhanden) wird geéffnet 1 Bl: p0844
Bl: p0845

1 |1 = kein Austrudeln

Hinweis: Das Steuersignal AUS2 wird aus der UND-Verknipfung von Bl: p0844 und Bl: p0845
gebildet.

0: Abbremsen an der Schnellhalt-Rampe
0 = Schnellhalt (AUS3) (p1115), danach Impulssperre, Hauptschitz

(falls vorhanden) wird gedffnet 1 Bl: p0848

2 1 = kein Schnellhalt
Hinweis: Das Steuersignal AUS3 wird aus der UND-Verknupfung von Bl: p0848 und Bl: p0849
gebildet.
1: Freigabe Wechselrichter, Impulsfreigabe,
0 = Betrieb sperren Hochlauf mit anliegendem Sollwert
3 . . 1 Bl: p0852
1 = Betrieb freigeben 0: Impulssperre, Der Motor trudelt aus. Der
Zustand "Betriebsbereit" bleibt gesetzt.
0 = Hochlaufgeber Null 0: Der Ausgang des HLG wird auf den
4 |setzen Sollwert "0" gesetzt 1 Bl: p1140
1 = Hochlaufgeber freigeben
0 = Hochlaufgeber 0: der aktuelle Sollwert wird am Ausgang
einfrieren des Hochlaufgebers eingefroren
5 1 Bl: p1141
1 = Hochlaufgeber
wiederaufsetzen

1: Der Drehzahlsollwert am Eingang des
Hochlaufgebers ist freigegeben

1 = Drehzahlsollwert
6 |freigeben 0: Der Drehzahlsollwert am Eingang des 1 Bl: p1142
Hochlaufgebers ist auf Null gesetzt. Der
Antrieb bremst entsprechend der
eingestellten Ricklaufzeit in p1121 ab.

0 = Drehzahlsollwert sperren

ein positiver Flankenwechsel quittiert alle

. 0 -> 1 = Fehler quittieren aktuellen Stérungen - Bl: p2103
Hinweis: Das Quittieren erfolgt bei einer 0/1-Flanke tGber Bl: p2103 oder Bl: p2104 oder Bl: p2105.
reserviert - -
reserviert - -

1: Steuerworte und Sollwerte vom Profibus

. werden ausgewertet
1 = Fiihrung durch PLC 1 Bl: p0852
0: Steuerworte und Sollwerte vom Profibus

werden nicht ausgewertet

10
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Bit Bedeutung Erklarung Betriebs- BICO
bedingung
Hinweis: Dieses Bit sollte erst dann auf "1" gesetzt werden, nachdem der PROFIBUS-Slave uber
ZSW1.9 ="1" zuriickgemeldet hat.

1: Linksdrehfeld
11 | 1 = Drehrichtungsumkehr - Bl: p1113
0: Rechtsdrehfeld

12 |reserviert — —

13 1"= Motorpotentiometer _ BI: p1035
hoher

1 = Motorpotentiometer

tiofer - Bl: p1036

14 | Hinweis:
Wenn Motorpotentiometer hdher und tiefer gleichzeitig O oder 1 sind, wird der aktuelle Sollwert
eingefroren.

15 | reserviert ‘ - -

Steuerwort 3 (STW 3)

Tabelle 6-5 Steuerwort 3

Bit Bedeutung_; Parameter Funktionsplan
0 Drehzahlfestsollwertanwahl Bit 0 p1020 FP3010
1 Drehzahlfestsollwertanwahl Bit 1 p1021 FP3010
2 Drehzahlfestsollwertanwahl Bit 2 p1022 FP3010
3 Drehzahlfestsollwertanwahl Bit 3 p1023 FP3010
11 | Freigabe Statik p1492 FP6030
12 | Drehmomentenregelung aktiv p1501 FP6060
13 | Externe Stérung 1 p2106 FP2546
14 | Externe Stérung 2 p2107 FP2546
15 | Befehlsdatensatzumschaltung p0810 FP2578

Drehzahisollwert (N_Soll)
o Drehzahlsollwert mit einer 16-Bit-Aufldsung inkl. Vorzeichenbit
e Bit 15 bestimmt das Vorzeichen des Sollwertes:
- Bit=0 - Positiver Sollwert
- Bit=1 > Negativer Sollwert

e Der Drehzahlsollwert wird Uber Parameter p2000 normiert.
N_Soll = 4000Hex bzw. 16384Dez = Drehzahl in p2000

SINAMICS G130
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Momentengrenze (M_Lim)
e Drehmomentengrenze mit einer 16-Bit-Aufldsung inkl. Vorzeichenbit
e Bit 15 bestimmt das Vorzeichen des Sollwertes:
- Bit=0 - Positive Grenze
- Bit=1 > Negative Grenze

e Die Drehmomentengrenze wird Uber Parameter p2003 normiert.
M_Lim = 4000Hex bzw. 16384Dez = Drehmoment in p2003

PCS7 - spezifische Sollwerte (PCS7 x)

Je nach Projektierung werden hier z. B. Werte fir die KP-Adaption des
Drehzahlreglers, Beschleunigungswerte oder andere Sollwerte Ubertragen. In der
Regel sind diese Grofien entsprechend ihrer Verwendung Uber die Parameter
p2000 bis p2004 normiert.

6.5.5 Beschreibung der Zustandsworte und Istwerte

Ubersicht

Tabelle 6-6  Ubersicht der Zustandworte und Istwerte

Abkiirzung Beschreibung Parameter Funktionsplan

ZSW1 Zustandwort 1 Siehe Tabelle 6-7 FP2452
ZSW 3 Zustandwort 3 Siehe Tabelle 6-8

ZSW4 Zustandwort 4 Siehe Tabelle 6-9

N_Ist Drehzahlistwert r0063 FP6010
la_Ist Stromistwert r0068 FP6714
M st Momentenistwert r0080 FP6714
P_Ist Leistungsistwert r0082 FP6714
Warn Warncode r2132 FP8065
Fehler Fehlercode r2131 FP8060

SINAMICS G130
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Bedienung

Zustandswort 1

Tabelle 6-7 Zustandswort 1

Bit

Bedeutung

Erklérung

BICO

Einschaltbereit

Einschaltbereit

Stromversorgung eingeschaltet, Elektronik
initialisiert, Netzschuitz ggf. abgefallen, Impulse
gesperrt

Nicht einschaltbereit

BO: r0899.0

Betriebsbereit

Betriebsbereit

Spannung am Line Module, d. h. Netzschiitz ein
(wenn vorhanden), Feld wird aufgebaut

Nicht einschaltbereit
Ursache: Kein EIN-Befehl vorhanden

BO: r0899.1

Betrieb freigegeben

Betrieb freigegeben

Freigabe Elektronik und Impulse, dann Hochlauf
auf anliegenden Sollwert

Betrieb gesperrt

BO: r0899.2

Stérung wirksam

Stoérung wirksam

Der Antrieb ist gestort und dadurch auRer Betrieb.

Nach Quittierung und erfolgreicher Behebung der
Ursache geht der Antrieb in Einschaltsperre.

Die anstehenden Stérungen stehen im Stérpuffer.

Keine Stérung wirksam
Es liegt keine Stérung im Storpuffer an.

BO:r2193.3

Kein AUS2 aktiv /
Austrudeln aktiv (AUS2)

Kein AUS2 aktiv

Austrudeln aktiv (AUS2)
Ein AUS2-Befehl steht an.

BO: r0899.4

0 = Schnellhalt aktiv (AUS3)

Kein AUS3 aktiv

Austrudeln aktiv (AUS3)
Ein AUS3-Befehl steht an.

BO: r0899.5

Einschaltsperre

Einschaltsperre

Ein Wiedereinschalten ist nur durch AUS1 und
anschlieRendes EIN moglich.

Keine Einschaltsperre

Ein Einschalten ist méglich.

BO: r0899.6

Warnung wirksam

Warnung wirksam

Der Antrieb ist weiter in Betrieb. Keine Quittierung
erforderlich.

Die anstehenden Warnungen stehen im
Warnpuffer.

Keine Warnung wirksam

Es liegt keine Warnung im Warnpuffer an.

BO: r2139.7

SINAMICS G130
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Bit Bedeutung Erklarung BICO
1 | Soll-Ist-Uberwachung im Toleranzband
Istwert innerhalb eines Toleranzbandes;
Drehzahl-Soll-Ist- dyIrTgm.lscheBUber- oder Unterschreitung flr t < tmax
8 | Abweichung im zuiassig, z. = BO: r2197.7
Toleranzband N = Nsol:
f= fSOHis usw.,
tmax ist parametrierbar
0 | Soll-Ist-Uberwachung nicht im Toleranzbereich
0 1 | FUhrung gefordert
9 Fuhrung.gefordert Zl:ll FI’ILC 99 BO: 10899 9
es steht immer eine "1" an | g | Betrieb vor Ort
f- oder n-Vergleichswert 1 | f- oder n-Vergleichswert erreicht oder Uberschritten
. ; . BO: r2199.1
erreicht oder Uberschritten | g | f- oder n-Vergleichswert nicht erreicht
10 |Hinweis:
Die Meldung wird wie folgt parametriert:
p2141  Schwellwert
p2142 Hysterese
|-, M- oder P-Grenze nicht 1 | I-, M- oder P-Grenze nicht erreicht
11 ﬁtrl(\a/:?gtj/er P-Grenze 0 | I-, M- oder P-Grenze erreicht BO: r1407.7
erreicht
12 |reserviert
13 Warnung Ubertemperatur 1 | Warnung Ubertemperatur Motor wirksam BO:
Motor 0 | Warnung Ubertemperatur Motor nicht wirksam r2135.14
3 i 1 | Motor dreht vorwarts
14 M_otor dreht vorwarts (n_ist BO: 12197 3
>=0) 0 | Motor dreht nicht vorwarts
1 | Keine Warnung wirksam
0 = Warnung thermische 0 | Warnung thermische Uberlast Umrichter BO:
15 Uberlast Umricht - 2135.15
erlast Umrichter Die Warnung fir Ubertemperatur des Umrichters ist r )
wirksam.
SINAMICS G130
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Zustandswort 3

Tabelle 6-8 Zustandswort 3

Bit Bedeutung Erklérung BICO Funktionsplan
. 1 n ist < p2155
5 1=n_ist <p2155 BO: r2197.1 FP8010
0 n_ist > p2155
1 Drehzahl-Soll-Ist-Abweichung im
Toleranzband
6 1 = Solldrehzahl erreicht BO:r2197.7 |FP8010
0 Drehzahl-Soll-Ist-Abweichung
aullerhalb des Toleranzbandes
Hochlaufaeber Hoch 1 Hochlaufgeber Hoch-/Rucklauf
ochlaufgeber Hoch- beendet .
o /Rucklauf beendet BO:r2199.5 | FP8010
0 Hochlaufgeber aktiv
Zustandswort 4
Tabelle 6-9 Zustandswort 4
Bit Bedeutung Erklérung_j BICO Funktionsplan
1 n_ist < p2161
Die betragsmaRige Istdrehzahl ist
kleiner als der eingestellte
Schwellwert (p2161).
2 1 =n_ist < p2161 0 |n_ist>p2161 BO:r2199.0 |FP8010
Die betragsmaRige Istdrehzahl ist
groRer oder gleich dem
eingestellten Schwellwert
(p2161).
) 1 Motor blockiert
3 1 = Motor blockiert BO:r2198.6 |FP8012
0 Motor nicht blockiert
= & 1 Externe Stérung 1 wirksam
5 |1=Extemne Storung 1 d BO: r2138.13 | FP2546
wirksam 0 | Externe Stérung 1 nicht wirksam
= 5 1 Externe Stérung 2 wirksam
6 | = Externe Storung 2 g BO: r2138.14 |FP2546
wirksam 0 | Externe Stérung 2 nicht wirksam
1 Stérung Thermische Uberlast
= Std i Leistungsteil liegt an
g |1 = Storung Thermische J S BO: r2135.13 | FP2548
Uberlast Leistungsteil AQ | Storung Thermische Uberlast
Leistungsteil liegt nicht an
1 Stérung Ubertemperatur Motor
= Std liegt an
10 |1 = Storung T BO: r2135.12 | FP2548
Ubertemperatur Motor | g | Strung Ubertemperatur Motor

liegt nicht an
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Drehzahlistwert (N_Ist)
e Drehzahlistwert mit einer 16-Bit-.Aufldsung inkl. Vorzeichenbit
e Bit 15 bestimmt das Vorzeichen des Istwertes:
- Bit =0 > Positiver Istwert
- Bit =1 > Negativer Istwert

e Der Drehzahlistwert wird Uber Parameter p2000 normiert.
N_Ist = 4000Hex bzw. 16384Dez = Drehzahl in p2000

Stromistwert (la_Ist)
e Stromistwert Betrag mit einer 16-Bit-.Auflésung

e Der Stromistwert wird Gber Parameter p2002 normiert.
la_lst = 4000Hex bzw. 16384Dez = Strom in p2002

Momentenistwert (M_lIst)
¢ Momentenistwert mit einer 16-Bit-.Auflésung inkl. Vorzeichenbit
e Bit 15 bestimmt das Vorzeichen des Istwertes:
- Bit =0 > Positiver Istwert
- Bit =1 > Negativer Istwert

e Der Momentenistwert wird Uber Parameter p2003 normiert.
M_Ist = 4000Hex bzw. 16384Dez = Drehmoment in p2003

Leistungsistwert (P_Ist)
e Leistungsistwert mit einer 16-Bit-.Auflésung inkl. Vorzeichenbit
e Bit 15 bestimmt das Vorzeichen des Istwertes:
- Bit =0 > Positiver Istwert
- Bit =1 > Negativer Istwert

e Der Leistungsistwert wird Uber Parameter p2004 normiert.
P_lIst = 4000Hex bzw. 16384Dez = Leistung in p2004

Warncode (Warn)

Hier wird die Nummer der zuletzt aufgetretenen und noch aktuell anstehenden
Warnung ausgegeben. Die Angabe el_‘_folgt dezimal. D. h. bei einem Wert von
7910Dez liegt die Warnung A07910 (Ubertemperatur Motor) an.

Fehlercode (Fehler)

Hier wird die Nummer der altesten noch aktiven Stérung ausgegeben. Die Angabe
erfolgt dezimal. D. h. bei einem Wert von 7860Dez liegt die Stérung FO7860
(Externe Stérung 1) an.

SINAMICS G130
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71 Inha

It dieses Kapitels

Dieses Kapitel behandelt die Funktionen Sollwertkanal und die Regelung

e Sol

Iwertkanal
Drehrichtungsumkehr
Ausblenddrehzahl
Minimaldrehzahl
Drehzahlbegrenzung

Hochlaufgeber

e U/f-Steuerung

e Drehzahlregelung ohne / mit Geber

Q. Sollwertkanal

Regelung
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PROFIBUS
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Funktionsplane

Als Erganzung zu dieser Betriebsanleitung befindet sich auf der CD eine
Sammlung von vereinfachten Funktionsplanen zur Beschreibung der
Funktionsweise des SINAMICS G130.

Diese Plane sind entsprechend den Kapiteln der Betriebsanleitung gegliedert, die
Blattnummern 7xx beschreiben die Funktionalitat des folgenden Kapitels.

An einigen Stellen in diesem Kapitel wird auf Funktionsplane mit 4stelligen
Blattnummern verwiesen. Diese befinden sich auf der CD im "Listenhandbuch
SINAMICS G", in welchem in ausfiihrlicher Form die Gesamtfunktionalitat fur
erfahrene Anwender beschrieben ist.

SINAMICS G130
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7.2 Sollwertkanal

7.21 Sollwertaddition

Beschreibung

Bei Anwendungen, bei denen die Fiihrungsgréen von zentralen
Steuerungssystemen generiert werden, ist oft ein Feintuning (Korrekturgrofie) vor
Ort gefordert. Dies kann sehr elegant durch den Additionspunkt von Haupt— und
Zusatzsollwert im Sollwertkanal gelost werden. Beide Grofen werden dabei
gleichzeitig Gber zwei getrennte bzw. eine Sollwertquelle eingelesen und im
Sollwertkanal addiert.

Einstellparameter

e p1070
e p1071
e r1073
e p1075
e p1076
o 11077
e r1078

Funktionsplan

FP 3030

SINAMICS G130
Betriebsanleitung

Hauptsollwert
Hauptsollwert Skalierung
Hauptsollwert wirksam
Zusatzsollwert
Zusatzsollwert Skalierung
Zusatzsollwert wirksam

Gesamtsollwert wirksam
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7.2.2 Drehrichtungsumkehr

Beschreibung

Sollte sich herausgestellt haben, dass bei der Kabelmontage ein falsches Drehfeld
angeschlossen wurde, und lasst sich das Drehfeld durch nachtragliches Tauschen
der Motorkabel nicht mehr korrigieren, so kann durch negative Sollwertvorgabe
oder Uber die Parametrierung der Einbaugerate das Drehfeld geandert werden und
damit eine Drehrichtungsumkehr ermdglicht werden.

Hauptanwendung ist die Anforderung, den Antrieb in beiden Drehrichtungen
betreiben zu kénnen.

Voraussetzungen
Die Drehrichtungsumkehr wird ausgelost:
e bei Steuerung Gber PROFIBUS von Steuerwort 1, Bit 11

e bei Steuerung Uber das Bedienfeld (LOCAL-Mode) von der Taste
"Drehrichtungsumkehr".

HINWEIS

Es ist zu beachten, dass in der Werkseinstellung nur eine Drehrichtung
freigegeben ist.

Einstellparameter

e p1110 Drehrichtung negativ sperren
e p1111 Drehrichtung positiv sperren

e p1113 Richtungsumkehr

Funktionsplan

FP 3040

SINAMICS G130
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7.2.3

Ausblenddrehzahlen, Minimaldrehzahl

Beschreibung

Bei drehzahlgeregelten Antrieben kann es vorkommen, dass sich im Regelbereich
des gesamten Antriebsstranges biegekritische Drehzahlen befinden, in deren
Umgebung nicht stationar gefahren werden kann. D.h. dieser Bereich kann
durchfahren werden, der Antrieb darf aber hier nicht verharren, da es zur Anregung
von Resonanzschwingungen kommen kann. Mit den Ausblendb&ndern wird die
Maoglichkeit gegeben, diese Bereiche fiir den stationaren Betrieb zu sperren. Da
sich die Punkte der biegekritischen Drehzahlen eines Antriebsstranges
alterungsbedingt oder aus thermischen Griinden verschieben kénnen, ist hier ein
groRerer Regelbereich zu sperren. Damit es im Bereich dieser Ausblendbander
(Drehzahlen) nicht zu standigen Drehzahlspriingen kommen kann, sind diese
Ausblendbander mit einer Hysterese versehen.

Mit der Vorgabe einer Minimaldrehzahl wird die Mdglichkeit gegeben, einen
bestimmten Bereich um die Drehzahl 0 1/min herum fir den stationaren Betrieb zu
sperren.

Signalflussplan

Soll_nach_Begr
r1114

Ausblenddrehzahl 1 Ausblenddrehzahl 4
p1091

Ausblenddrehzahl 2 Ausblenddrehzahl 3 1094
p1092 p1093

e

\ 4 A\ 4 A 4

A Minimaldrehzahl
p1080

//, Y

X y

Iyl

nSoll_nachMinBegr
r1112

y

w Minimalbegrenzung

Bandbreite
p1101

Bild 7-1 Signalflussplan: Ausblenddrehzahlen, Minimaldrehzahl
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Einstellparameter

e p1091 Ausblenddrehzahl 1

e p1092 Ausblenddrehzahl 2

e p1093 Ausblenddrehzahl 3

e p1094 Ausblenddrehzahl 4

e p1101 Ausblenddrehzahl Bandbreite

e p1080 Minimaldrehzahl

e 11112 Drehzahlsollwert nach Minimalbegrenzung

Funktionsplan

FP 1550, 3050

7.24 Drehzahlbegrenzung

Beschreibung

Mit der Drehzahlbegrenzung kann die maximal zulassige Drehzahl fir den
gesamten Antriebsstrang begrenzt werden, um den Antrieb und die Lastmaschine/
den Prozess vor Schaden durch Uberdrehzahlen zu schiitzen.

Signalflussplan

Drehzahlgrenze positiv
nSoll_nachMinBegr p1083 Soll_vor_HLG

11112 T r1119
K ~Vv - Rl
4

Drehzahlgrenze negativ
p1086

»
»

Bild 7-2 Signalflussplan: Drehzahlbegrenzung

Einstellparameter

e p1082 Drehzahlgrenze
e p1083 Drehzahlgrenze positive Drehrichtung
e p1086 Drehzahlgrenze negative Drehrichtung

Funktionsplan

FP 1550, 3050

SINAMICS G130
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7.2.5 Hochlaufgeber

Beschreibung

Durch den Hochlaufgeber wird die Anderungsgeschwindigkeit des Sollwertes beim
Hoch und Herunterfahren des Antriebes begrenzt. Dieses verhindert dass
ungewollte Sollwertspriinge den Antriebsstrang belasten. Zusatzlich einzustellende
Verrundungszeiten im unteren und oberen Drehzahlbereich verbessern die
Regelungseigenschaften in Bezug auf LaststoRe. Hierdurch werden mechanische
Komponenten wie Wellen und Kupplungen geschont.

Die Hochlauf- und Ricklaufzeit bezieht sich jeweils auf die Maximaldrehzahl
(p1082). Die zusatzlich einstellbaren Verrundungszeiten kdnnen das
Uberschwingen des Drehzahlistwertes beim Anfahren des Sollwertes vermeiden.
Dadurch verbessert sich die Regelgute.

Achtung: zu grol eingestellte Verrundungszeiten flhren bei schlagartiger
Reduzierung des Sollwertes wahrend des Hochlaufvorganges zum Uberschwingen
des Sollwertes. Die Verrundung wirkt auch im Nulldurchgang, d.h. bei
Drehrichtungsumkehr wird Gber Anfangsverrundung, Riicklaufzeit und
Endverrundung der Hochlaufgeberausgang bis Null reduziert und anschlieflend
Uber Anfangsverrundung, Hochlaufzeit und Endverrundung der neue invertierte
Sollwert angefahren. Bei Schnellhalt (AUS3) wirken separat einstellbare
Verrundungszeiten. Die tatséchlichen Hoch-/ Rucklaufzeiten verlangern sich mit
aktiver Verrundung.

