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Rechtliche Hinweise

Warnhinweiskonzept

Dieses Handbuch enthalt Hinweise, die Sie zu lhrer personlichen Sicherheit sowie zur Vermeidung von
Sachschaden beachten miissen. Die Hinweise zu lhrer personlichen Sicherheit sind durch ein Warndreieck
hervorgehoben, Hinweise zu alleinigen Sachschaden stehen ohne Warndreieck. Je nach Gefédhrdungsstufe
werden die Warnhinweise in abnehmender Reihenfolge wie folgt dargestellit.

/\GEFAHR

bedeutet, dass Tod oder schwere Kérperverletzung eintreten wird, wenn die entsprechenden
VorsichtsmaRnahmen nicht getroffen werden.

/\WARNUNG

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

/\VORSICHT

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

VORSICHT

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

ACHTUNG

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

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

Qualifiziertes Personal

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

BestimmungsgemaRer Gebrauch von Siemens-Produkten

Marken

Beachten Sie Folgendes:

/\WARNUNG

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

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

Haftungsausschluss

Wir haben den Inhalt der Druckschrift auf Ubereinstimmung mit der beschriebenen Hard- und Software gepriift.
Dennoch kdnnen Abweichungen nicht ausgeschlossen werden, so dass wir fiir die vollstandige Ubereinstimmung
keine Gewahr ibernehmen. Die Angaben in dieser Druckschrift werden regelmaRig tberprift, notwendige
Korrekturen sind in den nachfolgenden Auflagen enthalten.

Siemens AG Dokumentbestellnummer: 6SL3097-4AB00-0AP0 Copyright © Siemens AG
Industry Sector ® 01/2010 2007, 2008, 2009.
Postfach 48 48 Anderungen vorbehalten

90026 NURNBERG
DEUTSCHLAND



Vorwort

SINAMICS-Dokumentation

Antriebsfunktionen

Die SINAMICS-Dokumentation ist in 2 Ebenen gegliedert:
e Allgemeine Dokumentation/Kataloge
® Hersteller-/Service-Dokumentation

Eine aktuelle Dokumentations-Ubersicht mit den jeweils verfiigbaren Sprachen finden Sie im
Internet:

http://www.siemens.com/motioncontrol

Folgen Sie den Men(punkten "Support" --> "Technische Dokumentation" --> "Druckschriften-
Ubersicht".

Die Internet-Ausgabe der DOConCD, die DOConWEB, finden Sie im Internet:

http://www.automation.siemens.com/doconweb

Informationen zum Trainingsangebot und zu FAQs (Frequently Asked Questions) finden Sie
im Internet:

http://www.siemens.com/motioncontrol

Folgen Sie dem MenUlpunkt "Support".
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Vorwort

Nutzungsphasen und ihre Tools/Dokumente (beispielhaft)

Tabelle 1 Nutzungsphasen und die verfligbaren Dokumente/Tools
Nutzungsphase Dokument / Tool
Orientieren SINAMICS S Vertriebliche Unterlagen
Planen/Projektieren e Projektierungstool SIZER
o Projektierungshandbiicher Motoren
Entscheiden/Bestellen SINAMICS S Kataloge
Aufbauen/Montage ¢ SINAMICS S120 Geratehandbuch Control Units und

erganzende Systemkomponenten
o SINAMICS S120 Geratehandbuch Leistungsteile Booksize
o SINAMICS S120 Geratehandbuch Leistungsteile Chassis
e SINAMICS S120 Geratehandbuch AC Drive

Inbetriebsetzen e Parametrier- und Inbetriebnahmetool STARTER

¢ SINAMICS S120 Getting Started

e SINAMICS S120 Inbetriebnahmehandbuch

e SINAMICS S120 Inbetriebnahmehandbuch CANopen
e SINAMICS S120 Funktionshandbuch

o SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch

Nutzen/Betreiben e SINAMICS S120 Inbetriebnahmehandbuch
e SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch

Instandhalten/Service e SINAMICS S120 Inbetriebnahmehandbuch
e SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch

Literaturverzeichnis e SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch

Zielgruppe

Die vorliegende Dokumentation wendet sich an Maschinenhersteller, Inbetriebnehmer und
Servicepersonal, die das Antriebssystem SINAMICS S einsetzen.