Signalflussplan

HLG.t_Hochlauf HLG.T_AnfVer HLG.T_EndVer HLG.t_Ricklauf
0.00...999999.00 s 0.00...30.00 s 0.00...30.00 s 0.00...999999.00 s
p1120 (10.00) p1130 (0.00) p1131 (0.00) p1121 (10.00)

I S B

5
Soll_vor_HLG nSoll_nach_HLG
r1119 r1150

—t I B

\ ]

p1130 p1131 p1130 p1131

Bild 7-3 Signalflussplan: Hochlaufgeber
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Einstellparameter

e p1120
e pl1121
e p1130
e p1131
e p1135
e p1136
e p1137

Hochlaufgeber Hochlaufzeit
Hochlaufgeber Ricklaufzeit
Hochlaufgeber Anfangsverrundung Zeit
Hochlaufgeber Endverrundung Zeit
AUS3 Rucklaufzeit

AUS3 Anfangsverrundungszeit

AUS3 Endverrundungszeit

HINWEIS

Die effektive Hochlaufzeit verlangert sich durch die Eingabe von Anfangs- und
Endverrundungszeiten.

effektive Hochlaufzeit = p1120 + (0,5 x p1130) + (0,5 x p1131)

Funktionsplan

FP 3060, 3070

7-8
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7.3

U/f Steuerung

Beschreibung

Die einfachste Losung eines Steuerverfahrens ist die U/f—Kennlinie. Hier wird die
Standerspannung des Asynchronmotors bzw. Synchronmotors proportional zur
Standerfrequenz gesteuert. Dieses Verfahren hat sich fiir eine gro3e Breite von
Anwendungen ohne hohe dynamische Anforderungen wie:

e Pumpen und Lufter
e Bandantriebe
und ahnlichen Prozessen bewahrt.

Das Ziel der U/f-Steuerung ist es, den Fluss ® im Motor konstant zu halten. Dabei
ist dieser proportional dem Magnetisierungsstrom Iy bzw. dem Verhaltnis aus
Spannung U und Frequenz f.

O ~ Iy ~ UK

Das von den Asynchronmotoren entwickelte Drehmoment M ist wiederum
proportional zum Produkt (genauer gesagt dem vektoriellen Produkt @ x I) aus
Fluss und Strom.

Um bei einem gegebenen Strom mdglichst viel Drehmoment zu erzeugen, muss
der Motor mit konstantem, méglichst groRem Fluss arbeiten. Um den Fluss @
konstant zu halten, muss somit bei einer Anderung der Frequenz f auch die
Spannung proportional verandert werden, damit ein konstanter
Magnetisierungsstrom Iy fliet. Aus diesen Grundlagen leitet sich die U/f—
Kennliniensteuerung ab.

U M,P, CDA
——————— up
yZ 4 Nennpunkt
M, @, — des Motors
v
v
v
upb M, ®
v
v
v
- f
-«—Spannungsstellbereich —»a—Feldstellbereich —m-
fn fmax

Bild 7-4 Betriebsbereiche und Kennlinienverlaufe des Asynchronmotors bei
Umrichterspeisung

Bei der U/f—Kennlinie gibt es mehrere Auspragungen, die in folgender Tabelle
dargestellt sind.
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Tabelle 7-1  U/f-Kennlinien

Parameter- Bedeutung Einsatz/Eigenschaft
werte

0 Lineare Standardfall mit
Charakteristik einstellbarer
Spannungsanhebung

<

P1300 =0

1 Lineare Kennlinie, die die
Charakteristik mit | Spannungsverluste des
flux current control | Statorwiderstands bei vV
(FCC) statischen / dynamischen ro"};;1 7

\

Belastungen kompensiert | p0304 R¢
’

(flux current control FCC). Y
Die_;s k(_)mmt insbesondere »~" | Laststrom-
bei kleinen Motoren zum - abhangig
Tragen, da diese einen od
relativ hohen A

Statorwiderstand haben. » f
0 p0310

>

2 Parabolischer Kennlinie die den
Charakteristik Drehmomentenverlauf des
Motors (z. B. Lifter /
Pumpe) berticksichtigen v
a) Quadratische Kennlinie
(n2—Kennlinie)

b) Energieeinsparung, da
die niedrige Spannung
auch zu kleineren Strémen
und Verlusten fuhrt.

<

P1300 =2
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Parameter- Bedeutung Einsatz/Eigenschaft
werte
3 Programmierbarer | Kennlinie die den
Charakteristik Drehmomentenverlauf des \j;
Motors / Maschine (z.B. Vi
Synchronmotor) r0071
berucksichtigt. 01327
p1325 [rm=mmmmmmmmmmmmmme—
p1323 [~=="=="mmm !
p1321 [====">
1315
i f
0 >
f1 f2 3 f4 fmax
p1320 p1322 p1324 p1326 p1082
5 Frequenzgenaue Kennlinie (siehe Parameterwert 0), die die technologische Besonderheit
Antriebe einer Applikation (z. B. Textilapplikationen) bertcksichtigt,
a) in dem die Strombegrenzung (Imax—Regler) nur die
Ausgangsspannung nicht die Ausgangsfrequenz beeinflusst bzw.
b) durch Sperren der Schlupfkompensation
6 Frequenzgenaue | Kennlinie (sieche Parameterwert 1), die die technologische Besonderheit
Antriebe mit flux einer Applikation (z. B. Textilapplikationen) bertcksichtigt,
current control a) in dem die Strombegrenzung (Imax—Regler) nur die
(FCC) Ausgangsspannung nicht die Ausgangsfrequenz beeinflusst bzw.
b) durch Sperren der Schlupfkompensation Zusatzlich werden die
Spannungsverluste des Statorwiderstands bei statischen /
dynamischen Belastungen kompensiert (flux current control FCC). Dies
kommt insbesondere bei kleinen Motoren zum Tragen, da diese einen
relativ hohen Statorwiderstand haben.
19 Unabhangiger Die Ausgangsspannung des Motor Modules kann unabhangig von der
Spannungssollwert | Frequenz mittels des BICO—-Parameters p1330 vom Anwender uber die
Schnittstellen (z. B. Analogeingang Al0 des TM31 —> p1330 = r4055[0])
vorgegeben werden.
Einstellparameter

e p1300 Steuerungs-/Regelungs-Betriebsart

Funktionsplan

FP 1665, 6300
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7.31 Spannungsanhebung

Beschreibung

Die U/f—Kennlinien liefern bei einer Ausgangsfrequenz von 0 Hz eine Ausgangs-
spannung von 0 V. Die Spannungsanhebung muss eingegeben werden, um

e die Magnetisierung des Asynchronmotors zu realisieren,
e die Last zu halten,

e die Verluste (ohmschen Verluste in den Widerstanden der Wicklungen) im
System auszugleichen bzw.

e ein Losbrech-/ Beschleunigungs— / Bremsmoment aufzubringen.

Die Spannungsanhebung kann permanent (p1310) und wahrend der
Beschleunigung (p1311) angehoben werden.

Antr Ausg |_max
r0067 U_anhebung gesamt
Spannungsanhebung permanent T 315

U_anhebung perm
p1310

Mot |_bemessung 0
p0305 R_Stander akt
r0395
0
0 — oy I
o X

U_anhebung Beschl ° L
p1311 1
Hochlauf aktiv
p1199.0

Spannungsanhebung bei
Beschleunigung

Bild 7-5 Spannungsanhebung gesamt

HINWEIS

Die Spannungsanhebung wirkt sich auf alle U/f-Kennlinien (p1300) von 0 bis 6 aus.

ACHTUNG

Ein zu hoher Wert der Spannungsanhebung kann zu einer thermischen
Uberlastung der Motorwicklung fiihren.

SINAMICS G130
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Spannungsanhebung permanent (p1310)

VA U/f linear

O fn fmax
(p0310) (p1082)

Vg eschieun qung = p0305 (M9tor-Bgmessungsstrom) X
r0395 (Standerwiderstand aktuell) x
p1311 (Spannung bei Beschleunigung)

Bild 7-6 Spannungsanhebung bei Beschleunigung (Beispiel: p1300 und p1311 = 0)

SINAMICS G130
Betriebsanleitung 7-13


http://www.docu-track.com/buy/
http://www.docu-track.com/buy/

Sollwertkanal und Regelung 04/04

Spannungsanhebung bei Beschleunigung (p1311)

VA

U/f linear

Vmax

Vn
(p0305)

A

permanent

|

0 fn f max
(p0310) (p1082/
Polpaarzahl)
V permanent— PO305 (Motor-Bemessungsstrom) x
r0395 (Standerwiderstand aktuell) x
p1310 (permanente Spannungsanhebung)

Bild 7-7 Spannungsanhebung permanent (Beispiel: p1300 und p1310 = 0)

Einstellparameter

e p0305 Motor-Bemessungsstrom

e p0395 Standerwiderstand aktuell

e p1310 Spannungsanhebung permanent

e p1311 Spannungsanhebung bei Beschleunigung

e r1315 Spannungsanhebung gesamt

Funktionsplan

FP 1665, 6300
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7.3.2 Schlupfkompensation

Beschreibung

Die Schlupfkompensation ist eine Zusatzfunktion der U/f-Steuerung. Sie bewirkt,
dass die Motordrehzahl von Asynchronmotoren unabhangig von der Belastung
konstant gehalten wird.

A

N

Af

Bild 7-8 Schlupfkompensation

Einstellparameter

e p1335 Schlupfkompensation

- —p1335 =0.0 %: Die Schlupfkompensation ist deaktiviert.

- —p1335=100.0 %: Der Schlupf wird vollstandig kompensiert.
e p1336 Schlupfkompensation Grenzwert
e r1337 Schlupfkompensation Istwert

Funktionsplan

FP 1665, 6310
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7.4 Vektor-Drehzahl-/Drehmomentregelung ohne Geber

Beschreibung
Die Vektorregelung hat gegeniiber der U/f-Steuerung folgende Vorteile:
o Stabilitat bei Last— und Sollwertdnderungen
e Kurze Anregelzeiten bei Sollwertdnderungen (—> besseres Fiihrungsverhalten)
e Kurze Ausregelzeiten bei Lastanderungen (—> besseres Storverhalten)
e Beschleunigung und Bremsen ist mit max. einstellbarem Drehmoment mdglich

e Schutz des Motors durch einstellbare Drehmomentenbegrenzung beim
motorischen als auch generatorischen Betrieb

e Regelung des Antriebs— und Bremsmoments unabhangig von der Drehzahl
Diese Vorteile werden bereits ohne Drehzahlrlickfiihrung erreicht.

Hinsichtlich der Sollwertvorgabe ist die Vektorregelung unterteilt in:

e Drehzahlregelung

e Drehmomenten—/Stromregelung (kurz: Drehmomentenregelung)

SINAMICS G130
7-16 Betriebsanleitung


http://www.docu-track.com/buy/
http://www.docu-track.com/buy/

04/04 Sollwertkanal und Regelung

7.41 Vektor-Regelung ohne Geber

Beschreibung

Bei der Vektorregelung ohne Geber muss prinzipiell die Lage des Flusses bzw. die
Istdrehzahl Gber das elektrische Motormodell ermittelt werden. Dabei wird das
Modell durch die zuganglichen Strome bzw. Spannungen gestitzt. Bei kleinen
Frequenzen (um ca. 0 Hz) ist das Modell nicht in der Lage, die Drehzahl zu
ermitteln.

Aus diesem Grund, und wegen den Unsicherheiten in den Modellparametern bzw.
Messungenauigkeiten, wird in diesem Bereich vom geregelten in den gesteuerten
Betrieb umgeschaltet.

Die Umschaltung zwischen geregelten / gesteuerten Betrieb wird Uber die Zeit—
und Frequenzbedingungen (p1755, p1756, p1758) gesteuert. Die Zeitbedingung
wird nicht abgewartet, wenn die Sollfrequenz am Hochlaufgebereingang und die
Istfrequenz gleichzeitig unter p1755 x p1756 liegen.

|f_act | A

p1755 [1/min] /
p1755 [1/min]
* p1756

offener Regelkreis

geschl. Regelkreis -t
[ p1758 —»

Bild 7-9 Umschaltbedingungen

Im gesteuerten Betrieb ist der Drehzahlistwert mit dem Sollwert identisch. Fiir
héngende Lasten bzw. Beschleunigungsvorgadnge mussen die Parameter p1610
(konstante Drehmomentenanhebung) bzw. p1611 (Drehmomentenanhebung bei
Beschleunigung) modifiziert werden, um das auftretende statische bzw.
dynamische Lastmoment vom Antrieb aufzubringen. Wird p1610 auf 0 % gestellt,
wird lediglich der Magnetisierungsstrom r0331 eingepragt, bei einem Wert von

100 % der Motornennstrom p0305. Damit der Antrieb bei Beschleunigung nicht
kippt, kann p1611 erhoht, oder die Beschleunigungsvorsteuerung fiir den
Drehzahlregler verwendet werden. Dies ist auch sinnvoll, um den Motor bei kleinen
Drehzahlen thermisch nicht zu Gberlasten.

Folgende Merkmale besitzt die Vektorregelung ohne Drehzahlistwertgeber im
Bereich von kleinen Frequenzen:

SINAMICS G130
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o Geregelter Betrieb bis ca. 1 Hz Ausgangsfrequenz
o Starten im geregelten Betrieb (direkt nach Auferregung des Antriebs)

e Durchfahren des kleinen Frequenzbereichs (0 Hz) im geregelten Betrieb

HINWEIS

Der Drehzahlsollwert vor dem Hochlaufgeber muss fiir diesen Fall gréRer sein als
(p1755).

Durch den geregelten Betrieb bis ca. 1 Hz (einstellbar Gber Parameter p1755) als
auch die Mdglichkeit, bei 0 Hz direkt geregelt zu starten bzw. geregelt zu
reversieren (einstellbar Uber Parameter p1750), ergeben sich folgende Vorteile:

¢ Kein Umschaltvorgang innerhalb der Regelung notwendig (stol¥freies Verhalten,
keine Frequenzeinbriiche)

e Stationare Drehzahl-Drehmomentenregelung bis ca. 1 Hz mdglich.

HINWEIS

Beim geregelten Reversieren bzw. geregelten Starten von 0 Hz ist zu
berticksichtigen, dass bei einem zu langen Verweilen (> 2 s bzw. > p1758) im
Bereich von 0 Hz, die Regelung automatisch vom geregelten in den gesteuerten
Betrieb umschaltet.

Funktionsplan

7-18
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7.4.2 Drehzahiregler

Beschreibung
Das Regelungsverfahren enthalt folgende Komponenten:
e PIl-Regler
e Drehzahlregler—Vorsteuerung
e Statik

Die Summe der Ausgangsgrofien bilden den Drehmomentensollwert, der mittels
der Drehmomentensollwertbegrenzung auf die zuldssige GroRRe reduziert wird.

Der Drehzahlregler erhalt seinen Sollwert r0062 vom Sollwertkanal, den Istwert
r0063 entweder direkt vom Drehzahlistwertgeber bei Drehzahlregelung mit Geber
oder indirekt durch das Motormodell bei Drehzahlregelung ohne Geber. Die
Regeldifferenz wird durch den PI-Regler verstarkt und bildet zusammen mit der
Vorsteuerung den Drehmomentensollwert.

Bei zunehmendem Lastmoment wird bei aktiver Statik der Drehzahlsollwert
proportional zuriickgenommen und damit der Einzelantrieb innerhalb eines
Verbunds (zwei oder mehrere Motoren mechanisch gekoppelt) bei zu groRem
Moment entlastet.

Statik-
Aufschaltung |

Vor-

Drehzahl-
regelung

Drehzahlsollwert

" Dreh-

r
Eal 5 moment-
: r1547[1] r1539 Sollwert

Drehzahlistwért I

steuerung
Kp Tn
| r1482
) PI r1547[0] r1o38
—»( >—» Dreh-
- zahlregler () >
08

Ti Kp Tn
*) nur aktiv, wenn die Vorsteuerung aktiviert ist p1452 p1470 p1472
(p1496 > 0)

Bild 7-10  Drehzahlregler
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7-20

Die optimale Einstellung des Drehzahlreglers kann tber die automatische
Drehzahlregleroptimierung (p1960) ermittelt werden.

Wenn das Tragheitsmoment vorgegeben wurde, kann der Drehzahlregler (Kp, Tn)
mittels automatischer Parametrierung (p0340 = 4) berechnet werden. Die
Reglerparameter werden dabei nach dem symmetrischen Optimum wie folgt
festgelegt:

Tn=4xTs
Kp=0,5xr0345/Ts =2 xr0345/ Tn

Ts = Summe der kleinen Verzdgerungszeiten (beinhaltet p1442 bzw. p1452)
Sollten mit diesen Einstellungen Schwingungen auftreten, ist die
Drehzahlreglerverstarkung Kp manuell zu verringern. Es ist auch méglich die
Drehzahlistwertglattung zu erhéhen (Ublich bei Getriebelose oder hochfrequenten
Torsionsschwingungen) und die Reglerberechnung erneut aufzurufen, da der Wert
in die Berechnung von Kp und Tn eingeht.

Fir die Optimierung gelten folgende Zusammenhange:

e Wird Kp vergréBert, so wird der Regler schneller und das Uberschwingen wird
jedoch verstarkt.

e Wird Tn verkleinert, so wird der Regler ebenfalls schneller. Das Uberschwingen
wird allerdings verstarkt.

Fir die manuelle Einstellung der Drehzahiregelung ist es am einfachsten, zunachst
wie mogliche Dynamik Uber Kp (und die Drehzahlistwertglattung) festzulegen, um
anschlieBend die Nachstellzeit soweit wie méglich zu verringern. Dabei ist zu
beachten, dass die Regelung auch im Feldschwéchbereich stabil bleiben muss.

Bei Schwingungen in der Drehzahlregelung reicht meist eine Erhéhung der
Glattungszeit in p1452 oder eine Reduktion der Reglerverstarkung aus, um die
Schwingungen zu dampfen.

Der Integralausgang des Drehzahlreglers kann Uber r1482, der begrenzte
Reglerausgang tber r1508 (Drehmomentensollwert) beobachtet werden.

HINWEIS

Gegenlber einer Drehzahlregelung mit Geber ist die Dynamik bei geberlosen
Antrieben deutlich reduziert, da die Drehzahl nur aus den
UmrichterausgangsgréfRen fir Strom und Spannung gewonnen werden kann, die
entsprechende Stérpegel aufweisen.
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Einstellparameter

e p0340 Automatische Berechnung der Motor—/Regelungsparameter
e p1452 Drehzahlistwert Glattungszeit (SLVC)

e p1470 Drehzahlregler geberloser Betrieb P-Verstarkung

e p1472 Drehzahlregler geberloser Betrieb Nachstellzeit

e p1960 Drehzahlregleroptimierung Auswahl

e r0062 CO: Drehzahlsollwert nach Filter

e r0063 CO: Drehzahlistwert geglattet

e 10345 CO: Motor-Bemessungsanlaufzeit

e 11482 CO: Drehmomentausgang I-Drehzahlregler

e 1508 CO: Drehmomentsollwert vor Zusatzmoment

Funktionsplan

FP 6040
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7421  Statik

Beschreibung

Die Statik (Freigabe Gber p1488) bewirkt, dass bei zunehmendem Lastmoment der
Drehzahlsollwert proportional zuriickgenommen wird.

Die Statik ist die einfachste Methode einer Lastausgleichsregelung. Diese
Ausgleichsregelung lasst sich aber nur anwenden, wenn die Antriebe
ausschlieRlich motorisch und mehr oder weniger stationar (d.h. bei konstanter
Drehzahl) betrieben werden. Bei Antrieben, die haufig mit hohen
Drehzahléanderungen beschleunigt und abgebremst werden, ist diese Methode nur
bedingt geeignet. Diese einfache Lastausgleichsregelung wird z. B. bei
Anwendungen eingesetzt, bei denen zwei oder mehrere Motoren mechanisch
gekoppelt bzw. auf eine gemeinsame Welle arbeiten und die obigen
Anforderungen erfilllen. Die Statik regelt hierbei Torsionen bzw. Verklemmungen
aus, die durch die mechanische Kopplung auftreten kénnen, indem die Drehzahlen
der einzelnen Motoren entsprechend modifiziert werden (Einzelantrieb wird bei zu
groRem Moment entlastet).

Voraussetzung
o Alle Antriebe missen in Vektorregelung betrieben werden

e Hoch- und Riicklaufzeiten des Hochlaufgeber miissen bei allen Antrieben
identisch sein.

Einstellparameter

e r1406.11 Statik Freigabe

e p1488 Statikeingang Quelle
e p1489 Statikriickfihrung Skalierung
e r1490 Statikriickfihrung Drehzahlreduktion

Funktionsplan
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8.1 Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel behandelt
e Analogausgange

e Digitalausgange

[ 6

o, Sollwertkanal Regelung

A ®

PROFIBUS

WA -

A kl
Eingangsklemmen TM31 usgangskiemmen

Diagnose Stérungen/Warnungen Uberwachungen Funktionen Schutzfunktionen

0o V4

Funktionsplane

Als Erganzung zu dieser Betriebsanleitung befindet sich auf der CD eine
Sammlung von vereinfachten Funktionsplanen zur Beschreibung der
Funktionsweise des SINAMICS G130.

Diese Plane sind entsprechend den Kapiteln der Betriebsanleitung gegliedert, die
Blattnummern 8xx beschreiben die Funktionalitat des folgenden Kapitels.

An einigen Stellen in diesem Kapitel wird auf Funktionsplane mit 4stelligen
Blattnummern verwiesen. Diese befinden sich auf der CD im "Listenhandbuch
SINAMICS G", in welchem in ausfiihrlicher Form die Gesamtfunktionalitat fur
erfahrene Anwender beschrieben ist.
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8.2 Analogausgange TM31

Beschreibung

Es gibt zwei Analogausgéange auf der optionalen Klemmleiste TM31, die zur
Ausgabe von Sollwerten uiber Strom- oder Spannungssignale dienen.