Antriebsfunktionen
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Vorwort

Nutzen

Suchhilfen

Antriebsfunktionen

Das Funktionshandbuch vermittelt die flir Inbetriebnahme von Funktionen und den Service
von SINAMICS S120 bendétigten Informationen, Vorgehensweisen und Bedienhandlungen.

Das Funktionshandbuch besitzt folgende Struktur:

Kapitel 1 Einspeisung

Kapitel 2 Erweiterter Sollwertkanal

Kapitel 3 Servoregelung

Kapitel 4 Vectorregelung

Kapitel 5 Vector U/f-Steuerung (r0108.2 = 0)
Kapitel 6 Basisfunktionen

Kapitel 7 Funktionsmodule

Kapitel 8 Uberwachungs- und Schutzfunktionen
Kapitel 9 Safety Integrated Basic Functions
Kapitel 10 Kommunikation

Kapitel 11 Applikationen

Kapitel 12 Grundlagen des Antriebssystems

Empfehlung fiir Neueinsteiger:

Lesen Sie zuerst das Kapitel Grundfunktionen, danach je nach Anforderung das
entsprechende Kapitel.

Zu Ihrer besseren Orientierung werden lhnen folgende Hilfen angeboten:
1. Inhaltsverzeichnis

2. Abkirzungsverzeichnis

3. Index (Stichwortverzeichnis)

Standardumfang

Der Umfang der in der vorliegenden Dokumentation beschriebenen Funktionalitaten kann
vom Umfang der Funktionalitdten des gelieferten Antriebssystems abweichen.

® Es kdnnen im Antriebssystem weitere, in dieser Dokumentation nicht erlauterte
Funktionen ablauffahig sein. Es besteht jedoch kein Anspruch auf diese Funktionen bei
der Neulieferung bzw. im Servicefall.

® FEs konnen in der Dokumentation Funktionen beschrieben sein, die in einer
Produktauspragung des Antriebssystems nicht verfligbar sind. Die Funktionalitaten des
gelieferten Antriebssystems sind ausschlief3lich den Bestellunterlagen zu entnehmen.

e Erganzungen oder Anderungen, die durch den Maschinenhersteller vorgenommen
werden, mussen auch vom Maschinenhersteller dokumentiert werden.

Ebenso enthalt diese Dokumentation aus Griinden der Ubersichtlichkeit nicht samtliche
Detailinformationen zu allen Typen des Produkts. Diese Dokumentation kann auch nicht
jeden denkbaren Fall der Aufstellung, des Betriebs und der Instandhaltung bertcksichtigen.

Funktionshandbuch, (FH1), 11/2009, 6SL3097-4AB00-0APO



Vorwort

Technical Support

Bei Fragen wenden Sie sich bitte an folgende Hotline:

Europa / Afrika

Telefon

+49 180 5050 - 222

Fax

+49 180 5050 - 223

0,14 €/min aus dem deutschen Festnetz, Mobilfunk maximal 0,42 €/min

Internet

http://www.siemens.de/automation/support-request

Amerika

Telefon

+1 423 262 2522

Fax

+1423 262 2200

E-Mail

mailto:techsupport.sea@siemens.com

Asien / Pazifik

Telefon

+86 1064 719 990

Fax

+86 1064 747 474

E-Mail

mailto:adsupport.asia@siemens.com

Hinweis

Landesspezifische Telefonnummern fiir technische Beratung finden Sie im Internet:

http://www.siemens.com/automation/service&support

Fragen zum Handbuch

Bei Fragen zur Dokumentation (Anregungen, Korrekturen) senden Sie bitte ein Fax oder

eine

E-Mail an folgende Adresse:

Fax +49 9131 98 63315

E-Mail mailto: docu.motioncontrol@siemens.com

Eine Faxvorlage finden Sie im Anhang dieses Dokuments.