Werkseinstellung:
e AQQ: Drehzahlistwert 0 — 10 V
e AO1: Motorstromistwert 0 — 10 V

Voraussetzungen
e Power Module, CU320 und TM31 sind vorhanden und korrekt installiert

e Die Voreinstellung "Klemmen TM31" oder "PROFIBUS+TM31" wurde bei der
Inbetriebnahme gewahilt:

- STARTER: "Klemmen TM31" oder "PROFIBUS+TM31"
- AOP30: "2:G130 TM31" oder "4:G130 PB/TM31"

Signalflussplan

AO Signal
% Kennl. x1 Kennl. x2
p4077 p4079 AOT
; Glattung  akt. U/I —_1 -1 _yp
Drehzahlistwert
r0063 —> p4073  r4074 p4076 Spannungs-
Yo AO 0V+ ausgang
Ausgangsstrom __| Kennl. y2 | [%]
0068 p4080 | 2 L yoX5221
Zwischenkreis- X y D
spannun : F—p]
e M O X, X2 X A X522.3 10V
—» Kennl. y1 | Cﬁ)
Glattung pao78 [ ) Yi + n
Ausgangsleistung -
10082 Skalierung

Stromausgang
AO 0 Bez

Bild 8-1 Signalflussplan: Analogausgang 0
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Einstellparameter
e p4071 Signalquelle fiir den Analogausgang
e p4073 Glattungszeit Analogausgang
e r4074 Aktuelle Ausgangsspannung/-strom
e p4076 Typ Analogausgang
e p4077 Wert x1 der Kennlinie der Analogausgange
e p4078 Wert y1 der Kennlinie der Analogausgange
e p4079 Wert x2 der Kennlinie der Analogausgange
e p4080 Wert y2 der Kennlinie der Analogausgange
Funktionsplan
FP 1840, 9572
SINAMICS G130
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8.21 Listen der Signale fur die Analogausgange

Signale fir die Analogausgédnge

Signal Parameter Einheit Normierung
(100 % = ...), siehe
Tabelle 8-1

Drehzahlsollwert vor Sollwertfilter r0060 1/min p2000
Motordrehzahl ungeglattet r0061 1/min p2000
Drehzahlistwert nach Glattung r0063 1/min p2000
Ausgangsfrequenz r0066 Hz Bezugsfrequenz
Ausgangsstrom r0068 Aeff p2002
Zwischenkreisspannung r0070 V p2001
Momentensollwert r0079 Nm p2003
Ausgangsleistung r0082 kW r2004
fir Diagnosezwecke
Regelabweichung r0064 1/min p2000
Schlupffrequenz r0065 Hz Bezugsfrequenz
Phasenstromistwert r0069 A p2002
Aussteuergrad r0074 % Bezugsaussteuergrad
feldbildender Stromsollwert r0075 A p2002
feldbildender Stromistwert r0076 A p2002
momentenbildender Stromsollwert r0077 A p2002
momentenbildender Stromistwert r0078 A p2002
Flusssollwert r0083 % Bezugsfluss
Flussistwert r0084 % Bezugsfluss
Zwischenkreisspannung Sollwert r0088 V p2001
Phasenspannung r0089 V p2001
fiir erweiterte Diagnosezwecke
n-Regler-Ausgang r1480 Nm p2003
n-Regler I-Anteil r1482 Nm p2003
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Normierungen

Tabelle 8-1  Normierungen

GroBe Normierungs- Parameter Vorbelegung bei
Schnellinbetriebnahme
Bezugsdrehzahl 100 % = p2000 p2000 = Maximaldrehzahl (p1082)
Bezugsspannung 100 % = p2001 p2001 = 1000 V
Bezugsstrom 100 % = p2002 p2002 = Stromgrenze (p0640)
Bezugsdrehmoment 100 % = p2003 p2003 = 2 x Motornennmoment
. o =
Bezugsleistung 100 % = r2004 12004 — p2003 x p2000 x 17
30
Bezugsfrequenz 100 % = p2000
Bezugsaussteuergrad | 100 % = maximale Ausgangsspannung
ohne Ubersteuerung

Bezugsfluss 100 % = Motorbemessungsfluss
Bezugstemperatur 100 % =100 °C

Andern des Analogausgangs 0 von Spannung- auf Stromausgang -0 ... 20 mA

(Beispiel)

X522: 3,2

v

p4076 = 0

Bild 8-2

SINAMICS G130
Betriebsanleitung

Stromausgang liegt an Klemme 3 an, Masse ist an Klemme 2

Typ Analogausgang 0 auf O ... 20 mA einstellen

Beispiel einer Einstellung des Analogausgangs 0
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Andern des Analogausgangs 0 von Spannungs- auf Stromausgang 0 ... 20 mA
(Beispiel) mit Einstellen der Kennlinie

X522: 3,2 Stromausgang liegt an Klemme 3 an, Masse ist an Klemme 2
v
p4076[0] =0 TM31.AO_Typ [Analogausgang 0] auf 0 ... 20 mA einstellen
v
p4077[0] = 0.00 TM31.AO_Kennl. x1 auf 0.00 % einstellen
v
p4078[0] = 0.000 TM31.AO_Kennl. y1 auf 0 mA einstellen
v
p4079[0] = 100.00 TM31.AO_Kennl. x2 auf 100.00 % einstellen
p4030[0]¢: 20.000 TM31.AO_Kennl. y2 auf 20 mA einstellen

Bild 8-3 Beispiel der Einstellung des Analogausgangs 0 mit Einstellen der Kennlinie

SINAMICS G130
8-6 Betriebsanleitung
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8.3 Digitalausgange TM31

Beschreibung

Es existieren auf der optionalen Klemmleiste TM31 4 bidirektionale
Digitalausgange (Klemme X541) und 2 Relaisausgange (Klemme X542). Diese
Ausgange sind weitgehend frei parametrierbar.

Voraussetzungen
e Power Module, CU320 und TM31 sind vorhanden und korrekt installiert

e Die Voreinstellung "Klemmen TM31" oder "PROFIBUS+TM31" wurde bei der
Inbetriebnahme gewahilt:

- STARTER: "Klemmen TM31" oder "PROFIBUS+TM31"
- AOP30: "2:G130 TM31" oder "4:G130 PB/TM31"

Signalflussplan

Invertierung
p4048.0 X542
- Qi
DOo 2 g:
1 = Einschaltbereit —»| p4030 1——3 g:
r0899.0 4031 |_ q b—o*°
1 = Betriebsbereit P Dot I_JG o—
— 6
r0899.1 p4038 Q—
1= Betrnggzgegeben —> K’ 04039 1 X541
—Do—
—> p4040 ~ p4048A8ml11 DIDO 8 _§ o—
1 = Hoch-/Riicklauf beendet p4041 > T DIDO9 —H@—
—> » 2 4
2199.5 Fﬁ — DIDO 10—H)@—
i | > DI/DO 11—
J:M—6 o—
Bild 8-4 Signalflussplan: Digitalausgange
Werkseinstellung
Digitalausgang Klemme Werkseinstellung
DOO0 X542:2,3 "Impulse freigegeben"
DO1 X542: 5,6 "keine Stérung"
DI/DO8 X541: 2 "Einschaltbereit"
DI/DO9 X541:3
DI/DO10 X541: 4
DI/DO11 X541: 5

SINAMICS G130
Betriebsanleitung 8-7
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Auswahl moglicher Verschaltungen fiir die Digitalausgange

Signal Bit im Parameter
Zustandswort 1

1 = Einschaltbereit 0 r0889.0
1 = Betriebsbereit (Zwischenkreis geladen, Impulse gesperrt) 1 r0889.1
1 = Betrieb freigegeben (Antrieb folgt n_soll) 2 r0889.2
1 = Stérung wirksam 3 r2139.3
0 = Austrudeln aktiv (AUS2) 4 r0889.4
0 = Schnellhalt aktiv (AUS3) 5 r0889.5
1 = Einschaltsperre 6 r0889.6
1 = Warnung wirksam 7 r2139.7
1 = Drehzahl-Soll-Ist-Abweichung im Toleranzband (p2163, p2166) 8 r2197.7
1 = Fuhrung gefordert zu PLC 9 r0899.9
1 = f- oder n-Vergleichswert erreicht oder tberschritten (p2141, p2142) 10 r2199.1
1 = |-, M- oder P-Grenze erreicht (p0640, p1520, p1521) 1 r1407.7
reserviert 12

0 = Warnung Ubertemperatur Motor (A7910) 13 r2129.14
reserviert 14

0 = Warnung thermische Uberlast Leistungsteil (A5000) 15 r2129.15
1 = Impulse Freigegeben (Wechselrichter taktet, Antrieb fiihrt Strom) r0899.11
1=n ist < p2155 r2197.1
1=n_ist>p2155 r2197.2
1 = Hoch-/Rucklauf beendet r2199.5
1 =n_ist < p2161 (bevorzugt als n_min- bzw n=0-Meldung) r2199.0
1 = Momentensollwert < p2174 r2198.10
1 = LOCAL-Mode aktiv (Steuerung iber Bedienfeld) r0807.0
0 = Motor blockiert r2198.6

8-8
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9.1 Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel behandelt

e Antriebsfunktionen

Motoridentifikation
Vdc—Regelung
Wiedereinschaltautomatik
Fangen

Erhoéhung der Ausgangsfrequenz

e Uberwachungs- und Schutzfunktionen

o, Sollwertkanal

Regelung

/N

—

Sl

PROFIBUS
Q_
X i
N —
Eingangsklemmen TM31 Ausgangsklemmen
Diagnose Stérungen/Warnungen Uberwachungen Funktionen Schutzfunktionen

/

SINAMICS G130
Betriebsanleitung
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Funktionsplane

9-2

Als Erganzung zu dieser Betriebsanleitung befindet sich auf der CD eine
Sammlung von vereinfachten Funktionsplanen zur Beschreibung der
Funktionsweise des SINAMICS G130.

Diese Plane sind entsprechend den Kapiteln der Betriebsanleitung gegliedert, die
Blattnummern 9xx beschreiben die Funktionalitat des folgenden Kapitels.

An einigen Stellen in diesem Kapitel wird auf Funktionsplane mit 4stelligen
Blattnummern verwiesen. Diese befinden sich auf der CD im "Listenhandbuch
SINAMICS G", in welchem in ausfiihrlicher Form die Gesamtfunktionalitat fur
erfahrene Anwender beschrieben ist.

SINAMICS G130
Betriebsanleitung
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9.2 Antriebsfunktionen
9.21 Motoridentifikation und Automatische Drehzahlregler-
Optimierung

Beschreibung
Es gibt zwei Mdglichkeiten der Motoridentifikation, die aufeinander aufbauen:
e Stillstandsmessung mit p1910 (Motoridentifikation)
e Drehende Messung mit p1960 (Drehzahlregleroptimierung)

Diese kdnnen vereinfacht Gber p1900 angewahlt werden. Mit p1900 = 2 wird die
Stillstandsmessung (kein drehender Motor) angewahlt. Mit p1900 = 1 wird
zusatzlich noch die Drehende Messung aktiviert, p1900 = 1 setzt p1910 = 1 und
p1960 je nach aktueller Regelungsart (p1300).

Der Parameter p1960 wird dabei in Abhangigkeit von p1300 eingestellt:
e p1960 =1, wenn p1300 = 20 oder 22
e p1960 =2, wenn p1300 = 21 oder 23

Der Parameter p1900 wird auch innerhalb der Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1)
zur Verfiigung gestellt. Die Motoridentifikation wird erst gestartet, wenn alle
Freigaben gesetzt sind und der nachste Einschaltbefehl gegeben wird. Dies wird
Uber entsprechende Warnungen angezeigt (A07991 fiir die Stillstandsmessung,
A07980 fiur die drehende Messung).

Ist die Stillstandsmessung beendet, schaltet sich der Antrieb selbststéandig aus und
p1910 wird automatisch auf 0 zuriickgesetzt. Um die drehende Messung zu
starten, ist der Antrieb erneut einzuschalten. Am Ende dieser Messung schaltet
sich der Antrieb ebenfalls selbststédndig aus und p1960 (und p1900) wird auf 0
zurlickgesetzt.

Die Messungen kénnen durch Wegnahme der Freigaben (z. B. AUS) und durch
Rucksetzen der Parameter abgebrochen werden.

HINWEIS

Um die neue Reglereinstellung permanent zu halten, missen die Daten mit p0977
oder p0971 nichtfliichtig auf der CompactFlash Card gespeichert werden.

SINAMICS G130
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9.21.1  Stillstandsmessung

Beschreibung

Die Motoridentifikation mit p1910 dient zur Bestimmung der Motorparameter im
Stillstand (siehe auch p1960: Drehzahlregleroptimierung):

e FErsatzschaltbilddaten p1910 = 1
e Magnetisierungskennlinie p1910 = 3

Aus regelungstechnischen Griinden wird unbedingt empfohlen, die
Motordatenidentifikation durchzuflihren, da ausgehend von den Typenschilddaten
die Ersatzschaltbilddaten, der Motorkabelwiderstand, die IGBT—
Durchlassspannung bzw. Kompensation der IGBT-Verriegelungszeiten nur
geschatzt werden kdnnen. So ist zum Beispiel der Standerwiderstand fir die
Stabilitat der geberlosen Vektorregelung bzw. fiir die Spannungsanhebung bei der
U/f—Kennlinie von sehr hoher Bedeutung.

Vor allem bei langen Zuleitungen oder bei Verwendung von Fremdmotoren ist die
Motordatenidentifikation durchzufiihren. Wird die Motordatenidentifikation zum
ersten Mal gestartet, so werden ausgehend von den Typenschilddaten
(Bemessungsdaten) mit p1910 = 1 folgende Daten ermittelt:

e Ersatzschaltbilddaten
¢ Gesamtwiderstand von:
- Leistungskabelwiderstand (Rkabel) und
- Standerwiderstand (Rs)
e IGBT-Durchlassspannung bzw. Kompensation der IGBT—Verriegelungszeiten

Da die Typenschilddaten die Initialisierungswerte fir die Identifikation darstellen, ist
fur die Bestimmung der obigen Daten die korrekte bzw. konsistente Eingabe der
Typenschilddaten erforderlich.

| |
Motor Module | Kabel | Motor
| |
p1825 p1828 l l
T T I p0352[M] I p0350[M] p0356[M] p0358[M]  p0354[M]
| % | I
? "
T L
| Ryael | Rs Los oR Rg
_I yiN I T l pOSBO[M]H L,
| Kabel |
| |
A A
~ ~
| |

Bild 9-1 Ersatzschaltbild Asynchronmotor und Kabel

SINAMICS G130
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Ablauf Motoridentifikation

A

e p1910 > 0 eintragen, Warnung A07991 wird angezeigt
e Identifikation startet nach dem nachsten Einschalten

e p1910 setzt sich auf "0" zurlick (erfolgreiche Identifikation) oder
Stoérung FO7990 wird ausgegeben

HINWEIS

Um die neue Reglereinstellung permanent zu halten missen die Daten mit p0977
oder p0971 nichtfliichtig auf der CompactFlash Card gespeichert werden.

WARNUNG

Bei der Motoridentifikation kdnnen vom Antrieb Bewegungen des Motors ausgelost
werden.

Die NOT-AUS-Funktionen miissen bei der Inbetriebnahme funktionsféahig sein. Es
mussen die einschlagigen Sicherheitsvorschriften beachtet werden, um Gefahren
fur Mensch und Maschine auszuschliel3en.

Folgende Parameter werden durch die Motoridentifikation ermittelt

9.2.1.2

e p1910 = 1: p0350, p0354, p0356, p0358, p0360, p1825, p1828, p1829, p1830

Drehende Messung und Drehzahlregler-Optimierung

Beschreibung

Die Drehzahlregleroptimierung ermittelt die erforderlichen Daten (z. B.
Tragheitsmoment) fiir die Einstellung des Drehzahlreglers. AuRerdem werden die
Magnetisierungskennlinie und der Bemessungsmagnetisierungsstrom des Motors
gemessen.

Die Optimierung der Drehzahlregelung kann Gber p1960 oder tiber p1900 = 1
aktiviert werden.

Wenn die drehende Messung nicht bei der in p1965 eingestellten Drehzahl
durchgefiihrt werden soll, kann dieser Parameter vor Starten der Messung verstellt
werden.

Der Drehzahlregler wird entsprechend dem Dynamikfaktor p1967 nach
symmetrischen Optimum eingestellit.

Treten wahrend der Messung Schwierigkeiten auf, so wird die Dynamik
automatisch reduziert und das Ergebnis in r1969 angezeigt. Nachtraglich ist zu
prifen, ob der Antrieb im gesamten Stellbereich stabil lauft. Gegebenenfalls muss
die Dynamik reduziert oder die Kp/Tn-Adaption des Drehzahlreglers entsprechend
parametriert werden (Siehe FP 6050).

SINAMICS G130
Betriebsanleitung 9-5
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Wird die Motor—Motor Module—Kombination im Feldschwéachbereich betrieben, so
sollte diese Kennlinie insbesondere bei der Vektorregelung bestimmt werden.
Durch die Magnetisierungskennlinie kann im Feldschwéachbereich der feldbildende
Strom exakter berechnet und damit eine hdhere Momentengenauigkeit erzielt
werden.

HINWEIS

Die Drehzahlregleroptimierung (p1960) bietet eine genauere Bestimmung des
Nennmagnetisierungsstromes und der Magnetisierungskennlinie.

Fluss @ [%]
A

p0365
p0364
100 %

p0363

p0362

0 pO366 P0367 100 % pO368  PO369 i [%]
in[A]

.
W%l =331

iu = Magnetisierungskennlinie

Bild 9-2 Magnetisierungskennlinie

Ablauf der drehenden Messung

Folgende Messungen werden bei gesetzten Freigaben und dem nachsten
Einschaltbefehl durchgefiihrt.

e Messung der Sattigungskennlinie (p0362 bis p0369)
¢ Messung des Magnetisierungsstroms (p0320))
e Drehzahlregleroptimierung
- p1470 und p1472
- Ausschalten der Kp-Adaption
e Einstellung Beschleunigungsvorsteuerung (p1496)

¢ Einstellung Verhaltnis Tragheitsmoment Verhaltnis Gesamt zu Motor (p0342)

SINAMICS G130
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HINWEIS

Um die neue Reglereinstellung permanent zu halten missen die Daten mit p0977
oder p0971 nichtfliichtig auf der CompactFlash Card gespeichert werden.

GEFAHR

A Bei der Drehzahlregleroptimierung werden vom Antrieb Bewegungen des Motors
ausgelost, die bis zur Maximaldrehzahl des Motors reichen. Die NOT-AUS-
Funktionen missen bei der Inbetriebnahme funktionsfahig sein. Es miissen die
einschlagigen Sicherheitsvorschriften beachtet werden, um Gefahren fir Mensch
und Maschine auszuschlieRen.

Einstellparameter

e p1959 Drehzahlregleroptimierung Konfiguration

e p1960 Drehzahlregleroptimierung Auswahl

e p1961 Magnetisierungskennlinie Drehzahl fiir Ermittlung
e p1965 Drehzahlregleroptimierung Drehzahl

e p1967 Drehzahlregleroptimierung Dynamikfaktor

e 11969 Drehzahlregleroptimierung Tragheitsmoment identifiziert

SINAMICS G130
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9.2.2 Vdc-Regelung

Beschreibung

Mit der Funktion “Vdc-Regelung” kann bei Uber- bzw. Unterspannung des
Zwischenkreises durch entsprechende Maflinahmen reagiert werden.

o Uberspannung im Zwischenkreis

- Typische Ursache:
Der Antrieb arbeitet generatorisch und speist zu viel Energie in den
Zweischenkreis.

- Abhilfe:
Durch Reduzierung des generatorischen Momentes wird die
Zwischenkreisspannung innerhalb ihrer zuldssigen Werte gehalten.

e Unterspannung in Zwischenkreis

- Typische Ursache:
Ausfall der Netzspannung oder der Einspeisung fiir den Zwischenkreis.

- Abhilfe:
Durch Vorgabe eines generatorischen Momentes fir den drehenden Antrieb
werden die vorhandenen Verluste kompensiert und damit die Spannung im
Zwischenkreis stabilisiert. Dieses Verfahren heif’t kinetische Pufferung.
Die kinetische Pufferung kann nur solange aufrecht erhalten werden,
solange durch die Bewegung des Antriebes Energie zur Verfligung gestellt
wird.

Eigenschaften
¢ Die Vdc-Regelung

- Sie setzt sich unabhangig aus der Vdc_max-Regelung und der Vdc_min-
Regelung (kinetische Pufferung) zusammen.

- Sie enthalt einen gemeinsamen PI-Regler. Mit dem Dynamikfaktor wird die
Vdc_min- Vdc_max-Regelung getrennt voneinander weicher oder harter
eingestellt.

¢ Vdc_min-Regelung (kinetische Pufferung)

- Mit dieser Funktion wird bei einen kurzzeitigen Netzsaufall die kinetische
Energie des Motors fir die Pufferung der Zwischenkreisspannung verwendet
und dabei der Antrieb verzdgert.

¢ Vdc_max-Regelung

- Mit dieser Funktion wird bei einer kurzzeitig auftretende generatorische
Belastung ohne Abchaltung mit “Uberspannung im Zwischenkreis*
beherrscht.

- Die Vdc_max-Regelung ist nur bei einer Einspeisung ohne aktiver Regelung
des Zwischenkreises und ohne Rlckspeisung sinnvoll.

SINAMICS G130
9-8 Betriebsanleitung


http://www.docu-track.com/buy/
http://www.docu-track.com/buy/

04/04 Funktionen, Uberwachungen, Schutzfunktionen

Beschreibung Vdc_min-Regelung

Vdc Netzausfall Netzwiederkehr
1246 _\_\_ R -
(r1286) N
<1> N i ____
ohne KIP Stérung
N F30003 o
ov >
t
1
Vdc-Regler
aktiv
0 >
t
nsoll
A
B S R S S N
1/min >
- > t
Netzausfallzeit
Igsoll
a A motorischi
generatorisch t

Bild 9-3 Ein-/Ausschalten der Vdc_min-Regelung (Kinetische Pufferung)

HINWEIS

Die Aktivierung der kinetischen Pufferung ist nur in Verbindung mit einer externen
Spannungsversorgung zulassig!

Bei freigegebener Vdc_min-Regelung mit p1240 = 2,3 (p'1280)1 wird bei einem
Netzausfall nach Unterschreiten der Vdc_min-Einschaltschwelle r1246 (r1286) die
Vdc_min-Regelung aktiv. Allgemein gesehen wird die generatorische Energie
(Bremsenergie) der Antriebsmaschine beim Verkleinern der Motordrehzahl dazu
benutzt, die Zwischenkreisspannung des Umrichters zu stitzen. D. h. bei aktiver
Vdc_min-Regelung folgt die Motordrehzahl nicht mehr dem Hauptsollwert, sondern
kann bis zum Stillstand verringert werden. Der SINAMICS bleibt dabei solange in
Betrieb, bis die Abschaltschwelle der Zwischenkreisspannung (siehe Bild 9-3 <1>)
unterschritten wurde.

! Alle Angaben in Klammern gelten fiir U/f Steuerung

SINAMICS G130
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e U/f — Steuerung

Der Vdc_min-Regler wirkt auf den Drehzahlsollwertkanal. Bei aktivierter
Vdc_min-Reglung wird die Solldrehzahl des Antriebs so verringert, dass der
Antrieb generatorisch wird.

e Drehzahlregelung

Der Vdc_min-Regler wirkt auf den Ausgang des Drehzahlreglers und
beeinflusst den momentenbildenden Stromsollwert. Bei aktivierter Vdc_min-
Regelung wird der momentenbildende Stromsollwert so verringert, dass der
Antrieb generatorisch wird.