Internetadresse fiir SINAMICS

http://www.siemens.com/sinamics

Antriebsfunktionen
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EG-Konformitétserklarung
Die EG-Konformitatserklarung zur EMV-Richtlinie erhalten Sie wie folgt:
® [nternet

http://www.ad.siemens.de/csinfo
Produkt/Bestellnummer: 15257461

® Zweigniederlassung

Bei der zustandigen Zweigniederlassung des Geschéftsgebiets | DT MC der Siemens AG.

Schreibweisen
In dieser Dokumentation gelten folgende Schreibweisen und Abkirzungen:

Schreibweisen bei Parametern (Beispiele):
® p0918 Einstellparameter 918

r1024 Beobachtungsparameter 1024

® p1070[1] Einstellparameter 1070 Index 1

® p2098[1].3 Einstellparameter 2098 Index 1 Bit 3

® p0099[0...3] Einstellparameter 99 Index 0 bis 3

® 10945[2](3) Beobachtungsparameter 945 Index 2 von Antriebsobjekt 3
® p0795.4 Einstellparameter 795 Bit 4

Schreibweisen bei Stérungen und Warnungen (Beispiele):
® [12345 Stdérung 12345 (englisch: Fault)
® A67890 Warnung 67890 (englisch: Alarm)

Antriebsfunktionen
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EGB-Hinweise
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/\VORSICHT

Elektrostatisch gefahrdete Bauelemente (EGB) sind Einzelbauteile, integrierte Schaltungen
oder Baugruppen, die durch elektrostatische Felder oder elektrostatische Entladungen
beschadigt werden kénnen.

Vorschriften zur Handhabung bei EGB:

Beim Umgang mit elektronischen Bauelementen ist auf gute Erdung von Mensch,
Arbeitsplatz und Verpackung zu achten!

Elektronische Bauelemente dirfen von Personen nur berihrt werden, wenn

o diese Personen tiber EGB-Armband geerdet sind, oder

e diese Personen in EGB-Bereichen mit leitfahigem FulRboden EGB-Schuhe oder EGB-
Erdungsstreifen tragen.

Elektronische Baugruppen sollten nur dann berthrt werden, wenn dies unvermeidbar ist.
Das Anfassen ist nur an der Frontplatte bzw. am Leiterplattenrand erlaubt.

Elektronische Baugruppen durfen nicht mit Kunststoffen und Bekleidungsteilen mit
Kunststoffanteilen in Beriihrung gebracht werden.

Elektronische Baugruppen dirfen nur auf leitfahigen Unterlagen abgelegt werden (Tisch mit
EGB-Auflage, leitfahiger EGB-Schaumstoff, EGB-Verpackungsbeutel, EGB-
Transportbehalter).

Elektronische Baugruppen dirfen nicht in der Nahe von Datensichtgeraten, Monitoren oder
Fernsehgeraten gebracht werden (Mindestabstand zum Bildschirm > 10 cm).

An elektronischen Baugruppen darf nur gemessen werden, wenn das Messgerat geerdet
ist (z. B. Uber Schutzleiter), oder vor dem Messen bei potenzialfreiem Messgerat der
Messkopf kurzzeitig entladen wird (z. B. metallblankes Gehause beriihren).

Antriebsfunktionen
Funktionshandbuch, (FH1), 11/2009, 6SL3097-4AB00-0AP0O




Vorwort

Sicherheitstechnische Hinweise

/\GEFAHR

¢ Die Inbetriebnahme ist solange untersagt, bis festgestellt wurde, dass die Maschine, in
welche die hier beschriebenen Komponenten eingebaut werden sollen, den
Bestimmungen der EG-Maschinenrichtlinie entspricht.