Bei einem Netzausfall sinkt die Zwischenkreisspannung aufgrund der fehlenden
Energiezufuhr aus dem Netz ab. Beim Erreichen der Gber Parameter p1245
(p1285) eingestellten Zwischenkreisspannungsschwelle wird der Vdc_min-Regler
aktiv. Durch die PID-Eigenschaften des Reglers wird die Motordrehzahl so
verringert, dass die generatorische Energie des Antriebs die
Zwischenkreisspannung auf den in p1245 (p1285) eingestellten Pegel halt. Dabei
ist die kinetische Energie des Antriebs von entscheidender Bedeutung fiir die
Abfallcharakteristik der Motordrehzahl und somit auch fiir die Lange der Pufferung.
Bei einem Schwungmassenantrieb (z. B. Liifter) kann die Pufferzeit bei mehreren
Sekunden liegen, wobei bei einem Antrieb mit wenig Schwungmasse (z. B.
Pumpen) die Pufferzeit nur im Bereich von 100 — 200 ms liegen kann. Bei
Netzwiederkehr wird der Vdc_min-Regler deaktiviert und der Antrieb an der Rampe
des Hochlaufgebers auf seine Solldrehzahl gefahren. Solange der Vdc_min-Regler
aktiv ist, wird eine Warnung A7402 (Antrieb: Zwischenkreisspannung-Minimal-
Regler aktiv) abgesetzt.

Kann der Antrieb keine generatorische Energie mehr abgeben, z. B. weil die
Drehzahl bereits nahe dem Stillstand ist, so fallt die Zwischenkreisspannung weiter
ab. Bei Unterschreiten der minimalen Zwischenkreisspannung (siehe Bild 9-3 <1>)
schaltet der Anrieb mit Stérung F30003 (Leistungsteil: Zwischenkreis
Unterspannung) ab.

Wird bei aktiver Vdc_min-Regelung eine mit Parameter p1257 (p1297) eingestellte
Drehzahlschwelle (siehe Bild 9-3 <2>) unterschritten, so wird der Antrieb mit F7405
(Antrieb: kinetische Pufferung minimale Drehzahl unterschritten) abgeschaltet.

Sollte es trotz freigegebener Vdc_min-Regelung zur Abschaltung mit
Unterspannung im Zwischenkreis (F30003) kommen ohne dass der Antrieb zum
Stillstand gekommen war, muss der Regler eventuell Giber den Dynamikfaktor
p1247 (p1287) optimiert werden. Eine Erhéhung des Dynamikfaktors in p1247
(p1287) bewirkt einen schnelleren Reglereingriff. Die Voreinstellung dieses
Parameters sollte allerdings fiir die meisten Anwendungsfalle ausreichend sein.

Mit dem Parameter P1256 = 1 (p1296) kann eine Zeitiberwachung der kinetischen
Pufferung aktiviert werden. Die Uberwachungszeit kann im Parameter p1255
(p1295) eingestellt werden. Dauert die Pufferung (also der Netzausfall) langer als
die hier eingestellte Zeit, so schaltet der Antrieb mit Fehler F7406 (Antrieb:
kinetische Pufferung maximale Dauer Uberschritten) ab. StandardmaRig ist die
Storreaktion dieses Fehlers auf AUS3 gestellt. Somit kann mit dieser Funktion ein
gefiihrtes Stillsetzten eines Antriebs bei Netzausfall realisiert werden. Zu viel
generatorische Energie vom Antrieb kann in diesem Fall dann nur Gber einen
zusatzlichen Bremswiderstand abgebaut werden.

SINAMICS G130
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Beschreibung Vdc_max-Regelung

[VIA
Einschaltpegel
Vdc
T >»
1 t
V, Regler aktivO >
A t
In|
r.list
\\':'soll
>
A t
Iqsoll
0A >
Iqsoll = Momentenbildender Stromsollwert

Bild 9-4

Ein-/Ausschalten der Vdc_max-Regelung

Der Einschaltpegel der Vdc_max-Regelung (r1242) wird wie folgt berechnet:

bei ausgeschalte

ter automatischer Erfassung Einschaltpegel (p1254 = 0)

r1242 = 1,15 x p0210 (Gerate-Anschlussspannung, Zwischenkreis)

bei eingeschalteter automatischer Erfassung Einschaltpegel (p1254 = 1)
r1242 = Vdc_max - 50 V (Vdc_max: Uberspannungsschwelle des Motor

Modules)

Funktionsplan
FP6220 (FP6320)

Einstellparameter

SINAMICS G130
Betriebsanleitung

p1240 (p1280)
p1245 (p1285)
p1247 (p1287)
p1255 (p1295)
p1256 (p1296)
p1257 (p1297)
(p1293)

Vdc-Regler Konfiguration
Vdc_min-Regler Einschaltpegel
Vdc_min-Regler Dynamikfaktor
Vdc_min-Regler Zeitschwelle
Vdc_min-Regler Reaktion
Vdc_min-Regler Drehzahlschwelle

Vdc_min-Regler Ausgangsbegrenzung (U/f-Steuerung)
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9.2.3 Wiedereinschaltautomatik (WEA)

Beschreibung

Die Wiedereinschaltautomatik dient zum automatischen Wiedereinschalten des
durch Netzunterspannung bzw. Netzausfall ausgefallenen Einbaugerétes. Hierbei
werden die anstehenden Warnungen automatisch quittiert und der Antrieb wird
automatisch wieder angefahren.

Beim Wiederanfahren des Antriebes muss zwischen zwei Fallen unterschieden
werden.

¢ Dem normalen Anfahren des Antriebes beginnend aus dem Stillstand heraus

¢ und dem Anfahren des Antriebes mit der Funktion Fangen. Bei Antrieben mit
kleinen Tragheitsmomenten und Lastmomenten, die den Antrieb innerhalb von
Sekunden zum Stillstand kommen lassen, wie z. B. Pumpenantriebe mit
anstehenden Wassersaulen, empfiehlt sich der Start aus dem Stillstand heraus.

HINWEIS

Bei Antrieben mit grolen Tragheitsmomenten (z. B. Lifterantrieben) kann
zusatzlich die Funktion Fangen aktiviert werden, welche es ermdglicht, auf den
noch drehenden Motor zuschalten.

WARNUNG
A Wenn p1210 auf den Wert 2 oder groRRer eingestellt ist, kann ein Wiederanlaufen
des Motors automatisch erfolgen, ohne dass der EIN-Befehl gegeben wird.

Bei langeren Netzausfallen und aktivierter Wiedereinschaltautomatik (p1210 > 1)
kann der Antrieb fir Iangere Zeit zum Stillstand gekommen sein und irrtimlich fur
ausgeschaltet gehalten werden.

Beim Betreten des Antriebsbereiches in diesem Zustand konnen deshalb Tod oder
schwere Korperverletzung oder Sachschaden auftreten.

Einstellparameter
e p1210 Wiedereinschaltautomatik Modus
e p1211 Wiedereinschaltautomatik Anlaufversuche
e p1212 Wiedereinschaltautomatik Wartezeit erster Anlaufversuch
e p1213 Wiedereinschaltautomatik Wartezeit Inkrement

Einstellungen

Um beim Wiederzuschalten des Antriebes den Motor nicht in Phasenopposition
zuzuschalten, wird zunachst die Entmagnetisierungszeit des Motors abgewartet
(t = 2,3 x Magnetisierungszeitkonstante des Motors). Diese Zeit wird abgewartet,
bevor Wechselrichterfreigabe erteilt und der Motor mit Spannung beaufschlagt
wird.

SINAMICS G130
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9.24 Fangen

Beschreibung

Die Funktion "Fangen" (Freigabe Uber p1200) bietet die Moglichkeit, den Umrichter
auf einen noch drehenden Motor zu schalten. Beim Einschalten des Umrichters
ohne Fangen wiirde bei drehender Maschine kein Fluss im Motor aufgebaut
werden. Da der Motor ohne Fluss kein Drehmoment erzeugt, kann es zu einer
Abschaltung aufgrund von Uberstrom (F07801) kommen.

Das Fangen ermittelt zunachst die Drehzahl des Antriebs, mit der die U/f-
Steuerung bzw. Vektorregelung initialisiert wird. Es wird somit eine Synchronisation
der Umrichterfrequenz mit der Motorfrequenz vorgenommen.

Beim "normalen" Zuschalten des Umrichters wird vorausgesetzt, dass der Motor
steht, der Umrichter den Motor aus dem Stillstand heraus beschleunigt und in der
Drehzahl auf den Sollwert hochfahrt. In vielen Fallen ist jedoch diese
Voraussetzung nicht gegeben.

Hier ist zwischen zwei Fallen zu unterschieden:

a.) Der Antrieb dreht aufgrund von externen Einflissen wie z. B. Wasserstrdmung
bei Pumpenantrieben oder Luftzug bei Lifterantrieben. Hierbei kann der
Antrieb auch entgegen der Drehrichtung drehen.

b.) Der Antrieb dreht aufgrund einer zuvor erfolgten Abschaltung wie z. B. AUS 2
oder Netzausfall. Aufgrund der im Antriebsstrang gespeicherten kinetischen
Energie lauft der Antrieb langsam aus. (Beispiel: Saugzuggeblase mit hohem
Tragheitsmoment und stark abfallender Lastkennlinie im unteren
Drehzahlbereich).

Der Start des Fangens erfolgt abhangig von der gewahlten Einstellung (p1200)
e nach Netzwiederkehr bei aktivierter Wiedereinschaltautomatik

e nach Abschaltung mit AUS2-Befehl (Impulssperre) bei aktivierter
Wiedereinschaltautomatik

e beim Anlegen des EIN-Befehles.

HINWEIS

A Die Funktion Fangen muss in Fallen angewendet werden, in denen der Motor
moglicherweise noch lauft oder durch die Last angetrieben wird. Andernfalls
kommt es zu Abschaltungen wegen Uberstrom (F7801).

SINAMICS G130
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9.24.1 Fangen ohne Geber

In Abhangigkeit von Parameter p1200 wird nach Ablauf der Entregungszeit p0347
das Fangen mit der maximalen Suchdrehzahl ngys max gestartet (siehe Bild 9-5).

Nsuch,max = 125 - Npay (p1082)

Der Ablauf des Fangens ist bei U/f-Steuerung bzw. Vektorregelung unterschiedlich:

e U/f-Kennlinie (p1300 < 20):

Mit der Suchgeschwindigkeit, die sich aus dem Parameter p1203 ergibt, wird
die Suchfrequenz abhangig vom Motorstrom vermindert. Dabei wird der
parametrierbare Suchstrom p1202 eingepragt. Befindet sich die Suchfrequenz
in der Nahe der Rotorfrequenz, so tritt ein Stromminimum auf. AnschlieRend
erfolgt bei der gefundenen Frequenz die Aufmagnetisierung des Motors. Dabei
wird die Ausgangsspannung wahrend der Magnetisierungszeit (p0346) auf den
Spannungswert, der sich aus der U/f-Kennlinie ergibt, erhoht (siehe Bild 9-5).

e Vektorregelung ohne Drehzahlgeber:
Die Ermittlung der Motordrehzahl geschieht mit Hilfe des
Drehzahladaptionsregelkreises des elektrischen Motormodells. Dabei wird
zunachst der Suchstrom (p1202) eingepragt du anschlieféend ausgehend von
der maximalen Suchfrequenz der Regler gestartet. Die Dynamik des Reglers
Iasst sich mit Hilfe des Suchgeschwindigkeitsfaktors (p1203) beeinflussen. Bei
hinreichend kleiner Abweichung des Drehzahladaptionsregelers wird mit der
Aufmagnetisierung fortgefahren, deren Dauer in p0346 parametriert ist.

Nach dem Ablauf der Auferregungszeit p0346 wird der Hochlaufgeber auf den
Drehzahlistwert gesetzt und der Motor auf die aktuelle Sollfrequenz gefahren.

EIN / AUS Befehl
A
EIN
>
t
nA
nSuch,max Solldrehzahl
Suchen Hochlauf t'
Entmagnetisieren Magnetisieren
Ngyenmax = P1082 % 1,25

Bild 9-5 Fangen

WARNUNG
A Bei aktiviertem “Fangen” (p1200) kann moglicherweise der Antrieb trotz Stillstand
und Sollwert 0 durch den Suchstrom beschleunigt werden!

Beim Betreten des Arbeitsbereichs der Motoren in diesem Zustand kdnnen
deshalb Tod oder schwere Korperverletzungen oder Sachschaden auftreten.

SINAMICS G130
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Parameter

SINAMICS G130
Betriebsanleitung

p1200 Fangen Betriebsart

0: Fangen ist inaktiv

1: Fangen ist immer aktiv. Start in Sollwertrichtung

2: Fangen ist aktiv nach: Einschalten, Fehler, AUS2. Start in Sollwertrichtung
3: Fangen ist aktiv nach: Fehler, AUS2. Start in Sollwertrichtung

4: Fangen ist immer aktiv. Start nur in Sollwertrichtung

5: Fangen ist aktiv nach: Einschalten, Fehler, AUS2.
Start nur in Sollwertrichtung

6: Fangen ist aktiv nach: Fehler, AUS2, Start nur in Sollwertrichtung

p1202 Fangen Suchstrom

p1203 Fangen Suchgeschwindigkeit

r1204 Fangen U/f-Steuerung Status

r1205 Fangen Vektorregelung Status
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9.25 Erhohung der Ausgangsfrequenz

Beschreibung

Fir Anwendungen, bei denen héhere Ausgangsfrequenzen gefordert sind, muss
die Pulsfrequenz des Power Modules heraufgesetzt werden.

Da mit der Anhebung der Pulsfrequenz die Schaltverluste ansteigen, muss bei der
Auslegung des Antriebes ein Derating des Ausgangsstromes gemaf den
nachfolgenden Tabellen beriicksichtigt werden.

Nach der Erhéhung der Pulsfrequenz werden die neuen Ausgangsstrome
automatisch in die Berechnung des Leistungsteilschutzes Gbernommen.

Tabelle 9-1  Derating des Ausgangsstromes in Abhangigkeit der Pulsfrequenz, 380 V — 480 V

Kategorie Einheit
Bestell-Nr 6SL3310- 1GE36-1AA0 1GE37-5AA0 1GE38-4AA0 1GE41-0AA0
max. Ausgangsfrequenz 100 Hz
Leistung kW 315 400 450 560
Bemessungs- A 605 745 840 985
Ausgangsstrom
Pulsfrequenz kHz 1,25 1,25 1,25 1,25
max. Ausgangsfrequenz 150 Hz
Pulsfrequenz kHz 2,5 2,5 2,5 25
Derating % 87 87 87 87
max. Ausgangsfrequenz 200 Hz
Pulsfrequenz kHz 2,5 2,5 2,5 2,5
Derating % 87 87 87 87
max. Ausgangsfrequenz 300 Hz
Pulsfrequenz kHz 5 5 5 5
Derating % 60 60 60 60

Tabelle 9-2 Derating des Ausgangsstromes in Abhangigkeit der Pulsfrequenz, 660 V — 690 V, Teil 1

Kategorie Einheit
Bestell-Nr 6SL3310- 1GH33-3AA0 1GH34-1AA0 1GH34-7AA0 1GH35-8AA0
max. Ausgangsfrequenz 100 Hz
Leistung kW 315 400 450 560
Bemessungs- A 330 410 465 575
Ausgangsstrom
Pulsfrequenz kHz 1,25 1,25 1,25 1,25
max. Ausgangsfrequenz 150 Hz
Pulsfrequenz kHz 2,5 2,5 2,5 2,5
Derating % 87 81 87 81
max. Ausgangsfrequenz 200 Hz
Pulsfrequenz kHz 2,5 2,5 2,5 2,5
Derating % 87 81 87 81
max. Ausgangsfrequenz 300 Hz
Pulsfrequenz kHz 5 5 5 5
Derating % 60 55 55 50

SINAMICS G130
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Tabelle 9-3 Derating des Ausgangsstromes in Abhangigkeit der Pulsfrequenz, 660 V — 690 V, Teil 2

Kategorie Einheit

Bestell-Nr 6SL3310- 1GH37-4AA0 1GH38-1AA0
max. Ausgangsfrequenz 100 Hz

Leistung kW 710 800
Bemessungs- A 735 810
Ausgangsstrom

Pulsfrequenz kHz 1,25 1,25
max. Ausgangsfrequenz 150 Hz

Pulsfrequenz kHz 2,5 2,5
Derating % 84 87
max. Ausgangsfrequenz 200 Hz

Pulsfrequenz kHz 2,5 2,5
Derating % 84 87
max. Ausgangsfrequenz 300 Hz

Pulsfrequenz kHz 5 5
Derating % 55 55
Parameter

e p1800 Pulsfrequenz

SINAMICS G130
Betriebsanleitung
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9.3

9.3.1

Beschreibung

Leistungsteilschutz allgemein

Uberwachungs- und Schutzfunktionen

SINAMICS Leistungsteile besitzen einen umfassenden Schutz der
Leistungskomponenten.

Tabelle 9-4  Allgemeiner Schutz der Leistungsteile

Schutz gegen

SchutzmaBnahme

Reaktion

Uberstrom

Uberwachung mit zwei Schwellen:

e Erste Schwelle Uiberschritten

e Zweite Schwelle liberschritten

A30031, A30032, A30033

Strombegrenzung einer Phase hat
angesprochen.

Die Pulsung in der betreffenden Phase wird fiir
eine Pulsperiode gesperrt.

Bei zu haufiger Uberschreitung erfolgt

F30017 -> AUS2

F30001 "Uberstrom" -> AUS2

Uberspannung

Vergleich der
Zwischenkreisspannung mit der
Hardware-Abschaltschwelle

F30002 "Uberspannung" -> AUS2

Unterspannung

Vergleich der
Zwischenkreisspannung mit der
Hardware-Abschaltschwelle

F30003 "Unterspannung" -> AUS2

Kurzschluss e Zweite Schwelle der F30001 "Uberstrom" -> AUS2
Uberwachung auf Uberstrom
¢ Ug-Uberwachung der IGBT- F30022 "Uberwachung Uce" -> AUS2
Module
Netz- F30011 "Netzphasenausfall im
Phasenausfall- Hauptstromkreis" -> AUS2
erkennung

Die Uberwachungsschwellen sind fest im Umrichter hinterlegt und kénnen
Anwenderseitig nicht verandert werden.

9-18
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9.3.2

Thermische Uberwachungen und Uberlastreaktionen

Beschreibung

Beispiel

Vordergriindige Aufgabe bei der thermischen Leistungsteiliiberwachung ist,
kritische Zustande zu erkennen. Es stehen nach Uberschreiten von Warnschwellen
parametrierbare Reaktionsméglichkeiten zur Verfigung, die ein weiteres Betreiben
(z. B. mit reduzierter Leistung) ermdglichen und ein sofortiges Abschalten
verhindern. Die Parametrierméglichkeiten stellen dabei jedoch nur Eingriffe
unterhalb der Abschaltschwellen dar, die Anwenderseitig nicht veréandert werden
kdénnen.

Folgende thermischen Uberwachungen stehen zur Verfligung:

e 2t —Uberwachung — A07805 — F30005
Die i2t -Uberwachung dient dem Schutz von Komponenten, die eine im
Vergleich zu den Halbleitern grof3e thermische Zeitkonstante aufweisen. Eine
Uberlast im Hinblick auf it liegt vor, wenn die Umrichterauslastung r0036 einen
Wert groRer 100 % anzeigt (Auslastung in % bezogen auf Nennbetrieb).

e Kuhlkérpertemperatur — AO5000 — F30004
Die Uberwachung der Kihlkérpertemperatur r0037 der Leistungshalbleiter
(IGBT).

e Chip-Temperatur — A05001 — F30025
Zwischen der Sperrschicht des IGBT und dem Kuhlkorper kénnen erhebliche
Temperaturdifferenzen auftreten. Diese Differenzen werden durch die
Chiptemperatur r0037 berticksichtigt und tGiberwacht.

Bei Auftreten einer Uberlast hinsichtlich einer dieser drei Uberwachungen erfolgt
zuerst eine Warnung. Die Warnschwellen p0294 (i%t-Uberwachung) bzw. p0292

(KUhlkérpertemperatur- bzw. Chip-Temperaturiiberwachung) sind relativ zu den

Abschaltwerten parametrierbar.

Die Warnschwelle fir die Temperaturiberwachung der Chiptemperatur ist ab Werk
auf 15 °C eingestellt, fir die Temperaturiiberwachung des Kiihlkérpers und der
Zuluft sind 5 °C eingestellt. D.h., dass 15 °C bzw. 5 °C unterhalb der
Abschaltschwelle die Warnung "Ubertemperatur, Uberlast" ausgeldst wird.

Gleichzeitig mit der Warnung erfolgt die Einleitung der parametrierten Reaktionen
Uber p0290. Mégliche Reaktionen dabei sind:

e Reduktion der Pulsfrequenz (p0290 = 2, 3)
Dies ist eine sehr wirksame Methode Verluste im Leistungsteil zu reduzieren,
da die Schaltverluste einen sehr hohen Anteil an den Gesamtverlusten
aufweisen. In vielen Anwendungsfallen kann eine temporare Verringerung der
Pulsfrequenz zu Gunsten einer Aufrechterhaltung des Prozesses toleriert
werden.
Nachteil:
Durch die Pulsfrequenzreduktion wird die Stromwelligkeit erhéht, das eine
VergrolRerung des Momentenrippels an der Motorwelle (bei kleinem
Tragheitsmoment) und eine Erhéhung des Gerauschpegels zur Folge haben
kann. Auf die Dynamik des Stromregelkreises hat die Pulsfrequenzreduktion
keinen Einfluss, da die Abtastzeit der Stromregelung konstant bleibt!

SINAMICS G130
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¢ Reduktion der Ausgangsfrequenz (p0290 = 0, 2)
Diese Variante ist dann vorteilhaft, wenn eine Pulsfrequenzreduktion nicht
erwlnscht ist bzw. die Pulsfrequenz bereits auf die niedrigste Stufe gestellt ist.
Weiterhin sollte die Last eine llfterdhnliche Charakteristik haben, d.h. eine
quadratische Momentenkennlinie bei fallender Drehzahl. Die Reduzierung der
Ausgangsfrequenz bewirkt dabei eine deutliche Verringerung des Umrichter-
Ausgangstroms, und fiihrt damit ebenfalls zu einer Verringerung der Verluste im
Leistungsteil.

¢ Keine Reduktion (p0290 = 1)
Diese Option sollte gewahlt werden, wenn weder eine Pulsfrequenzreduktion
noch eine Verringerung des Ausgangsstroms in Frage kommen. Der Umrichter
verandert dabei seinen Arbeitspunkt nach Uberschreiten der Warnschwelle
nicht, so dass der Antrieb bis zum Erreichen der Abschaltwerte weiter betrieben
werden kann. Nach Erreichung der Abschaltschwelle schaltet sich der
Umrichter mit der Stérung "Ubertemperatur, Uberlast" ab. Die Zeit bis zur
Abschaltung ist jedoch nicht definiert und hangt von der Hohe der Uberlast ab.
Es kann lediglich die Warnschwelle verandert werden, um damit eine friihere
Warnung zu erhalten, und gegebenenfalls von au3en in den Antriebsprozess
einzugreifen (z. B. Lastreduktion, Absenken der Umgebungstemperatur).

Funktionsplan
FP 8014

Parameter
e p0290 Leistungsteil-Uberlastreaktion
e p0292 Temperaturdifferenz Warn-/Abschaltschwelle
e p0294 Warnschwelle i2t-Uberlast Leistungsteil
e 10036 Leistungsteil Uberlast

e r0037 Temperaturen Leistungsteil

SINAMICS G130
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9.3.3 Blockierschutz

Beschreibung

Die Fehlermeldung "Motor blockiert" wird nur dann ausgel6st, wenn die Drehzahl
des Antriebes unterhalb der einstellbaren Drehzahlschwelle in p2175 liegt. Bei
Vectorregelung muss noch die Bedingung erflillt sein, dass sich der Drehzahlregler
an der Begrenzung befindet, bei U/f-Steuerung muss die Stromgrenze erreicht
sein.

Nach Ablauf der Einschaltverzdgerung p2177 wird die Meldung "Motor blockiert"
und die Stérung F7900 erzeugt.

0.00...210 000.00 1/min
p2175 (120.00)

n_ist

r2169

n_ist < p2175

p1300 >= 20 -> Vektorregelungen
p1300 < 20 -> U/f Kennlinien

Regelungsart

p1300
Drehzahlregler an Begrenzung &
r1407.7 ) y
220_ Motor blockiert

R T O
|—| r2198.6 )
<20
Stromgrenze erreicht & I F7900
r1305.12 p2177 (1.000)

0.000...65.000 s
Einschaltverzégerung

Bild 9-6 Blockierschutz

Funktionsplan
FP 8012

Einstellparameter

e p2175 Drehzahlschwelle Motor blockiert
e p2177 Verzdgerungszeit Motor blockiert

SINAMICS G130
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9.34 Kippschutz (nur bei Vektorregelung)

Beschreibung

Wird ein Kippen des Antriebs erkannt (p1408.12 gesetzt), so wird nach der
Verzogerungszeit in p2178 die Stérung 7902 ausgeldst.

Fehler EMK
r1408.11
T o Motor gekippt
>1 |—| - r2198.7 )
Motor gekippt |
r1408.12 Fr902
p2178 (0.010)
0.000...1.000 s

Einschaltverzégerung

Bild 9-7 Kippschutz

Funktionsplan
FP 8012

Parameter

e p2178 Verzdégerungszeit Motor gekippt

SINAMICS G130
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9.3.5 Thermischer Motorschutz

Beschreibung

Vordergriindige Aufgabe bei dem thermischen Motorschutz ist, kritische Zustande
zu erkennen. Es stehen nach Uberschreiten von Warnschwellen parametrierbare
Reaktionsmdglichkeiten zur Verfuigung (p0610), die ein weiteres Betreiben (z. B.
mit reduzierter Leistung) ermdglichen und ein sofortiges Abschalten verhindern.

Der Signalverlauf ist im Plan 902 ersichtlich.

e Der Schutz kann auch ohne Temperatursensor (p4100 = 0) wirksam erfolgen.
Die Temperaturen verschiedener Motorteile (Stander, Eisen, Rotor) werden
dabei indirekt durch ein Temperaturmodell ermittelt.

e Durch den Anschluss von Temperatursensoren (KTY84 bzw. PTC100 an der
Kundenklemmleiste (TM31) Klemme X522:7(+)/8(-)) wird die Temperatur am
Motor direkt ermittelt. Beim Wiedereinschalten bzw. nach Netzausfall stehen
somit genaue Anfangstemperaturen sofort zur Verfiigung.

Temperaturerfassung liber KTY

Der Anschluss erfolgt in Durchlassrichtung der Diode an der Kundenklemmleiste
(TM31) an den Klemmen X522:7 (Anode) und X522:8 (Kathode). Der gemessene
Temperaturwert wird auf einen Bereich von —48 °C ... +248 °C begrenzt und der
weiteren Auswertung zur Verfiigung gestellt.

e Einstellung des Temperatursensortyps KTY: p4100 = 2
e Aktivieren der Motortemperaturerfassung Uber externen Sensor: p0600 = 10

e Bei Erreichen der Warnschwelle (einstellbar Gber p0604, Werkseinstellung
120 °C) wird die Warnung A7910 ausgeltst.

Uber Parameter p0610 kann eingestellt werden, wie der Antrieb auf die
ausgeldste Warnung reagieren soll:

- 0: Keine Reaktion, Nur Warnung, Keine Reduzierung von I_max
- 1: Warnung mit Reduzierung von |I_max und Stérung (F7011)
- 2: Warnung und Stérung (F7011), Keine Reduzierung von I_max

e Bei Erreichen der Stérschwelle (einstellbar tiber p0605, Werkseinstellung
155 °C) wird in Verbindung mit der Einstellung in p0610 die Stérung F7011
ausgelost.

SINAMICS G130
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Temperaturerfassung tiber PTC

Der Anschluss erfolgt an der Kundenklemmleiste (TM31) Klemme X522:7/8. Der
Schwellwert fir die Umschaltung auf Warnung bzw. Stdérung liegt bei 1650 Q. Beim
Uberschreiten der Schwelle wird intern von einem kiinstlich erzeugten
Temperaturwert von —50 °C auf +250 °C gewechselt und dieser Wert der weiteren
Auswertung zur Verfligung gestellt.

e FEinstellung des Temperatursensortyps KTY: p4100 = 1

e Aktivieren der Motortemperaturerfassung Uber externen Sensor: p0600 = 10
e Nach dem Ansprechen des PTC wird die Warnung A7910 ausgel6st.

e Nach Ablauf der Wartezeit in p0606 wird die Stérung F7011 ausgel®st.

Sensoriiberwachung auf Drahtbruch bzw. Kurzschluss

Liegt der Temperaturwert der Uberwachung Motortemperatur auRerhalb des
vorgesehenen Bereiches von -50 °C ... +250 °C, so liegt ein Drahtbruch bzw.
Kurzschluss der Sensorleitung vor, es wird die Warnung A07915 "Warnung
Temperatursensorfehler" ausgelost. Nach Ablauf der Wartezeit in p0607 wird die
Stérung FO7016 "Stérung Temperatursensorfehler” ausgeldst.

Die Stérung F07016 kann durch p0607 = 0 ausgeblendet werden. Falls ein
Asynchronmotor angeschlossen ist, fahrt der Antrieb mit den errechneten Daten
des thermischen Motormodells weiter.

Wird erkannt, dass der in p0600 eingestellte Motortemperatursensor nicht
angeschlossen ist, wird die Warnung A07820 "Temperatursensor nicht
angeschlossen" ausgeldst.

Funktionsplan
FP 8016, 9576, 9577

Parameter

e p0600 Motortemperatursensor fiir Uberwachung

e p0604 Motoriibertemperatur Storschwelle

e p0605 Motorlibertemperatur Warnschwelle

e p0606 Motoriibertemperatur Zeitstufe

e p0607 Temperatursensorfehler Zeitstufe

e p0610 Motoriibertemperatur Reaktion bei Uberschreitung

e p4100 Temperaturauswertung Sensortyp

SINAMICS G130
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10.1 Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel behandelt:
e Hinweise flir mogliche Ursachenbeseitigung im Fehlerfall

e Service- und Support der Siemens AG
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10.2 Diagnose

Beschreibung

Dieser Abschnitt beschreibt Vorgehensweisen zur Eingrenzung von
Fehlerursachen und die zur Beseitigung notwendigen Ma3nahmen.

HINWEIS

Sollten Fehler oder Fehlfunktionen am Einbaugerat auftreten, so sind die
moglichen Ursachen sorgfaltig zu Gberprifen und geeignete Gegenmalinahmen zu
treffen. Kénnen die Ursachen der Fehler nicht gefunden werden oder werden
defekte Teile entdeckt, sollte der Siemens Service von lhrer Zweigniederlassung
oder von lhrem Vertriebsstutzpunkt unter genauer Beschreibung der
Fehlerumstande kontaktiert werden.

10.2.1 Diagnose liber LEDs

Regelungsbaugruppe CU 320

Tabelle 10-1 Beschreibung der LEDs der CU320

LED Farbe Zustand Beschreibung

- AUS Elektronikstromversorgung aufRerhalb des zulassigen
Toleranzbereiches.

Griin Dauerlicht Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLIQ-
Kommunikation findet statt.

RDY
Blinklicht 2 Hz | Schreiben auf CompactFlash Card.
(Ready)
Rot Dauerlicht Es liegt mindestens eine Stérung von dieser Komponente an.
Blinklicht CompactFlash Card ist nicht gesteckt.
0.5Hz Bootfehler (z. B. Firmware kann nicht in das RAM geladen
werden).
Griin Blinklicht Control Unit 320 ist betriebsbereit.
Rot 0,5Hz Beim Geréat fehlen aber Software-Lizenzen

Orange | Dauerlicht Die DRIVE-CLiQ-Kommunikation wird aufgebaut.

Blinklicht Firmware kann nicht in das RAM geladen werden.
0,5Hz

Blinklicht 2 Hz | Firmware CRC-Fehler

SINAMICS G130
10-2 Betriebsanleitung


http://www.docu-track.com/buy/
http://www.docu-track.com/buy/

04/04 Diagnose / Stérungen und Warnungen

LED Farbe Zustand Beschreibung
- AUS Zyklische Kommunikation hat (noch) nicht stattgefunden.
Hinweis:
Der PROFIBUS ist kommunikationsbereit, wenn die Control Unit
DP1 betriebsbereit ist (sieche LED RDY).
Griin Dauerlicht Zyklische Kommunikation findet statt.
(PROFIBUS
zyklischer Blinklicht Zyklische Kommunikation findet noch nicht vollstandig statt.
Betrieb) 0.5Hz Mégliche Ursachen:
o Der Master ubertragt keine Sollwerte.
e Bei takisynchronem Betrieb wird kein Global Control (GC)
oder kein Master-Lebenszeichen vom Master Uibertragen.
Rot Dauerlicht Zyklische Kommunikation wurde unterbrochen.
- AUS Elektronikstromversorgung aufRerhalb des zulassigen
Toleranzbereiches
Die Komponente ist nicht betriebsbereit.
Option Board nicht vorhanden oder kein zugehdriges
OPT Antriebsobjekt angelegt.
(Option) Griin Dauerlicht Option Board ist betriebsbereit.
Blinklicht Abhangig vom eingesetzten Option Board.
0,5Hz
Rot Dauerlicht Es liegt mindestens eine Stérung von dieser Komponente an.
Option Board nicht bereit (z. B. nach dem Einschalten).
MOD --- AUS Reserviert
Griun Dauerlicht Reserviert

Klemmleiste TM 31

Tabelle 10-2 Beschreibung der LEDs

LED Farbe Zustand Beschreibung

RDY - AUS Elektronikstromversorgung aufRerhalb des zulassigen
Toleranzbereiches.

Griin Dauerlicht Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLIQ-
Kommunikation findet statt.

Orange | Dauerlicht Die DRIVE-CLiQ-Kommunikation wird aufgebaut.

Rot Dauerlicht Es liegt mindestens eine Stérung von dieser Komponente an.
Rot Blinklicht 2 Hz | Firmware-Download wird durchgefiihrt.
Grin

Erkennung der Komponente Uber LED ist aktiviert (p0154).

SINAMICS G130
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CIB - Schnittstellenbaugruppe Power Module

Tabelle 10-3 Beschreibung der LEDs

LED Farbe Zustand Beschreibung
H200 - Aus Elektronikstromversorgung auRerhalb des zulassigen
Toleranzbereiches.
Griin Dauerlicht Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLIQ-
Kommunikation findet statt.
Orange | Dauerlicht Die DRIVE-CLiQ-Kommunikation wird aufgebaut.
Rot Dauerlicht Es liegt mindestens eine Stérung von dieser Komponente an.
Griin Blinklicht 2 Hz | Firmware-Download wird durchgefiihrt.
Rot Erkennung der Komponente Uber LED ist aktiviert (p0124).
H201 - Aus Elektronikstromversorgung auRerhalb des zulassigen
Toleranzbereiches.
Orange | Dauerlicht Zwischenkreisspannung im zulassigen Toleranzbereich (nur bei
betriebsbereit).
Rot Dauerlicht Zwischenkreisspannung aulRerhalb des zulassigen
Toleranzbereiches (nur bei betriebsbereit).
SINAMICS G130
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10.2.2

Diagnose uiber Parameter

Diagnoseparameter fiir den Geratezustand

r0002 ‘ Antriebszustand

Anzeige des Antriebszustandes.

r0046 ‘ Fehlende Freigaben

Anzeige der fehlenden Freigaben.

Bit 00: Freigabe AUS1

Bit 01: Freigabe AUS2

Bit 02: Freigabe AUS3

Bit 03: Betrieb freigeg.

Bit 08: Freigabe SH

Bit 09: Freig. Einspeisung
Bit 10: Freigabe HLG

Bit 11: HLG Start

Bit 12: Freigabe Sollwert
Bit 17: Int. Freigabe AUS2
Bit 18: Int. Freigabe AUS3
Bit 21: Int. Freig. HALT2
Bit 27: Entmagnetisierung

0: vorhanden 1: fehlt
0: vorhanden 1: fehlt
0: vorhanden 1: fehlt
0: vorhanden 1: fehlt
0: vorhanden 1: fehlt
0: vorhanden 1: fehlt
0: vorhanden 1: fehlt
0: vorhanden 1: fehlt
0: vorhanden 1: fehlt
0: vorhanden 1: fehlt
0: vorhanden 1: fehlt
0: vorhanden 1: fehlt
0: fertig 1: nicht fertig

Der Wert 0 zeigt an, dass alle Freigaben fiir diesen Antrieb vorhanden sind.

Bit 00 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

Bit 01 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:
Bit 02 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:
Bit 03 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:
Bit 08 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:
Bit 09 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:
Bit 10 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:
Bit 11 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:
Bit 12 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:
Bit 17 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:
Bit 18 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

Bit 21 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

Bit 27 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

Die Signalquelle in p0840 auf 0-Signal steht.
Die Einschaltsperre liegt vor.

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

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

Die Signalquelle in p0852 auf 0-Signal steht.

Die Impulsfreigabe am Motor Module fehlt (X21.3, X21.4)

Die Signalquelle in p0864 auf 0-Signal steht.

Die Signalquelle in p1140 auf 0-Signal steht.

Die Signalquelle in p1141 auf 0-Signal steht.

Die Signalquelle in p1142 auf 0-Signal steht.

Der Inbetriebnahmemodus angewahlt (p0009 > 0 oder p0010 > 0) ist.

AUS3 oder Storreaktion AUS3 noch nicht abgeschlossen ist.
Mit Einschaltsperre wird das Bit zurlickgesetzt.

Die Haltebremse geschlossen ist oder noch nicht geéffnet hat.
Der Motor noch nicht aufmagnetisiert ist.

Die Entmagnetisierung nicht abgeschlossen ist.
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Diagnoseparameter fiir Digitale Ein-/Ausgange

r0721 Klemmenistwert Digitaleingénge der CU320

Anzeige des Status der Digitaleingange.

Bit 00: DI 0 (X122.1) 0: OFF 1: ON
Bit 01: DI 1 (X122.2) 0: OFF 1: ON
Bit 02: DI 2 (X122.3) 0: OFF 1: ON
Bit 03: DI 3 (X122.4) 0: OFF 1: ON
Bit 04: DI 4 (X132.1) 0: OFF 1: ON
Bit 05: DI 5 (X132.2) 0: OFF 1: ON
Bit 06: DI 6 (X132.3) 0: OFF 1: ON
Bit 07: DI 7 (X132.4) 0: OFF 1: ON
Bit 08: DI/DO 8 (X122.7) 0: OFF 1: ON
Bit 09: DI/DO 9 (X122.8) 0: OFF 1: ON
Bit 10: DI/DO 10 (X122.10) 0: OFF 1: ON
Bit 11: DI/DO 11 (X122.11) 0: OFF 1: ON
Bit 12: DI/DO 12 (X132.7) 0: OFF 1: ON
Bit 13: DI/DO 13 (X132.8) 0: OFF 1: ON
Bit 14: DI/DO 14 (X132.10) 0: OFF 1: ON
Bit 15: DI/DO 15 (X132.11) 0: OFF 1: ON

r0747 Status Digitalausgénge (CU320)

Anzeige des Status der Digitalausgange.

Bit 08: DI/DO 8 (X122.7) 0: OFF 1: ON
Bit 09: DI/DO 9 (X122.8) 0: OFF 1: ON
Bit 10: DI/DO 10 (X122.10) 0: OFF 1: ON
Bit 11: DI/DO 11 (X122.11) 0: OFF 1: ON
Bit 12: DI/DO 12 (X132.7) 0: OFF 1: ON
Bit 13: DI/DO 13 (X132.8) 0: OFF 1: ON
Bit 14: DI/DO 14 (X132.10) 0: OFF 1: ON
Bit 15: DI/DO 15 (X132.11) 0: OFF 1: ON

SINAMICS G130
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r4022 ‘ Status Digitaleingdnge der TM31

Anzeige des Status der Digitaleingange.

Bit 00: DI 0 (X520.1) 0: OFF 1: ON
Bit 01: DI 1 (X520.2) 0: OFF 1: ON
Bit 02: DI 2 (X520.3) 0: OFF 1: ON
Bit 03: DI 3 (X520.4) 0: OFF 1: ON
Bit 04: DI 4 (X530.1) 0: OFF 1: ON
Bit 05: DI 5 (X530.2) 0: OFF 1: ON
Bit 06: DI 6 (X530.3) 0: OFF 1: ON
Bit 07: DI 7 (X530.4) 0: OFF 1: ON
Bit 08: DI/DO 8 (X541.2) 0: OFF 1: ON
Bit 09: DI/DO 9 (X541.3) 0: OFF 1: ON
Bit 10: DI/DO 10 (X541.4) 0: OFF 1: ON
Bit 11: DI/DO 11 (X541.5) 0: OFF 1: ON

r4047 Status Digitalausgédnge der TM31

Anzeige des Status der Digitalausgange der TM31.

Bit 00: DO 0 (X542.1-3) 0: OFF 1: ON
Bit 01: DO 1 (X542.4-6) 0: OFF 1: ON
Bit 08: DO 8 (X541.2) 0: OFF 1: ON
Bit 09: DO 9 (X541.3) 0: OFF 1: ON
Bit 10: DO 10 (X541.4) 0: OFF 1: ON
Bit 11: DO 11 (X541.5) 0: OFF 1: ON

SINAMICS G130
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10.2.3 Fehleranzeige und Behebung

Das Einbaugeréat verfiigt tGber eine Vielzahl von Schutzfunktionen, die den Antrieb
im Fehlerfall vor Beschadigung schutzen (Stérungen und Warnungen).

Anzeige von Storungen/Warnungen

Der Antrieb zeigt einen Fehlerfall durch Melden der entsprechenden Stérung(en)
und/oder Warnung(en) am Bedienfeld AOP30 an. Dabei werden Stérungen durch
ein Aufleuchten der roten "FAULT"-LED und eine fest angesprungene Stérmaske
am Display dargestellt. Mit F1-Hilfe wird Information tber Ursache und
Abhilfemallnahmen angeboten. Mit F5-Quitt. kann eine gespeicherte Stérung
quittiert werden.

Anstehende Warnungen werden durch Blinken der gelben "ALARM"-LED
angezeigt, zusatzlich wird ein entsprechender Hinweis auf die Ursache in der
Statuszeile des Bedienfeldes angezeigt.

Jede Stérung und Warnung wird im Storpuffer/ Warnpuffer mit dem Zeitpunkt fir
"gekommen" eingetragen. Der Zeitstempel bezieht sich auf die relative Systemzeit
in Millisekunden (r0969).

Was ist eine Stérung?

Eine Stdrung ist eine Meldung des Antriebs Uiber einen Fehler oder einen
besonderen (nicht gewollten) Zustand. Ursache hierzu kann eine umrichterinterne
Stérung aber auch eine externe Stoérung ausgeldst z. B. von der
Wicklungstemperaturiiberwachung des Asynchronmotors sein. Die Stérungen
werden am Display angezeigt und kdnnen tiber PROFIBUS an ein uberlagertes
Leitsystem gemeldet werden. Zusétzlich ist in der Werkseinstellung ein
Relaisausgang mit der Meldung "Umrichter Stérung" belegt. Nach Beseitigung der
Ursache der Stérung muss die Stérmeldung quittiert werden.

Was ist eine Warnung?

Eine Warnung ist die Reaktion auf einen vom Antrieb erkannten Fehlerzustand, der
nicht zum Abschalten des Antriebs flihrt und nicht quittiert werden muss. Demnach
sind Warnungen selbstquittierend, d.h. wenn die Ursache nicht mehr vorhanden ist
setzen sie sich eigenstandig zurick.

SINAMICS G130
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10.3 Service und Support

Helpline fiir Service und Support

Sie brauchen Hilfe und sind sich nicht sicher, wen Sie ansprechen muissen. Wir
sorgen dafir, dass Ihnen schnell geholfen wird.

Die Helpline stellt sicher, dass der richtige Spezialist in Ihrer Nahe Sie
fachmannisch unterstiitzt. Die Helpline, z. B. fiir Deutschland, hilft an 365 Tagen
rund um die Uhr in deutscher und englischer Sprache.

Tel.: 0180 50 50 111
Online Support

Unser Online Support unterstitzt Sie schnell und effektiv — und das rund um die
Uhr, weltweit in fiinf Sprachen. Das umfassende, jeder Zeit erreichbare
Informationssystem via Internet, vom Produkt-Support Gber Service & Support-
Leistungen bis zu den Support-Tools im Shop.

Der Online Support bietet eine Vielzahl an technischen Informationen:
e FAQs, Tipps und Tricks, Downloads, Aktuelles

e Handbicher

e Hilfreiche Programme und Softwareprodukte

http://www.siemens.de/automation/service &support

Field Service

Ihre Anlage steht und Sie brauchen schnelle Hilfe vor Ort. Wir haben die
Spezialisten, die Uber das notwendige Knowhow verfligen, weltweit in Ihrer Nahe.