¢ Nur entsprechend qualifiziertes Personal darf an den SINAMICS-Geraten und den
Drehstrommotoren die Inbetriebsetzung durchfihren.

¢ Dieses Personal muss die zum Produkt gehérende Technische Kundendokumentation
beriicksichtigen und die vorgegebenen Gefahr- und Warnhinweise kennen und
beachten.

e Beim Betrieb elektrischer Gerate und Motoren stehen zwangslaufig die elektrischen
Stromkreise unter gefahrlicher Spannung.

o Bei Betrieb der Anlage sind gefahrliche Achsbewegungen mdglich.
o Alle Arbeiten in der elektrischen Anlage missen im spannungslosen Zustand
durchgefiihrt werden.

¢ Der Anschluss von SINAMICS-Geraten mit Drehstrommotoren an das Versorgungsnetz
Uber selektiv schaltende allstromsensitive Fehlerstrom-Schutzschaltung darf nur
erfolgen, wenn entsprechend IEC 61800-5-1die Vertraglichkeit des SINAMICS-Gerates
mit der FI-Schutzeinrichtung nachgewiesen ist.

/I\WARNUNG

e Der einwandfreie und sichere Betrieb dieser Gerate und Motoren setzt sachgemalien
Transport, fachgerechte Lagerung, Aufstellung und Montage sowie sorgféltige
Bedienung und Instandhaltung voraus.

e Fir die Ausflihrung von Sondervarianten der Gerate und Motoren gelten zusatzlich die
Angaben in den Katalogen und Angeboten.

e Zusatzlich zu den Gefahr- und Warnhinweisen in der gelieferten Technischen
Kundendokumentation sind die jeweils geltenden nationalen, értlichen und
anlagenspezifischen Bestimmungen und Erfordernisse zu berlcksichtigen.

e An allen Anschlissen und Klemmen von 0 V bis 48 V durfen nur
Schutzkleinspannungen (PELV = Protective Extra Low Voltage) nach EN 60204-1
angeschlossen werden.

/\VORSICHT

e Die Motoren kénnen Oberflachentemperaturen von iber +80 °C aufweisen.

e Deshalb dirfen keine temperaturempfindlichen Teile z. B. Leitungen oder elektronische
Bauelemente am Motor anliegen oder am Motor befestigt werden.

o Es ist darauf zu achten, dass bei der Montage die Anschlussleitungen
— nicht beschadigt werden
— nicht unter Zug stehen und
— nicht von rotierenden Teilen erfasst werden kénnen.

Antriebsfunktionen
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/\VORSICHT

o SINAMICS-Gerate mit Drehstrommotoren werden im Rahmen der Stlickpriifung einer
Spannungsprifung entsprechend IEC 61800-5-1unterzogen. Wahrend der
Spannungspriifung der elektrischen Ausristung von Industriemaschinen nach EN
60204-1, Abschnitt 18.4 mussen alle Anschllisse der SINAMICS-Gerate
abgeklemmt/abgezogen werden, um eine Beschadigung der Gerate zu vermeiden.

e Motoren sind gemal dem mitgelieferten Schaltbild anzuschliel3en. Eine Nichtbeachtung
kann zur Zerstérung der Motoren flhren.

Hinweis

SINAMICS-Gerate mit Drehstrommotoren erfiillen im betriebsmaRigen Zustand und in
trockenen Betriebsraumen die Niederspannungs-Richtlinie 2006/95/EG.

Antriebsfunktionen
Funktionshandbuch, (FH1), 11/2009, 6SL3097-4AB00-0AP0O
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Einspeisung 1

1.1 Active Infeed

Merkmale

® Geregelte und in der Hohe einstellbare Zwischenkreisspannung (unabhangig von
Netzspannungsschwankungen)

® Riickspeisefahig

® (Gezielte Blindstromvorgabe

® Geringe Netzriickwirkungen, sinusférmiger Netzstrom (cos ¢ = 1)
® Parallelschaltung mehrerer Active Line Modules

o Master/Slave Betrieb mehrerer Active Line Modules

Beschreibung

Die Active-Infeed-Regelung arbeitet zusammen mit der Netzdrossel, oder einem Aktiv Line
Module, und dem Active Line Module als Hochsetzsteller. Die Hohe der
Zwischenkreisspannung kann tber Parameter vorgegeben werden und ist durch die
Regelung unabhangig von Netzspannungsschwankungen.

Die Firmware fiir die Regelung und Steuerung des Active Line Modules befindet sich auf der
ihm zugeordneten Control Unit. Active Line Module und Control Unit kommunizieren tUber
DRIVE-CLIiQ.

Die Betriebsarten "Parallelschaltung" und "Master/Slave-Schaltung" von Leistungsteilen,
sowie "Voltage Sensing Module" (VSM) sind in diesem Handbuch im Kapitel
"Funktionsmodule" beschrieben.
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Einspeisung

1.1 Active Infeed

1.1.1 Active-Infeed-Regelung Booksize

Schematischer Aufbau

Booksize

Control Unit

Firmware

Active
Infeed

| Netz

L

| Hauptschalter

N

| Sicherungen

L

| Netzschitz (optional) |

\2

Voltage Sensing
Module (optional)

L

| NetZzfilter (optional)

Netzdrossel/
Active Interface
Module

StellgréBen | Active Line Module

Istwerte

-

DRIVE-CLIQ

L

Zwischenkreis

Istwerte

Temperatur bei
Active Interface
Modules

Bild 1-1 Schematischer Aufbau Active Infeed Booksize

Active-Infeed-Regelung bei Active Line Modules Booksize

Das Active Line Module arbeitet in Abhangigkeit von der parametrierten Netzspannung
(p0210) in zwei unterschiedlichen Betriebsarten:

® Active Mode

Im Active Mode wird die Zwischenkreisspannung auf einen einstellbaren Sollwert (p3510)
geregelt und ein sinusférmiger Netzstrom realisiert (cos ¢ = 1). Die Hohe des Blindstroms
wird auch geregelt und kann gezielt vorgegeben werden.

e Smart Mode

Im Smart Mode bleibt die Riickspeisefahigkeit erhalten, im Vergleich zum Active Mode
ergibt sich jedoch eine kleinere Zwischenkreisspannung. Die Zwischenkreisspannung ist
abhangig von der aktuellen Netzspannung.

Der Sollwert der Zwischenkreisspannung (p3510) und die Regelungsart wird in Abhangigkeit
von der Anschlussspannung (p0210) wahrend der Inbetriebnahme wie folgt vorbelegt:
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Einspeisung

1.1 Active Infeed

Tabelle 1- 1 Vorbelegung Regelungsart und Zwischenkreisspannung Booksize

Anschlussspannung p0210 [V] 380400 | 401415 416-440 | 460 | 480

Regelungsart p3400.0 "0" = Active Mode "1" = Smart Mode

Vdc_soll p3510 [V]

600 | 625 562-504) | 6210 | 648"

) Spannungsangaben beim Smart Mode ergeben sich aus der gleichgerichteten Netzspannung. Der Sollwert der
Zwischenkreisspannung (p3510) ist in dieser Regelungsart ohne Wirkung.

Voltage Sensing Module (VSM10) in Betrieb mit S120 Active Line Module

Inbetriebnahme

Antriebsfunktionen

Mit einem Voltage Sensing Module (VSM10) zur Erfassung der Netzspannung kénnen
Antriebe auch an Netzen mit starken Frequenzanderungen, die tiber die Norm IEC 61000-2-
4 hinausgehen, unter bestimmten Randbedingungen betrieben werden. Grol3e
Frequenzanderungen sind z. B. bei dieselelektrischen (Insel-)Netzen gegeben, nicht aber in
grolRen Verbundnetzen wie dem europaischen Verbundnetz.