Aufgrund des dichten Service-Netzwerkes realisieren wir fiir Sie kurze
Antrittszeiten — kompetent, schnell, zuverlassig.

Sie kénnen einen Experten in Deutschland an 365 Tagen rund um die Uhr
anfordern.

Tel.: 0180 50 50 444

Natirlich bieten wir Innen auch speziell auf Sie abgestimmte Servicevertrage. Bitte
wenden Sie sich dazu an |hre Siemens Geschaftsstelle.

Ersatzteile und Reparaturen

Unser weltweites Netz an regionalen Ersatzteillagern und Reparaturstellen reagiert
schnell und zuverlassig mit moderner Logistik.

In der Betriebsphase einer Maschine leisten wir umfassenden Reparatur- und
Ersatzteil-Service, der Ihnen ein Hochstmass an Betriebssicherheit bietet, die
kompetente Beratung bei technischen Fragen mit einem breiten Spektrum an
bedarfsgerechten Leistungen rund um unsere Produkte und Systeme.

Bei Anfragen zu Reparaturen oder Ersatzteilen wenden Sie sich an folgende
Telefonnummer (in Deutschland)

Tel.: 0180 50 50 446

AuRerhalb der Birozeiten und an Wochenenden erreichen Sie unter dieser
Telefonnummer unseren Ersatzteilnotdienst.

SINAMICS G130
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Technical Support

Technische Beratung beim Einsatz der Produkte, Systeme und Lésungen in der
Antriebs- und Automatisierungstechnik erhalten Sie in deutscher und englischer
Sprache.

Kompetente, geschulte und erfahrene Spezialisten bieten lhnen fiir spezielle
Probleme auch Teleservice und Video Conferencing.

Free Contact — der Weg zum kostenlosen Technical Support

e in Europa/ Afrika
Tel.: +49 (0)180 50 50 222
Fax: +49 (0)180 50 50 223
Email: ad.support@siemens.com

e in Amerika
Tel.: +14232622522
Fax: +14232622289
Email: simatic.hotline@sea.siemens.com

e in Asien/ Pazifik
Tel.: +86 1064 757575
Fax: +86 1064 747474
Email: adsupport.asia@siemens.com

SINAMICS G130
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1.1 Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel behandelt:

e Wartungs- und Instandhaltungsarbeiten, die regelmaRig durchgefiihrt werden
muissen, um die Verfugbarkeit der Einbaugerate zu gewahrleisten

e Den Ausbau/Einbau von Geratekomponenten im Servicefall
e Formieren der Zwischenkreiskondensatoren

e Hochristen der Einbaugerate-Firmware

GEFAHR

A Vor der Durchfiihrung von Wartungs- oder Reparaturarbeiten am spannungslosen
Einbaugerat muss nach dem Abschalten der Versorgungsspannung eine
Zeitspanne von 5 Minuten verstreichen. Diese Zeit wird bendtigt, damit sich die
Kondensatoren nach dem Abschalten der Netzspannung auf einen ungefahrlichen
Wert (< 25 V) entladen kdnnen.

Messen Sie zusatzlich auch nach Ablauf der 5 Minuten die Spannung vor Beginn
der Arbeiten!

SINAMICS G130
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11.2

11.2.1

Wartung

Da das Einbaugerat zum groRten Teil aus elektronischen Komponenten besteht
gibt es bis auf den Lifter / die Lifter kaum Komponenten, die einem Verschleil
unterliegen und der Wartung oder Instandhaltung bediirfen. Die Wartung dient zur
Bewahrung des Sollzustands des Einbaugerates. Es sind regelmafig
Verschmutzungen zu beseitigen bzw. Verschleilteile auszuwechseln.

Generell sind die nachfolgenden Punkte zu beachten.

Reinigung

Staubablagerungen

Beliiftung

Staubablagerungen im Innern des Einbaugeréates sind von qualifiziertem Personal
unter Beachtung der erforderlichen Sicherheitsbestimmungen in regelmafigen
Abstanden, mindestens jedoch einmal im Jahr, griindlich zu entfernen. Die
Reinigung muss mit Pinsel und Staubsauger, an nicht zuganglichen Stellen mit
trockener Pressluft (max. 1 bar) erfolgen.

Bei Einbau der Geréte in einem Schrank missen die Beliiftungsschlitze des
Schrankes stets freigehalten werden. Die einwandfreie Funktion des Lifters muss
gewabhrleistet sein.

Kabel- und Schraubklemmen

11-2

Die Kabel- und Schraubklemmen sind regelmafig auf ihren festen Sitz zu
Uberprifen und eventuell nachzuziehen. Die Verkabelung ist auf Defekte zu
untersuchen. Defekte Teile sind unverziglich auszutauschen.

HINWEIS

Die tatsachlichen Zeitrdume, in denen die Wartungen zu wiederholen sind, hdngen
von der Einbaubedingung und den Betriebsbedingungen ab.

Siemens bietet die Mdglichkeit, einen Wartungsvertrag abzuschlief3en.
Informationen erhalten Sie von Ihrer Zweigniederlassung oder von Ihrem
Vertriebsstltzpunkt.
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11.3 Instandhaltung

Zur Instandhaltung werden MalRnahmen gezahlt, die zur Bewahrung und
Wiederherstellung des Betriebszustandes des Einbaugerates dienen.

Benotigte Werkzeuge
Folgende Werkzeuge werden flr evtl. erforderliche Austauscharbeiten bendtigt:
e Schraubenschlissel oder Steckschliissel Schlisselweite 10
e Schraubenschlissel oder Steckschliissel Schlisselweite 13
e Schraubenschlissel oder Steckschlissel Schlisselweite 16/17
e Schraubenschlissel oder Steckschlissel Schlisselweite 18/19
e Innensechskantschlissel Gr. 8
e Drehmomentschlissel bis 50 Nm
e Schraubendreher Gr. 1/2
e Schraubendreher Torx T20
e Schraubendreher Torx T30

Anzugsdrehmomente fiir stromfiihrende Teile

Beim Festschrauben von Verbindungen stromfiihrender Teile (Zwischenkreis- ,
Motoranschliisse, Stromschienen allgemein, gelten die folgende
Anzugsdrehmomente.

Tabelle 11-1 Anzugsdrehmomente fiir Verbindung von stromfiihrenden Teilen

Schraube Drehmoment
M8 13 Nm
M10 25 Nm
M12 50 Nm

SINAMICS G130
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11.4 Ausbau/Einbau von Bauteilen

WARNUNG
A Beim Transportieren der Geréate ist zu beachten:

Die Gerate sind teilweise schwer und kopflastig

Das hohe Gewicht der Gerate erfordert in jedem Fall einen vorsichtigen Umgang
und geschultes Personal.

Unsachgemalies Heben und Transportieren der Gerate kann schwere oder sogar
todliche Korperverletzungen und betrachtlichen Sachschaden zur Folge haben.

WARNUNG

A Die Einbaugerate werden mit hohen Spannungen betrieben.
Alle Anschlussarbeiten im spannungslosen Zustand durchfiihren!
Alle Arbeiten am Geréat dirfen nur von qualifizierten Personen durchgefihrt
werden. Bei Nichtbeachtung dieser Warnhinweise kdnnen Tod, schwere
Korperverletzung oder erheblicher Sachschaden die Folge sein.
Arbeiten am gedffneten Gerét sind mit Vorsicht auszufiihren, da externe
Versorgungsspannungen anliegen kénnen. Auch bei Motorstillstand kdnnen die
Leistungsklemmen und Steuerklemmen Spannung fiihren.
Durch die Zwischenkreiskondensatoren ist bis zu 5 min nach dem Freischalten
noch gefahrliche Spannung im Gerét vorhanden. Deshalb ist das Offnen des
Gerates erst nach einer entsprechenden Wartezeit zulassig.

SINAMICS G130
114 Betriebsanleitung
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11.41 Ausbau/Einbau des Powerblocks, Bauform GX

Ausbau/Einbau

| 8 O \

99
@
.
L)
—

2o

=
5 @J“ _
VAN e
6 = (I . =
=1/ g
5 i
. i
¥ 8
w]l &
D
@l@@ 0 @
7 [ B &)
@

&

Bild 11-1  Ausbau/Einbau Powerblock, Bauform GX
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Wartung und Instandhaltung 04/04

Vorbereitende Schritte
e Einbaugerat spannungsfrei schalten
e Freien Zugang zum Powerblock erméglichen

e Schutzabdeckung entfernen

Ausbauschritte
Die Nummerierungen der Ausbauschritte entsprechen den Ziffern in Bild 11-1.
1. Anschluss zum Motorabgang I6sen (3 Schrauben).
2. Anschluss zur Netzeinspeisung losen (3 Schrauben).
3. obere Halteschrauben entfernen (2 Schrauben).
4. untere Halteschrauben entfernen (2 Schrauben).
5

. Halterung der CU320 entfernen (1 Mutter), evtl. PROFIBUS-Stecker und
Verbindung zum Bedienfeld (-X140 an der CU320) entfernen und die CU320
vorsichtig herausziehen.

6. Steckverbindungen der Lichtwellenleiter trennen (5 Stecker) und die
Kabelverbinder fiir die Signalleitungen 6ffnen (2 Verbinder).

7. Stecker fir Thermoelement I6sen.

8. 2 Halteschrauben fir den Lifter I6sen und Ausbauhilfe flir Powerblock an
dieser Position befestigen.

Anschlieflend kann der Powerblock herausgezogen werden.

VORSICHT

Beim Herausziehen des Powerblocks muss darauf geachtet werden, dass keine
Signalleitungen beschadigt werden.

Einbauschritte

Der Einbau erfolgt wie der Ausbau, jedoch in umgekehrter Reihenfolge.

VORSICHT

Beachten Sie unbedingt die Anzugsdrehmomente in Tabelle 11-1.

Stecken Sie die Steckverbindungen vorsichtig ein und priifen Sie die Verbindung
anschlieRend auf festen Sitz.

Die Schraubverbindungen fiir die Schutzabdeckungen dirfen nur handfest
angezogen werden.

SINAMICS G130
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11.4.2 Ausbau/Einbau des Powerblocks, Bauform HX

Ausbau/Einbau linker Powerblock
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Vorbereitende Schritte
e Einbaugerat spannungsfrei schalten
e Freien Zugang zum Powerblock erméglichen

e Schutzabdeckung entfernen

Ausbauschritte
Die Nummerierungen der Ausbauschritte entsprechen den Ziffern in Bild 11-2.
1. Stromschiene demontieren (6 Schrauben)
2. Anschluss zum Zwischenkreis 16sen (8 Muttern)
3. obere Halteschraube entfernen (1 Schraube)
4. untere Halteschrauben entfernen (2 Schrauben)
5

. Steckverbindungen der Lichtwellenleiter und Signalleitungen trennen (3
Stecker)

6. Anschluss Stromwandler und dazugehdrigen PE-Anschluss entfernen (1
Stecker)

7. Anschluss Zwischenkreiserfassung entfernen (1 Mutter)
8. Leistungsanschliisse entfernen (6 Schrauben)

9. 2 Halteschrauben fir Lifter I6sen und Ausbaubhilfe fur Powerblock an dieser
Position befestigen.

Anschlieflend kann der Powerblock herausgezogen werden.

VORSICHT

Beim Herausziehen des Powerblocks muss darauf geachtet werden, dass keine
Signalleitungen beschadigt werden.

Einbauschritte

Der Einbau erfolgt wie der Ausbau, jedoch in umgekehrter Reihenfolge.

VORSICHT

Beachten Sie unbedingt die Anzugsdrehmomente in Tabelle 11-1.

Stecken Sie die Steckverbindungen vorsichtig ein und priifen Sie die Verbindung
anschlieRend auf festen Sitz.

Die Schraubverbindungen fiir die Schutzabdeckungen dirfen nur handfest
angezogen werden.
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Bild 11-3  Ausbau/Einbau Powerblock Bauform HX, rechter Powerblock
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Wartung und Instandhaltung 04/04

Vorbereitende Schritte
e Einbaugerat spannungsfrei schalten
e Freien Zugang zum Powerblock erméglichen

e Schutzabdeckung entfernen

Ausbauschritte
Die Nummerierungen der Ausbauschritte entsprechen den Ziffern in Bild 11-3.
1. Stromschienen demontieren (12 Schrauben)
2. Anschluss zum Zwischenkreis 16sen (8 Muttern)
3. obere Halteschraube entfernen (1 Schraube)
4. untere Halteschrauben entfernen (2 Schrauben)
5

. Steckverbindungen der Lichtwellenleiter und Signalleitungen trennen (3
Stecker)

6. Anschluss Stromwandler und dazugehdrigen PE-Anschluss entfernen (2
Stecker)

7. 2 Halteschrauben fir Lifter I6sen und Ausbauhilfe fur Powerblock an dieser
Position befestigen.

Anschlieflend kann der Powerblock herausgezogen werden.

VORSICHT

Beim Herausziehen des Powerblocks muss darauf geachtet werden, dass keine
Signalleitungen beschadigt werden.

Einbauschritte

Der Einbau erfolgt wie der Ausbau, jedoch in umgekehrter Reihenfolge.

VORSICHT

Beachten Sie unbedingt die Anzugsdrehmomente in Tabelle 11-1.

Stecken Sie die Steckverbindungen vorsichtig ein und priifen Sie die Verbindung
anschlieBend auf festen Sitz.

Die Schraubverbindungen fiir die Schutzabdeckungen dirfen nur handfest
angezogen werden.

SINAMICS G130
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11.4.3 Ausbau/Einbau des Powerblocks, Bauform JX

Ausbau/Einbau linker Powerblock
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Vorbereitende Schritte
e Einbaugerat spannungsfrei schalten
e Freien Zugang zum Powerblock erméglichen

e Schutzabdeckung entfernen

Ausbauschritte
Die Nummerierungen der Ausbauschritte entsprechen den Ziffern in Bild 11-4.
1. Anschluss zum Zwischenkreis I6sen (8 Muttern)
2. obere Halteschraube entfernen (1 Schraube)
3. untere Halteschrauben entfernen (2 Schrauben)
4

. Steckverbindungen der Lichtwellenleiter und Signalleitungen trennen (2
Stecker)

o

Leistungsanschliisse entfernen (6 Schrauben)

6. 2 Halteschrauben fir Lifter I6sen und Ausbauhilfe fir Powerblock an dieser
Position befestigen.

Anschlieflend kann der Powerblock herausgezogen werden.

VORSICHT

Beim Herausziehen des Powerblocks muss darauf geachtet werden, dass keine
Signalleitungen beschadigt werden.

Einbauschritte

Der Einbau erfolgt wie der Ausbau, jedoch in umgekehrter Reihenfolge.

VORSICHT

Beachten Sie unbedingt die Anzugsdrehmomente in Tabelle 11-1.

Stecken Sie die Steckverbindungen vorsichtig ein und priifen Sie die Verbindung
anschlieBend auf festen Sitz.

Die Schraubverbindungen fiir die Schutzabdeckungen dirfen nur handfest
angezogen werden.

SINAMICS G130
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Wartung und Instandhaltung 04/04

Vorbereitende Schritte
e Einbaugerat spannungsfrei schalten
e Freien Zugang zum Powerblock erméglichen

e Schutzabdeckung entfernen

Ausbauschritte
Die Nummerierungen der Ausbauschritte entsprechen den Ziffern in Bild 11-5.
1. Stromschiene demontieren (8 Schrauben)
2. Anschluss zum Zwischenkreis 16sen (8 Muttern)
3. obere Halteschraube entfernen (1 Schraube)
4. untere Halteschrauben entfernen (2 Schrauben)
5

. Steckverbindungen der Lichtwellenleiter und Signalleitungen trennen (2
Stecker)

6. Anschluss Stromwandler und dazugehdrigen PE-Anschluss entfernen (1
Stecker)

7. 2 Halteschrauben fir Lifter I6sen und Ausbauhilfe fur Powerblock an dieser
Position befestigen.

Anschlieflend kann der Powerblock herausgezogen werden.

VORSICHT

Beim Herausziehen des Powerblocks muss darauf geachtet werden, dass keine
Signalleitungen beschadigt werden.

Einbauschritte

Der Einbau erfolgt wie der Ausbau, jedoch in umgekehrter Reihenfolge.

VORSICHT

Beachten Sie unbedingt die Anzugsdrehmomente in Tabelle 11-1.

Stecken Sie die Steckverbindungen vorsichtig ein und priifen Sie die Verbindung
anschlieBend auf festen Sitz.

Die Schraubverbindungen fiir die Schutzabdeckungen dirfen nur handfest
angezogen werden.
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11.4.4 Ausbau/Einbau der CIB, Bauform GX

Ausbau/Einbau CIB
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Wartung und Instandhaltung 04/04

Vorbereitende Schritte
e Einbaugerat spannungsfrei schalten
e Freien Zugang ermdglichen

e Schutzabdeckung entfernen

Ausbauschritte
Die Nummerierungen der Ausbauschritte entsprechen den Ziffern in Bild 11-6.

1. Halterung der CU320 entfernen (1 Mutter), evil. PROFIBUS-Stecker und
Verbindung zum Bedienfeld (-X140 an der CU320) entfernen und die CU320
vorsichtig herausziehen.

2. Steckverbindungen der Lichtwellenleiter und Signalleitungen trennen
(5 Stecker).

3. DRIVE-CLiQ-Leitungen und Verbindungen zur CU320 entfernen (5 Stecker).
4. Halteschrauben fiir den Einschub der CIB-Baugruppe entfernen (2 Schrauben).

Beim Herausziehen der CIB-Baugruppe miissen nacheinander 5 weitere Stecker
(2 oben, 3 unten) entfernt werden.

VORSICHT

Beim Herausziehen muss darauf geachtet werden, dass keine Signalleitungen
beschadigt werden.

Einbauschritte

Der Einbau erfolgt wie der Ausbau, jedoch in umgekehrter Reihenfolge.

VORSICHT

Beachten Sie unbedingt die Anzugsdrehmomente in Tabelle 11-1.

Stecken Sie die Steckverbindungen vorsichtig ein und priifen Sie die Verbindung
anschlieBend auf festen Sitz.

Die Schraubverbindungen fiir die Schutzabdeckungen dirfen nur handfest
angezogen werden.
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11.4.5 Ausbau/Einbau der CIB, Bauform HX

Ausbau/Einbau CIB
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Wartung und Instandhaltung 04/04

Vorbereitende Schritte
e Einbaugerat spannungsfrei schalten
e Freien Zugang ermdglichen

e Schutzabdeckung entfernen

Ausbauschritte
Die Nummerierungen der Ausbauschritte entsprechen den Ziffern in Bild 11-7.

1. Halterung der CU320 entfernen (1 Mutter), evil. PROFIBUS-Stecker und
Verbindung zum Bedienfeld (-X140 an der CU320) entfernen und die CU320
vorsichtig herausziehen.

2. Steckverbindungen der Lichtwellenleiter und Signalleitungen trennen
(5 Stecker).

3. DRIVE-CLiQ-Leitungen und Verbindungen zur CU320 entfernen (5 Stecker).
4. Halteschrauben fiir den Einschub der CIB-Baugruppe entfernen (2 Schrauben).

Beim Herausziehen der CIB-Baugruppe miissen nacheinander 5 weitere Stecker
(2 oben, 3 unten) entfernt werden.

VORSICHT

Beim Herausziehen muss darauf geachtet werden, dass keine Signalleitungen
beschadigt werden.

Einbauschritte

Der Einbau erfolgt wie der Ausbau, jedoch in umgekehrter Reihenfolge.

VORSICHT

Beachten Sie unbedingt die Anzugsdrehmomente in Tabelle 11-1.

Stecken Sie die Steckverbindungen vorsichtig ein und priifen Sie die Verbindung
anschlieBend auf festen Sitz.

Die Schraubverbindungen fiir die Schutzabdeckungen dirfen nur handfest
angezogen werden.
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11.4.6 Ausbau/Einbau der CIB, Bauform JX

Ausbau/Einbau CIB

[

Z)

0000l a
Q0 00, 10 0 0l 10 0" 0]
= &) = @ e =
@ ® @ @ @[ ® @ @
@ L @ ) g
E
Bild 11-8  Ausbau/Einbau CIB, Bauform JX

SINAMICS G130
Betriebsanleitung

11-19


http://www.docu-track.com/buy/
http://www.docu-track.com/buy/

Wartung und Instandhaltung 04/04

Vorbereitende Schritte
e Einbaugerat spannungsfrei schalten
e Freien Zugang ermdglichen

e Schutzabdeckung entfernen

Ausbauschritte
Die Nummerierungen der Ausbauschritte entsprechen den Ziffern in Bild 11-8.

1. Halterung der CU320 entfernen (1 Mutter), evil. PROFIBUS-Stecker und
Verbindung zum Bedienfeld (-X140 an der CU320) entfernen und die CU320
vorsichtig herausziehen.

2. Steckverbindungen der Lichtwellenleiter und Signalleitungen trennen
(5 Stecker).

3. DRIVE-CLiQ-Leitungen und Verbindungen zur CU320 entfernen (5 Stecker).
4. Halteschrauben fiir den Einschub der CIB-Baugruppe entfernen (2 Schrauben).

Beim Herausziehen der CIB-Baugruppe miissen nacheinander 5 weitere Stecker
(2 oben, 3 unten) entfernt werden.

VORSICHT

Beim Herausziehen muss darauf geachtet werden, dass keine Signalleitungen
beschadigt werden.

Einbauschritte

Der Einbau erfolgt wie der Ausbau, jedoch in umgekehrter Reihenfolge.

VORSICHT

Beachten Sie unbedingt die Anzugsdrehmomente in Tabelle 11-1.

Stecken Sie die Steckverbindungen vorsichtig ein und priifen Sie die Verbindung
anschlieBend auf festen Sitz.

Die Schraubverbindungen fiir die Schutzabdeckungen dirfen nur handfest
angezogen werden.
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11.4.7 Ausbau/Einbau des Liifters, Bauform GX

Ausbau/Einbau des Liifters, Bauform GX
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Bild 11-9  Ausbau/Einbau des Lifters, Bauform GX
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Wartung und Instandhaltung 04/04

Beschreibung

Die Lebensdauer der Geréatelifter liegt bei typisch 50.000 Stunden. Die
tatsachliche Lebensdauer hangt jedoch von weiteren EinflussgroRen wie
beispielsweise Umgebungstemperatur und Schrank-Schutzart ab und kann daher
im Einzelfall von diesem Wert abweichen.

Die Lufter missen rechtzeitig ausgewechselt werden, um die Verfligbarkeit des
Einbaugerates zu erhalten.