Im auRereuropaischen Raum, vor allem bei Staaten mit weitldufiger Energieverteilung
(Flachenstaaten z. B. Australien, USA, China), sind die Netzeinbriiche haufiger, etwas tiefer
und vor allem zeitlich langer, bis hin in den Sekundenbereich. In solchen Netzen wird der
Einsatz des VSM10-Modules dringend empfohlen.

Mit VSM10-Modules kénnen extreme Netzstdérungen, z. B. verursacht durch Gewitter oder
Sturm, eher unterbrechungsfrei beherrscht werden.

Bei der Inbetriebnahme sind die Gerate-Anschlussspannung (p0210) und die Anwahl eines
Netzfilters (p0220) zu parametrieren.

Als Netzfilter ist nach der automatischen Inbetriebnahme das entsprechende Filter fir das
passende Active Interface Module voreingestellt. Sollte der Antriebverband anders
aufgebaut sein, muss der NetZfilter-Typ Uber p0220 angepasst werden.

Beim ersten Einschalten an ein neues/verandertes Netz sollte eine automatische
Reglereinstellung durch die Netz- und Zwischenkreisidentifikation (p3410) durchgefiihrt
werden.

Hinweis

Bei nicht riickspeisefahigen Netzen (z. B. Generator) muss der generatorische Betrieb durch
den Binektoreingang p3533 gesperrt werden.

VORSICHT

Bei Anschluss eines Wideband Line Filters muss dieser Uber p0220 = 1...5 parametriert
werden. Der Temperatursensor muss an die Klemme X21 des Active Line Modules
angeschlossen werden.
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Einspeisung

1.1 Active Infeed

Die Zwischenkreisspannung (p3510) kann innerhalb folgender Grenzen eingestellt werden:
® Obere Grenze:

— maximale Zwischenkreisspannung (p0280)

— Produkt aus Netzspannung (p0210) und max. Hochsetzfaktor (r3508)

® Untere Grenze: Anschlussspannung (p0210) multipliziert mit 1,42

1.1.2 Active-Infeed-Regelung Chassis

Schematischer Aufbau

hassi
Chassis | Netz |

2
Hauptschalter |

L

| Sicherungen |

N
Active Interface Module
mit Vorladung
mit VSM
—__Netzdaten mit Netfilter

) mit Netzdrossel
Active J

Infeed StellgréRen J
\ Istwerte j

|-
DRIVE-CLIQ

Control Unit

Firmware

Active Line Module |

L

Zwischenkreis |

Bild 1-2 Schematischer Aufbau Active Infeed

Betriebsart der Active-Infeed-Regelung bei Active Line Modules Chassis
Active Line Modules Chassis arbeiten ausschlieflich im Active Mode.

Im Active Mode wird die Zwischenkreisspannung auf einen einstellbaren Sollwert (p3510)
geregelt und ein sinusférmiger Netzstrom realisiert (cos @ = 1).

Der Sollwert der Zwischenkreisspannung (p3510) wird in Abh&ngigkeit von der
Anschlussspannung (p0210) nach der Formel p3510 = 1,5 * p0210 vorbelegt.

Antriebsfunktionen
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Einspeisung

Inbetriebnahme

Antriebsfunktionen

1.1 Active Infeed

Bei der Inbetriebnahme ist die Gerate-Anschlussspannung (p0210) zu parametrieren. Das
erforderliche Netzfilter (p0220) ist voreingestellt.

Beim ersten Einschalten an ein neues/verandertes Netz sollte eine automatische

Reglereinstellung durch die Netz- und Zwischenkreisidentifikation (p3410) durchgefiihrt
werden.

Hinweis

Bei nicht riickspeisefahigen Netzen (z. B. Generator) muss der generatorische Betrieb durch
den Binektoreingang p3533 gesperrt werden.