Vorbereitende Schritte
e Einbaugerat spannungsfrei schalten
e Freien Zugang ermdglichen

e Schutzabdeckung entfernen

Ausbauschritte
1. Halteschrauben fir den Lifter entfernen (3 Schrauben)
2. Zuleitungen I6sen (1 x "L", 1 x "N")

Jetzt kann der Liifter vorsichtig herausgezogen werden.

VORSICHT

Beim Herausziehen muss darauf geachtet werden, dass keine Signalleitungen
beschadigt werden.

Einbauschritte

Der Einbau erfolgt wie der Ausbau, jedoch in umgekehrter Reihenfolge.

VORSICHT

Beachten Sie unbedingt die Anzugsdrehmomente in Tabelle 11-1.

Stecken Sie die Steckverbindungen vorsichtig ein und priifen Sie die Verbindung
anschlieBend auf festen Sitz.

Die Schraubverbindungen fiir die Schutzabdeckungen dirfen nur handfest
angezogen werden.
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11.4.8 Ausbau/Einbau des Liifters, Bauform HX

Ausbau/Einbau des Liifters, Bauform HX, linker Powerblock
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Wartung und Instandhaltung 04/04

Beschreibung

Die Lebensdauer der Geréatelifter liegt bei typisch 50.000 Stunden. Die
tatsachliche Lebensdauer hangt jedoch von weiteren EinflussgroRen wie
beispielsweise Umgebungstemperatur und Schrank-Schutzart ab und kann daher
im Einzelfall von diesem Wert abweichen.

Die Lufter missen rechtzeitig ausgewechselt werden, um die Verfligbarkeit des
Einbaugerates zu erhalten.

Vorbereitende Schritte
e Einbaugerat spannungsfrei schalten
e Freien Zugang ermdglichen

e Schutzabdeckung entfernen

Ausbauschritte
1. Kupferschiene entfernen (6 Schrauben)
2. Halteschrauben fir den Lifter entfernen (3 Schrauben)
3. Zuleitungen Iésen (1 x "L", 1 x "N")

Jetzt kann der Liifter vorsichtig herausgezogen werden.

VORSICHT

Beim Herausziehen muss darauf geachtet werden, dass keine Signalleitungen
beschadigt werden.

Einbauschritte

Der Einbau erfolgt wie der Ausbau, jedoch in umgekehrter Reihenfolge.

VORSICHT

Beachten Sie unbedingt die Anzugsdrehmomente in Tabelle 11-1.

Stecken Sie die Steckverbindungen vorsichtig ein und priifen Sie die Verbindung
anschlieBend auf festen Sitz.

Die Schraubverbindungen fiir die Schutzabdeckungen dirfen nur handfest
angezogen werden.
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Ausbau/Einbau des Liifters, Bauform HX, rechter Powerblock
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Wartung und Instandhaltung 04/04

Beschreibung

Die Lebensdauer der Geréatelifter liegt bei typisch 50.000 Stunden. Die
tatsachliche Lebensdauer hangt jedoch von weiteren EinflussgroRen wie
beispielsweise Umgebungstemperatur und Schrank-Schutzart ab und kann daher
im Einzelfall von diesem Wert abweichen.

Die Lufter missen rechtzeitig ausgewechselt werden, um die Verfligbarkeit des
Einbaugerates zu erhalten.

Vorbereitende Schritte
e Einbaugerat spannungsfrei schalten
e Freien Zugang ermdglichen

e Schutzabdeckung entfernen

Ausbauschritte
1. Kupferschiene entfernen (12 Schrauben)
2. Halteschrauben fir den Lifter entfernen (3 Schrauben)
3. Zuleitungen Iésen (1 x "L", 1 x "N")

Jetzt kann der Liifter vorsichtig herausgezogen werden.

VORSICHT

Beim Herausziehen muss darauf geachtet werden, dass keine Signalleitungen
beschadigt werden.

Einbauschritte

Der Einbau erfolgt wie der Ausbau, jedoch in umgekehrter Reihenfolge.

VORSICHT

Beachten Sie unbedingt die Anzugsdrehmomente in Tabelle 11-1.

Stecken Sie die Steckverbindungen vorsichtig ein und priifen Sie die Verbindung
anschlieRend auf festen Sitz.

Die Schraubverbindungen fiir die Schutzabdeckungen dirfen nur handfest
angezogen werden.
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11.4.9 Ausbau/Einbau des Lifters, Bauform JX

Ausbau/Einbau des Liifters, Bauform JX, linker Powerblock
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Bild 11-12 Ausbau/Einbau des Lifters, Bauform JX, linker Powerblock
SINAMICS G130
11-27

Betriebsanleitung


http://www.docu-track.com/buy/
http://www.docu-track.com/buy/

Wartung und Instandhaltung 04/04

Beschreibung

Die Lebensdauer der Geréatelifter liegt bei typisch 50.000 Stunden. Die
tatsachliche Lebensdauer hangt jedoch von weiteren EinflussgroRen wie
beispielsweise Umgebungstemperatur und Schrank-Schutzart ab und kann daher
im Einzelfall von diesem Wert abweichen.

Die Lufter missen rechtzeitig ausgewechselt werden, um die Verfligbarkeit des
Einbaugerates zu erhalten.

Vorbereitende Schritte
e Einbaugerat spannungsfrei schalten
e Freien Zugang ermdglichen

e Schutzabdeckung entfernen

Ausbauschritte
1. Kupferschiene entfernen (6 Schrauben)
2. Halteschrauben fir den Lifter entfernen (3 Schrauben)
3. Zuleitungen Iésen (1 x "L", 1 x "N")

Jetzt kann der Liifter vorsichtig herausgezogen werden.

VORSICHT

Beim Herausziehen muss darauf geachtet werden, dass keine Signalleitungen
beschadigt werden.

Einbauschritte

Der Einbau erfolgt wie der Ausbau, jedoch in umgekehrter Reihenfolge.

VORSICHT

Beachten Sie unbedingt die Anzugsdrehmomente in Tabelle 11-1.

Stecken Sie die Steckverbindungen vorsichtig ein und priifen Sie die Verbindung
anschlieBend auf festen Sitz.

Die Schraubverbindungen fiir die Schutzabdeckungen dirfen nur handfest
angezogen werden.
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Bild 11-13 Ausbau/Einbau des Lifters, Bauform JX, rechter Powerblock
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Beschreibung

Die Lebensdauer der Geréatelifter liegt bei typisch 50.000 Stunden. Die
tatsachliche Lebensdauer hangt jedoch von weiteren EinflussgroRen wie
beispielsweise Umgebungstemperatur und Schrank-Schutzart ab und kann daher
im Einzelfall von diesem Wert abweichen.

Die Lufter missen rechtzeitig ausgewechselt werden, um die Verfligbarkeit des
Einbaugerates zu erhalten.

Vorbereitende Schritte
e Einbaugerat spannungsfrei schalten
e Freien Zugang ermdglichen

e Schutzabdeckung entfernen

Ausbauschritte
1. Kupferschiene entfernen (8 Schrauben)
2. Halteschrauben fir den Lifter entfernen (3 Schrauben)
3. Zuleitungen Iésen (1 x "L", 1 x "N")

Jetzt kann der Liifter vorsichtig herausgezogen werden.

VORSICHT

Beim Herausziehen muss darauf geachtet werden, dass keine Signalleitungen
beschadigt werden.

Einbauschritte

Der Einbau erfolgt wie der Ausbau, jedoch in umgekehrter Reihenfolge.

VORSICHT

Beachten Sie unbedingt die Anzugsdrehmomente in Tabelle 11-1.

Stecken Sie die Steckverbindungen vorsichtig ein und priifen Sie die Verbindung
anschlieBend auf festen Sitz.

Die Schraubverbindungen fiir die Schutzabdeckungen dirfen nur handfest
angezogen werden.
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11.4.10 Bedienschritte nach Austausch eines DRIVE-CLiQ-Teilnehmers

Beschreibung

Nach dem Austausch eines DRIVE-CLiQ-Teilnehmers (z. B. CU 320, TM31,...)
durch ein Ersatzteil gleichen Typs kann beim Einschalten des Einbaugerates
wahrend des Hochlaufes am AOP30 die folgende Dialogmaske erscheinen:

Topologie wurde verandert, Korrektur
mit Parameter p9904,p9905,p9906

Initialisierung: warten auf Topo quit 1250

[F1| [F2] [F3| [F4] [F5]
Bild 11-14 Dialogmaske nach Austausch eines DRIVE-CLiQ-Teilnehmers

In diesem Fall ist bei der Uberpriifung der Topologie (der Verschaltung der DRIVE-
CLiQ-Teilnehmer) wahrend des Hochlaufes der Ersatz eines Teilnehmers
aufgefallen und muss nun bestatigt werden, damit der Hochlauf des Gerates
fortgesetzt werden kann.

Bestatigung der Topologieanderung am Bedienfeld AOP30

Mit der Bedienfolge:

<MENU> - <Parametrierung> - <Alle Parameter> - <p9904 "Topo_vgl quittier"> -
<Auswahl>

erscheint die folgende Dialogmaske:

{1:CU} p9904 Topo_vgl quittier
p9904 : 00000000
Nibble 0:
Hilfe A v Abbruch 0K
[F1| [F2| [F3]| [F4| [F5]

Bild 11-15 Dialogmaske zum Bestatigen der Topologiednderung

Der Wert des rechten Nibbles (Nibble 0) muss auf "1" gesetzt und mit F5 "OK"
bestatigt werden. Der Wert wird nach kurzer Zeit selbstandig auf "0" gesetzt, damit
wird angezeigt, dass die Bestatigung der neuen Topologie erfolgreich durchgefiihrt
wurde.

Anschlielend kann der Hochlauf des Einbaugerates fortgesetzt werden.

SINAMICS G130
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Bestatigung der Topologieanderung mit Starter

Im Online-Zustand wird beim "Laden in PG" in der Diagnoseiibersicht die Meldung
"Topologiefehler beheben/quittieren" ausgegeben, wodurch die erkannte
Topologieveranderung gemeldet wird.

Folgende Bedienschritte bestatigen die geanderte Topologie:
e Markieren der cU [l

B mIE im Projektnavigator

e Durch Mausklick mit der rechten Maustaste das Kontextmenu 6ffnen

e "Experte >" auswahlen, anschlieRend "Expertenliste” auswahlen
Es offnet sich im Arbeitsbereich die Expertenliste.

e Parameter p9904 anwahlen und den Wert auf "1" setzen.

Der Wert wird nach kurzer Zeit selbstandig auf "0" gesetzt, damit wird angezeigt,
dass die Bestatigung der neuen Topologie erfolgreich durchgefiihrt wurde.
Anschlieflend kann der Hochlauf des Einbaugerates fortgesetzt werden.

Vorgehen bei nicht akzeptierter Bestatigung der Topologiednderung

11-32

Falls der Wert des Parameters p9904 nicht selbsténdig auf "0" wechselt, dann liegt
maoglicherweise eine umfangreichere Topologiednderung vor (z. B. durch
Verwechseln mehrerer DRIVE-CLiQ-Verbindungen).

In diesem Fall sollte die gesamte DRIVE-CLiQ-Verschaltung anhand der
mitgelieferten Schaltplane Uberprift und gegebenenfalls richtiggestellt werden.

SINAMICS G130
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11.5 Formieren der Zwischenkreiskondensatoren

Beschreibung

Nach einer Standzeit des Einbaugerates von mehr als zwei Jahren miissen die
Zwischenkreiskondensatoren neu formiert werden. Wird dies unterlassen, so kann
das Gerat beim Einschalten der Netzspannung Schaden nehmen.

Wenn die Inbetriebnahme innerhalb von zwei Jahren nach der Herstellung erfolgt,
ist kein erneutes Formieren der Zwischenkreiskondensatoren erforderlich. Den
Zeitpunkt der Herstellung kénnen Sie der Fabriknummer auf dem Typenschild
entnehmen, siehe Abschnitt "Geratelbersicht".

HINWEIS

Es ist wichtig, dass die Lagerungszeit ab dem Zeitpunkt der Herstellung und nicht
ab dem Lieferzeitpunkt berechnet wird.

Vorgehensweise

Das Formieren der Zwischenkreiskondensatoren geschieht durch Anlegen der
Nennspannung ohne Lastbetrieb fiir mindestens 30 Minuten bei Raumtemperatur.

e Bei Betrieb Uber PROFIBUS:
- Bit 3 des Steuerwortes 1 (Betriebsfreigabe) fest auf "0" setzen.

- Umrichter Uber Ein-Signal einschalten (Bit 0 des Steuerwortes), alle anderen
Bits missen so eingestellt sein, dass ein Betrieb des Umrichters mdglich ist.

- Nach Ablauf der Wartezeit den Umrichter ausschalten und die urspriingliche
Einstellung des PROFIBUS wiederherstellen.

e Bei Betrieb Uber Klemmleiste:
- p0852 auf "0" setzen (Werkseinstellung ist "1").
- Umrichter einschalten (Uber Digitaleingang 0 der Kundenklemmleiste).

- Nach Ablauf der Wartezeit den Umrichter ausschalten und p0852 wieder auf
die ursprungliche Einstellung setzen.

HINWEIS
Im LOCAL-Mode iber das AOP30 kann das Formieren nicht durchgefihrt werden.

SINAMICS G130
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11.6 Hochristen der Einbaugerate-Firmware

Durch das Hochrlsten der Einbaugerate-Firmware z. B. durch Einsatz einer neuen
CompactFlash Card mit einer neuen Firmware-Version wird es unter Umstanden
nétig, die Firmware der im Einbaugerat befindlichen Komponenten ebenfalls
hochzurlsten.

Die Firmware der Regelungsbaugruppe (CU320) wird durch die neue Firmware auf
der CompactFlash Card nach dem Einsetzen und Einschalten automatisch
hochgerustet.

Die Komponenten des Einbaugerates (Active Interface Module, Active Line
Module, Motor Module, Kundenklemmleiste und optional SMC30) erhalten die
Firmware Uber den im Anschluss beschriebenen Vorgang.

Die Firmware-Versionen der einzelnen Komponenten kénnen in den folgenden
Parametern ausgelesen werden:

e r0128 — Firmwareversion des Leistungsteils

e 10158 — Firmwareversion der Kundenklemmleiste

HINWEIS

Wahrend der Hochriistung darf die Stromversorgung der Komponenten nicht
unterbrochen werden.

VORSICHT

Das Installieren einer neuen Firmware sollte nur durchgefiihrt werden, wenn es
Probleme mit dem Einbaugerat gibt.

Es ist nicht auszuschlieen, dass es nach der Hochriistung zu Problemen kommen
kann.

SINAMICS G130
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Hochriisten der Firmware der Komponenten des Einbaugerates iiber AOP

. " " Zugriffstufe "Experte” am Bedienfeld einstellen
Zugriffstufe "Experte <Schlisseltaste> - <Zugriffstufe> - "Experte" einstellen und
¢ Ubernehmen - Freischaltcode "47" eingeben
_ Anwahlen der Nummer des DRIVE-CLiQ-Teilnehmers
p7828 = .
Teilnehmer Nummer
Motor Module 2
TM31 3
2. TM31 4
07829 = 1 Starten der Firmware-Hochriistung
Der Vorgang dauert wenige Minuten und ist erfolgreich beendet,
¢ wenn p7829 selbsténdig auf "0" gewechselt ist.

Der Vorgang muss nacheinander fiir jeden DRIVE-CLiQ-Teilnehmer durchgefiihrt
werden.

v

POWER ON durchfiihren
POWER ON Durch Aus- und Wiedereinschalten wird die Hochriistung der
Firmware wirksam.
Storung wahrend der Hochriistung
Ein Fehlschlagen der Hochriistung der Firmware wird durch die Stérung F1005 mit der
Angabe eines Stérwertes angegeben.

Bild 11-16 Hochriisten der Firmware der Komponenten des Einbaugerates

HINWEIS

Nach der Hochriistung muss die Firmware des Bedienfeldes ebenfalls
hochgerustet werden.

SINAMICS G130
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12.1 Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel behandelt:
e Allgemeine und spezielle Technische Daten der Einbaugerate SINAMICS G130

e Angaben zu Einschrankungen bei der Verwendung der Einbaugerate in
klimatisch unglinstigen Umgebungsbedingungen (Leistungsreduzierungen)

SINAMICS G130
Betriebsanleitung
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12.1

Allgemeine Daten

Tabelle 12-1 Allgemeine Technische Daten

Elektrische Daten

Netzfrequenz

47 Hz bis 63 Hz

Ausgangsfrequenz

0 Hz bis 300 Hz

Netzleistungsfaktor

Grundschwingung |>0,98
Gesamt 0,93 bis 0,96
Umrichter-Wirkungsgrad > 98 %

Schalten am Eingang

1 mal alle 3 Minuten

Mechanische Daten

Schutzart

IP20 bei Bauform GX

IPO0 bei Bauform HX und JX

Kihlart

forcierte Luftkiihlung

Schalldruckpegel

<73 dB(A) bei 50 Hz Netzfrequenz
<75 dB(A) bei 60 Hz Netzfrequenz

Berlihrungsschutz

BGV A2

Normen-Konformitat

Normen

EN 60 146-1, EN 61 800-2, EN 61 800-3, EN 50 178, EN 60 204-1, EN 60 529

CE-Kennzeichnung

nach EMV-Richtlinie Nr. 89/336/EWG und Niederspannungsrichtlinie Nr.

73/23/EWG

Funkentstérung

nach EMV-Produktnorm fiir drehzahlveranderliche Antriebe EN 61 800-3,
zweite Umgebung (Erste Umgebung auf Anfrage)

Umgebungsbedingungen

im Betrieb

bei Lagerung

beim Transport

Umgebungstemperatur

0 °C bis +40 °C
bis + 50 °C mit Derating

-25 °C bis +55 °C

-25 °C bis +70 °C
ab —40 °C fir 24 Stunden

Relative Luftfeuchtigkeit
(Betauung nicht zulassig)
entspricht Klasse

5 % bis 95 %

3K3 nach IEC 60 721-3-3

5 % bis 95 %

1K4 nach |IEC 60 721-3-1

5 % bis 95 % bei 40 °C

2K3 nach IEC 60 721-3-2

Aufstellungshohe

bis 2000 m tber NN ohne Leistungsreduzierung,
> 2000 m Uber NN mit Leistungsreduzierung, siehe Kapitel 12.1.1

Mechanische Festigkeit

Schwingbeanspruchung:
Auslenkung

Beschleunigung

entspricht Klasse

0,075 mm bei 10 Hz bis
58 Hz

10 m/s? bei > 58 Hz bis
200 Hz

1,5 mm bei 5 Hz bis 9 Hz
5 m/s? bei > 9 Hz bis 200
Hz

1M2 nach IEC 60 721-3-1

3,1 mm bei 5 Hz bis 9 Hz
10 m/s2 bei > 9 Hz bis 200
Hz

2M2 nach IEC 60 721-3-2

Schockbeanspruchung:
Beschleunigung
entspricht Klasse

100 m/s? bei 11 ms
3M4 nach IEC 60 721-3-3

40 m/s? bei 22 ms
1M2 nach IEC 60 721-3-1

100 m/s? bei 11 ms
2M2 nach IEC 60 721-3-2

12-2
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1211 Derating-Daten

Stromderating in Abhédngigkeit von Aufstellungshéhe und
Umgebungstemperatur

Werden die SINAMICS G130 Komponente in einer Aufstellungshéhe >2000 m
Uber NN betrieben, kann hinsichtlich des maximal zuldssigen Ausgangsstromes mit
der nachfolgenden Tabelle gerechnet werden. Hierbei findet zwischen
Aufstellungshéhe und Umgebungstemperatur eine Kompensation statt.

Tabelle 12-2 Stromderating in Abhangigkeit von Umgebungstemperatur und Aufstellungshéhe

Aufstellungshohe Umgebungstemperatur in °C
iiber NN in m 20 25 30 35 | a0 45 50
0 bis 2000 95,0% 87,0%
bis 2500 100% 96,3% 91,4% 83,7%
bis 3000 96,2% 92,5% 87,9% 80,5%
bis 3500 96,7% 92,3% 88,8% 84,3% 77,3%
bis 4000 97,8% 92,7% 88,4% 85,0% 80,8% 74,0%

Spannungsderating in Abhangigkeit der Aufstellungshéhe

Zusatzlich zum Stromderating ist das Spannungsderating bei Aufstellungshohen
>2000 m dber NN zu bertcksichtigen.

Tabelle 12-3 Spannungsderating in Abhangigkeit von der Aufstellhéhe, 380 V — 480 V

Aufstellungshoéhe Power Module Bemessungsspannung
iber NNinm | 3g0y | 400v | a20v | 440v | 460v | 4sov
0 bis 2000

bis 2250 96%
bis 2500 98% 94%
bis 2750 100% 98% 94% 90%
bis 3000 95% 91% 88%
bis 3250 97% 93% 89% 85%
bis 3500 98% 93% 89% 85% 82%
bis 3750 95% 91% 87% 83% 79%
bis 4000 96% 92% 87% 83% 80% 76%

SINAMICS G130
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Tabelle 12-4 Spannungsderating in Abhangigkeit von der Aufstellhéhe, 660 V — 690 V

Aufstellungshoéhe Power Module Eingangsspannung
tiber NN in m 660 V 690 V
0 bis 2000 100%

bis 2250 96%
bis 2500 98% 94%
bis 2750 95% 90%
bis 3000 92% 88%
bis 3250 89% 85%
bis 3500 85% 82%
bis 3750 - -
bis 4000 - -

12.1.2  Uberlastfihigkeit
Die Umrichter-Einbaugerate SINAMICS G130 bieten eine Uberlastreserve, um
z. B. Losbrechmomente zu Gberwinden.

Bei Antrieben mit Uberlastforderungen ist deshalb fiir die jeweilige geforderte
Belastung der entsprechende Grundlaststrom zugrunde zu legen.

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

Leichte Uberlast

Dem Grundlaststrom fiir leichte Uberlast I, liegt das Lastspiel 110 % fiir 60 s bzw.
150 % fiir 10 s zugrunde.

Umrichterstrom
T A

11T

Kurzzeitstrom

_"//Emndlaststrom I fiir leichte Uberlast

v
i

Bild 12-1  Leichte Uberlast

SINAMICS G130
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Hohe Uberlast

Dem Grundlaststrom fiir hohe Uberlast I liegt das Lastspiel 150 % fir 60 s bzw.
160 % fir 10 s zugrunde.

Umrichterstrom

3
T Kurzzeitstrom

Bemessungsstrom (dauernd)

i / Grundlaststrom I fur hohe Uberlast |

vl
3
g

-

300s Ly

Bild 12-2  Hohe Uberlast

12.2 Technische Daten

HINWEIS

Strom-, Spannungs,- und Leistungsangaben in diesen Tabellen sind
Bemessungswerte.

Durch Sicherungen mit gL-Charakteristik werden die Leitungen zum Geréat
geschitzt.

Die Anschlussquerschnitte sind ermittelt fir waagrecht in Luft verlegte dreiadrige
Kupferkabel bei 30 °C (86 °F) Umgebungstemperatur (gemaft DIN VDE 0298 Teil
2 / Gruppe 5) und dem empfohlenen Leitungsschutz nach DIN VDE 0100 Teil 430.
AWG (American Wire Gauge): Amerikanisches Drahtmalf fir Querschnitte bis 120
mm2;

MCM (Mille Circular Mil): Amerikanisches Drahtmal fiir Querschnitte ab 120 mm?®.

SINAMICS G130
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12.2.2 Control Unit CU320

Tabelle 12-9 CU320

Max Strombedarf (bei DC24 V) 0,8 A
ohne Beriicksichtigung der Digitalausgénge,

Erweiterung Option Slot

Max. anschlielfbarer Querschnitt 2,5 mm?

Digitaleingdnge

Spannung

Low-Pegel
(ein offener Digitaleingang wird als ,Low*
interpretiert)

High-Pegel

Stromaufnahme
(typ. bei DC 24 V)

Max. anschlieRbarer Querschnitt

8 potenzialfreie Digitaleingange

8 bidirektionale nicht potenzialfreie
Digitaleingange/Digitalausgange

-3 V bis 30 V
-3Vbis5V

15V bis 30 V
10 mA

0,5 mm?

Digitalausgédnge (dauerkurzschlussfest)

8 bidirektionale nicht potenzialfreie
Digitalausgange/Digitaleingange

Spannung DC 24V
Max. Laststrom pro Digitalausgang 500 mA
Max. anschlieRbarer Querschnitt 0,5 mm?
Verlustleistung 20W

PE-Anschluss

am Gehause mit Schraube M5

Masse-Anschluss

am Gehause mit Schraube M5

Breite 50 mm
Hohe 270 mm
Tiefe 226 mm
Gewicht, ca. 1,5 kg
SINAMICS G130
12-10 Betriebsanleitung
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12.2.3 Terminal Module TM31

Tabelle 12-10 Technische Daten TM31

Max. Laststrom pro Digitalausgang

Max. anschliebarer Querschnitt

Max. Strombedarf (bei DC 24 V) ohne 0,5A

Berlicksichtigung der Digitalausgange

Max. anschlieRbarer Querschnitt 2,5 mm?

Digitaleingénge

Spannung -3V bis 30 V

Low-Pegel -3Vbis5V

(ein offener Digitaleingang wird als ,Low*

interpretiert)

High-Pegel 15V bis 30 V

Stromaufnahme (typ. bei DC24 V) 10 mA

Signallaufzeiten der Digitaleingdnge L —> H:50us
H — L: 100 us

Max. anschlieRbarer Querschnitt 1,5 mm?

Digitalausgdnge (dauerkurzschlussfest)

Spannung DC 24V

externe / interne 24 V-Versorgung
100 mA /20 mA

1,5 mm?

Analogeingédnge (Umschaltung zwischen Spannungs- und Stromeingang iiber Schalter)

Als Spannungseingang
- Spannungsbereich

- Innenwiderstand R;
Als Stromeingang

- Strombereich

- Innenwiderstand R;

-10Vbis10V
70 kQ

4 mA bis 20 mA/-20 mA bis 20 mA/ 0 mA bis 20 mA
250 Q

Strombereich
Max. Lastwiderstand
Aufldésung

- Auflésung 12 bit

Max. anschlieRbarer Querschnitt 1,5 mm?
Analogausginge (dauerkurzschlussfest)

Spannungsbereich -10 V bis 10 V
Max. Laststrom -3 mA bis 3 mA

4 mA bis 20 mA, -20 mA bis 20 mA, 0 mA bis 20 mA
500 Q fir Ausgaben im Bereich -20 mA bis 20 mA
12 bit

(bei AC 250 V)

Max. Schaltleistung
(bei DC 30 V)

Max. anschlieRbarer Querschnitt 1,5 mm?
Relais-Ausgédnge (Wechslerkontakte)

Max. Laststrom 8A

Max. Schaltspannung AC 250V, DC 30V
Max. Schaltleistung 2000 VA

240 W (ohmsche Last)

Erforderlicher Mindeststrom 100 mA

Max. anschlieRbarer Querschnitt 2,5 mm?

Verlustleistung <10W

PE-Anschluss Am Gehause mit Schraube M4
Breite 50 mm

Hbhe 150 mm

Tiefe 119 mm

Gewicht, ca. 0,87 kg

SINAMICS G130
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Abkiirzungsverzeichnis

Abklirzungsverzeichnis

A..

AC

AD, ADC
ADR

Al

AO

AOP

BERO
Bl
BICO
BO

CAN
CB
CD
CDS
Cl
CMD
COM
CPU
CT
Cu

DA, DAC
DC

DDS

DI

DI/DO
DO

EGB
EMV
EN

FAQ
FI
Float
FW
HLG
HW

I/0
IEC

SINAMICS G130
Betriebsanleitung

Warnung

Wechselstrom

Analog-digital Umsetzer

Adresse

Analogeingang

Analogausgang

Advanced Operator Panel — Bedieneinheit mit Klartextanzeige

Firmenname fir einen Naherungsschalter
Binektoreingang

Binektor / Konnektor

Binektorausgang

Kapazitat

Serielles Bussystem
Kommunikationsbaugruppe
Compact Disc
Befehlsdatensatz
Konnektoreingang
Kommando

Mittelkontakt eines Wechselkontaktes
Zentralbaugruppe
Konstantes Drehmoment
Control Unit

Digital-analog Umsetzer
Gleichstrom

Antriebsdatensatz

Digitaleingang
Digitaleingang/-ausgang bidirektional
Digitalausgang

Elektrostatisch gefahrdete Baugruppen
Elektromagnetische Vertraglichkeit
Europaische Norm

Stérung

Haufig gestellte Fragen
Fehlerstrom-Schutzschalter
Gleitkommazahl

Firmware

Hochlaufgeber

Hardware

Eingang/Ausgang
Internationale Norm in der Elektrotechnik

Abkiirzungsverzeichnis-1
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IGBT

JOG

LED

MB
MDS
MLFB

NC
NEMA
NO

OEM

p..
PD

PE
PROFIBUS
PTC

PZD

RAM
RS232
RS485

S1
S3
SH
SI
SPS
STW
Sw

TIA
™

UL

Vdc
VDE
VDI
VT

ZK
ZSW

Abkiirzungsverzeichnis-2

Bipolartransistor mit isolierter Steuerelektrode
Tippen

Induktivitat

Leuchtdiode

Masse

Megabyte

Motordatensatz

Maschinenlesbare Fabrikatebezeichnung

Offner
Normengremium in USA (United States of America)
SchlielRer

Original Equipment Manufacturer

Einstellparameter
Leistungsteildatensatz
Schutzerde

Serieller Datenbus

Positiver Temperaturkoeffizient
PROFIBUS Prozessdaten

Beobachtungsparameter (nur lesbar)

Speicher zum lesen und schreiben

Serielle Schnittstelle

Norm. Beschreibt die Physik einer digitalen seriellen Schnittstelle.

Dauerbetrieb

Aussetzbetrieb

Sicherer Halt

Safety Integrated
Speicherprogrammierbare Steuerung
PROFIBUS Steuerwort

Software

Totally Integrated Automation
Terminal Module

Underwriters Laboratories Inc.

Zwischenkreisspannung

Verband Deutscher Elektrotechniker
Verein Deutscher Ingenieure
Variables Drehmoment

Zwischenkreis
PROFIBUS Zustandswort

SINAMICS G130
Betriebsanleitung
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Index
A Digitalein-/ausgange........... 4-17, 4-18, 4-31
Analogausgange .........cccovveeeiiniieeeeens 4-30 Digitaleingange ...........cccccevveenunen. 4-28, 4-29
Analogausgange, TM31 .........cccoeerenn. 8-2 Drehende Messung..........ccccovvveeveninennen. 9-5
Analogeingange..........cccccevvuueennn. 4-29, 6-11 Drehrichtungsumkehr..............cccccovieeeee. 7-4
Analogeingange, TM31 .......ccccoiiieeeene 6-11 Drehzahlbegrenzung .........ccccceeveviineneen. 7-6
Anschlussquerschnitte ......................... 4-11 Drehzahlfestsollwerte..............cccveeee.. 6-14
Antriebsfunktionen..............cccccoooiii 9-3 Drehzahlregler ........ccccooviviiiciiien, 7-19
Anwendungsbereich...............c.occoceee. 2-4 Drehzahlregler-Optimierung ................... 9-5
Anwendungshinweise.............c.ccccoeeiene. 1-3 DRIVE-CLIQ Schnittstelle...................... 4-27
AOP DRIVE-CLiQ-Verdrahtungsplan............ 4-15

Grundinbetriebnahme....................... 5-26 E
AOP30 ..o 5-24 EGB ..o 1-4

Erstinbetriebnahme..............cccc....... 5-25 EGB, Schutzmalinahmen....................... 1-4
Ausbau/Einbau EG-Herstellererklarung..........ccccooveeennen. 1-2

CIB, Bauform GX........ccovevveeeeeeeen. 11-15 EG-Konformitatserklarung ...................... 1-2

CIB, Bauform HX ...........ccccvevvneenn. 11-17 Elektromagnetische Vertraglichkeit

CIB, Bauform JX.......ccoovviviiieeeeeen, 11-19 Betriebssicherheit und Storfestigkeit... 4-4

Lufter, Bauform GX.........coouveeeeen. 11-21 Einflhrung......cooooeeiiiiieiie e 4-4

Lufter, Bauform HX ...l 11-23 EMV-gerechter Aufbau............cceeennee 4-6

Lufter, Bauform JX.......c.oooovvueen.n. 11-27 Storemissionen.........ccoceeveevviiiiiiiieenens 4-4

Powerblock Bauform GX .................. 11-5 Elektronikstromversorgung.......... 4-19, 4-27

Powerblock Bauform HX................... 11-7 Elektrostatisch gefahrdete Bauelemente 1-4

Powerblock Bauform JX ................. 11-11 Entstérkondensator abklemmen........... 4-13
Ausbau/Einbau von Bauteilen .............. 11-4 Erh6éhung der Ausgangsfrequenz......... 9-16
Ausblenddrehzahlen................ccccoeoeee. 7-5 Erstinbetriebnahme mit AOP ................ 5-25
Ausgangsklemmen...........cccceeeineeennen 8-1 Externe DC 24 V-Versorgung............... 4-14
Automatische Drehzahlregler-Optimierung F

............................................................ 9-3 Fangen......ccccocveiiviieciiiecieee . 9-13
B ohne Geber .......cccooveevvieieeeieeeee, 9-14
Bauelemente, elektrostatisch gefahrdet. 1-4 Fertigungsdatum..........ccccviviniininenn. 2-6
Bedienfeld........c.cccveviiiiieie e, 5-24 Festsollwerte........ooovveeiiiiiiceeee, 6-14
Bedienschritte nach Austausch eines Firmware

DRIVE-CLiQ-Teilnehmers .............. 11-31 Hochristen.......cccccvvviiicineee, 11-34
Bedienung ........ccocieiiiiiiii 6-1 Formieren der
Befehlsquellen.............cccoooiiniiinnnns 6-3 Zwischenkreiskondensatoren.......... 11-33

Klemmen CU........cccccevvvieicieeeee, 6-7 G

Klemmen TM31 .....ccovviiiieeeeeee, 6-5 Gerateubersicht ........cccccvviiiiiiiceeee 2-1

PROFIBUS+TM31 ..., 6-9 Grundinbetriebnahme
Bescheinigungen..........cccccovivieeiiieieens 1-2 Drehende Messung.........ccccceeevvuneennn. 5-29
Blockierschutz ..........ccccceveviiiineiien, 9-21 Eingabe Uber AOP ..........ccccceviiienen. 5-27
Cc Uber AOP ... 5-26
CompactFlash Card Grundparameter

Steckplatz .........coooeveiiiiiiiiiie, 4-22 Eingabe Gber AOP .......ccccvveeieiiini, 5-28
D H
Datensicherung ........ccccceevevveeeeiinennnn. 5-31 Hilfsspannung .........cccccceveeeeciicciiniee, 4-30
Definitionen, Sicherheit ......................... 1-1 Hochlaufgeber........ccccooeeiiiiiiie, 7-7
Derating-Daten ..............cccoeveeeeeevenennnn 12-3 Hohe Uberlast.............cccoveveeuveveeennne. 12-5
Diagnose ......cevvvivieiiiiiee e 10-2 |

LEDS ..o 10-2 Instandhaltung .........cccooeeviiiieienies 11-3

Parameter.........ccccoeiiiiiiiiiieeeee, 10-5 K
Digitalausgange........ccccceeevvieeeeiniiieenens 8-7 KippsChUtz ........coooviiiiiiciee, 9-22
SINAMICS G130
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L Sicherheit, Definitionen...........cccccceeeee.. 1-1
Lagerung .......coeeevveeeeniiieee e 3-3 Sicherheit, Warnhinweise ....................... 1-1
Leichte Uberlast.............c.ccecevvvererennne. 12-4 Signalanschlisse...........ccccceeeeiiieeeenneen. 4-16
Leistungsanschlisse.........ccccccceeivineeen. 4-11 Sollwertaddition...........ccccoeecviricciiinee e 7-3

Anschluss der Motor- und Netzleitungen Sollwertkanal...........ccceviieeiiiiieene e, 7-3

...................................................... 4-11 Sollwertquellen............c.cc.ccceeevvnnnene..... 6-11
Leistungsreduzierung ...........ccccceevuveeen. 12-3 Drehzahlfestsollwerte........................ 6-14
Leistungsteilschutz..............ccccceeiien. 9-18 Motorpotentiometer ............cccccovueeee. 6-13
Lufter, Bauform GX Spannungsanhebung...............ccccoveenne 7-12

Ausbau/Einbau .........ccccooveveiiennnnen. 11-21 bei Beschleunigung.........ccccccevvveeene 7-14
Lufter, Bauform HX permanent...........ccceevviiiiiieeieee e, 7-13

Ausbau/Einbau ..........cccceeeeiinene 11-23 STARTER
Lufter, Bauform JX Antriebsgerat konfigurieren............... 5-12

Ausbau/Einbau .........ccccoveveiienennen. 11-27 Antriebsprojekt starten ...................... 5-22
Lifterspannung, Anpassung................ 4-12 Inbetriebnahme ...........cccocoii . 5-4
M Installation ..., 5-2
Merkmale.........ccoieeiiiii e 2-4 Projekt erstellen...........ccccccoeviiiinnnen. 5-4
Minimaldrehzahl ...............ccccooccis 7-5 Projektassistent...........ccccccceniin 5-6
MoNtage.......cvvveeiiieie e 3-4 StatiK ..o, 7-22
Motordaten Steuerung Uber PROFIBUS.................. 6-15

erfassen ......ccccvvev i 5-26 Steuerwort 1......cceveeiiie e 6-18
Motoridentifikation ...........cccccoeeeiiienens 9-3 Steuerwort 3.......cco oo 6-19
Motorpotentiometer ............cccceevveenns 6-13 Stillstandsmessung........ccccoovveeeeiiiieeeenns 9-4
P T
Parameter-Reset auf Werkseinstellung 5-32 Technische Daten............ccccceeviiieennen 12-5
Personal, erforderliche Qualifizierung.... 1-1 Control Unit CU320.........cccoevvvevennes 12-10
Power Module.........cccocouvvieiiiiiieeniieiees 3-6 Power Module ...........ccccveviiiiiinnneenn, 12-6
Powerblock Bauform GX, Ausbau/Einbau Power Module 660V —690 V ........... 12-8

.......................................................... 11-5 Terminal Module TM31 ................... 12-11
Powerblock Bauform HX, Ausbau/Einbau Telegrammauswahl, benutzerdefiniert..6-16

.......................................................... 11-7 Telegramme und Prozessdaten............6-16
Powerblock Bauform JX, Ausbau/Einbau11- Temperatursensor............cccceeeeeeeeeeennes 4-30

11 Thermische Uberwachungen................ 9-19
PROFIBUS ..o 6-15 Thermischer Motorschutz ..................... 9-23

ANSChIUSS........cooviiiiiiie e 6-15 TM31
PROFIBUS- Anschluss .........cccccevuveen.. 4-19 Anschlussibersicht .........ccccccceeenees 4-26
Q TM31, Frontansicht...........cccccoveeieennene. 4-25
Qualifiziertes Personal ..........ccccccovvveennn. 1-1 TransSpOrt.......cccccueeiieeeeee e ee e 3-2
Qualifizierung, Anforderungen fur Personal Typenschild.........ccccoovviiiiiiiiiee 2-6

............................................................ 1-1 Daten......cccccvevvieiiiiieeeeve e 27
Qualit@t .....oooeeeieie e, 2-4 U
R U/f Steuerung........ccccovvveeeeeee e, 7-9
REINIGUNG ..cvevveeee e 11-2 U
Relais AUSGENGE .......ccevvveveeeeeareene 4-31 Uberlastfahigkeit ..............ccoovveveverenenn.e. 12-4
Reset auf Werkseinstellung.................. 5-32 Uberlastreaktionen..............ccccceevevevnee 9-19
C Uberwachungsfunktionen ..................... 9-18
S5 - Umschalter Spannung/Strom AlO, Al1 \"/

.......................................................... 4-30 Vdc_max-Regelung .........cccceevveeeeennn. 9-11
Schaltungsprinzip ........cccveeevviiieeiiieeeenns 2-5 Vdc_min-Regelung ........cccceeeeeeviiiininenne.n. 9-9
Schlupfkompensation........................... 7-15 Vdc-Regelung .......cooooeviveneeeieiiiiiiiieenn, 9-8
Schutzfunktionen..............ccceeuvneeneennn. 9-18 Vektor-Drehzahl-/Drehmomentregelung
Serielle Schnittstelle (RS232)............... 4-21 ohne Geber .......ccoovveivcieiiieieceee, 7-16
SEIVICE...ctiiiiiiieee e 2-4 Vektor-Regelung ohne Geber............... 7-17
Service und Support.........ccccveveieneennn. 10-9 W
Sicherheit, Anwendungshinweise........... 1-3 Warnhinweise .........ccccoceeeiveie e, 1-1
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Wartung .....cceeeeeeeieee e 11-2 XB20 .. 4-28

Wartung und Instandhaltung ................ 11-1 XO2T o 4-29

Werksbescheinigung..........ccccoociennne. 1-2 XO22 ..ot 4-30

Werkseinstellung herstellen ................. 5-32 XB24 ..o 4-27

Wiedereinschaltautomatik .................... 9-12 XB30 e 4-29

X X540 e 4-30

KA22 e 4-17 XBAT e, 4-31

XA24 .o 4-19 XBA2 ..o, 4-31

XA26 . 4-19 Z

XAB e 4-18 Zustandswort 1 ..., 6-21

XA40 e 4-21 Zustandswort 3 ..o, 6-23
D100 I 4-27 Zustandswort 4 ..........ccoooviiiiiiiiiieeeee, 6-23
D10 L 4-27
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0002 - ANEHEDSZUSTANG ....cooiiiiie ittt en e e ee s 10-5
0046 - Fehlende Freigaben ...ttt e ene e 10-5
0060 - Drehzahlsollwert vor SOIWETfItEr...........coo i 8-4
0061 - Motordrehzahl UNgegIattet ............ooiiiiiii i 8-4
0063 - Drehzahlistwert Nnach GIAHUNG .......cccoiiiiii e 8-4
0064 - RegElabWEICNUNG. ... ..eiiiiiiieii it eae e e 8-4
0101 SRS Tor a1 18] o) 1Yo [ 1= o V-4 USRS 8-4
0066 - AUSGANGSTTEOUENZ .......eiiiiiiitie et ettt ettt et e e sate e st ee e e eeeate e e st eeaa s e eeenneesaseeaaaneeaneeaes 8-4
0068 - AUSGANGSSIIOM ....eeiitieie ettt ettt ee ettt e e b e e e e e e e s et e e e eaeee e e eanneee e e eanree e s sanneeeseaneas 8-4
0069 - PhasenstromiSIWEI.........ooo it ce e e e e ee e e e e e e e s 8-4
0070 - ZWISChENKIeISSPANIUNG.......eeeiiitiiieiitiiee ettt eeesrt e et e et e et e e eab e e e e rae e e enre e e eanees 8-4
0074 - Drehzahlsollwert vor SOIWEIIEr ...........ccuiie e 8-4
0075 - feldbildender StroMSOIWETT............ccouiie i e ee e 8-4
0076 - feldbildender StrOMISTWETT............oii i e rae e se e e eenees 8-4
0077 - momentenbildender StromSOIIWETT ...........ccuiii i 8-4
0078 - momentenbildender StromMISTWEN ...........ccuiii i 8-4
0079 - MOMENTENSOIWETL ...ttt e e e e et ee e e e e e e e e eeaeee e ennneeees 8-4
0082 - AUSGANGSIEISTUNG ... ..eeee ettt et e e e st e e e e e e st ee e ee e e e e nneeeaeeas 8-4
0083 - FIUSSSOIWETT ...ttt e e e e e et e e e e e e e et ee e ee e e e e nneeeeeeas 8-4
0084 - FIUSSISTWETT ...ttt e e e e e et e ee e e e e e eanb e e ee e e e s s enereeaaeesennnns 8-4
0088 - Zwischenkreisspannung SOIWE............cociiieiiiiiie e 8-4
0089 - PRASENSPANNUING ......ueteiiieaiaeitieie e e e et ettt eeaeea e taeaeeeeeeaeas s asneeeeeaeaeaa s nsanaeaeae e aaanneseeeens 8-4
0721 - Klemmenistwert Digitaleingange der CU320 ............ccieeiiiiiie i 10-6
0747 - Status Digitalausgange CU3B20 .........c..oeeeiiiiie ettt ee e ee e eeree e e nraeee e 10-6
1480 - N-REQGIEI-AUSTANG -....eeeeeieie ettt et ee et e ee e e e e eaae bttt eeae e s e nbbeebeeeaeaeeaannsnneeeeean 8-4
1482 - N-Regler [FANTEIl ...t e et e e e 8-4
4022 - Status Digitaleing@nge TIM3 T .....cocueeiieii e seee e seae e s ee e ae e enneees 10-7
4047 - Status Digitalausgange TIM3 1 ......ccuueiiiiiiie e ee e ae e e e ae e ennees 10-7
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