Die Zwischenkreisspannung (p3510) kann innerhalb folgender Grenzen eingestellt werden:
® Obere Grenze:

— Maximale Zwischenkreisspannung (p0280)

— Produkt aus Anschlussspannung (p0210) und Hochsetzfaktor (max. p3508 = 2,00)
e Untere Grenze: Anschlussspannung (p0210) multipliziert mit 1,42

AVORSICHT

Hochsetzfaktor fiir Active Line Modules Chassis

Der Hochsetzfaktor darf aus thermischen Grinden auf maximal 2,00 eingestellt werden.
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Einspeisung

1.1 Active Infeed

1.1.3 Integration

Funktionsplane (sieche SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

1774 Ubersichten - Active Infeed

8920 Steuerwort Ablaufsteuerung Einspeisung

e 8964 Meldungen und Uberwachungen, Netzfrequenz- und Vdc-Uberwachung

Ubersicht wichtiger Parameter (sieche SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

26

r0002 Einspeisung Betriebsanzeige

r0046 CO/BO: Fehlende Freigaben

p0210 Gerate-Anschlussspannung

p0220 Einspeisung NetZfiltertyp

p0280 Zwischenkreisspannung maximal stationar
p0840 BI: EIN/AUS1

p0844 BI: 1. AUS2

p0852 BI: Betrieb freigeben

r0898 CO/BO: Steuerwort Ablaufsteuerung Einspeisung
r0899 CO/BO: Zustandswort Ablaufsteuerung Einspeisung
r2138 CO/BO: Steuerwort Stérungen/Warnungen

r2139 CO/BO: Zustandswort Stérungen/Warnungen 1
p3400 Einspeisung Konfigurationswort

r3405 CO/BO: Zustandswort Einspeisung

p3410 Einspeisung ldentifizierungsart

p3508 Einspeisung Hochsetzfaktor maximal

p3510 Einspeisung Zwischenkreisspannung Sollwert
p3533 BI: Einspeisung Generatorischen Betrieb sperren
p3610 Einspeisung Blindstrom Festsollwert

p3611 Cl: Einspeisung Blindstrom Zusatzsollwert

Antriebsfunktionen
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Einspeisung

1.1 Active Infeed

1.1.4 Netz- und Zwischenkreisidentifikation

Mit der automatischen Parameteridentifikation werden charakteristische Netz- und
ZwischenkreiskenngréfRen ermittelt. Sie bieten die Grundlage fiir optimal eingestellte Regler
im Line Module.

Mit Hilfe der Netz- und Zwischenkreisidentifikation wird eine optimierte Einstellung der
Strom- und Spannungsregelung erreicht. Eine Verstellung der Dynamik der
Spannungsregelung kann mit p3560 vorgenommen werden.

Hinweis

Andert sich die Netzumgebung oder dndern sich Komponenten am Zwischenkreis (z. B.
nach Aufstellung der Anlage beim Kunden oder nach einer Erweiterung des
Antriebsverbandes), sollte mit p3410 = 5 die Netz-/Zwischenkreisidentifikation wiederholt
werden. Nur so ist ein Betrieb der Einspeisung mit optimalen Reglereinstellungen
gewabhrleistet.

Nach Aktivierung der Identifikation wird die Warnung A06400 ausgegeben.

Identifikationsarten
Weitere ldentifikationsarten sind im SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch zu finden.

® p3410 = 4: Mit der nachsten Impulsfreigabe wird eine Identifikation der Gesamtinduktivitat
und der Zwischenkreiskapazitat angestofien (zwei Messroutinen mit unterschiedlichen
Stromhdéhen). Die bei der Identifikation ermittelten Daten (r3411 und r3412) werden in
p3421 und p3422 eingetragen, es erfolgt eine Neuberechnung der Regler. Zudem erfolgt
zeitgleich die Festlegung der Parameter fir eine Stromregleradaption (p3620, p3622).
Anschlielsend werden alle Parameter der Einspeisung automatisch nichtfliichtig
gespeichert.
Die Einspeisung lauft ohne Unterbrechung mit den neuen Reglerparametern weiter.

® p3410 = 5: Es werden grundsatzlich die gleichen Messungen und Schreibvorgénge wie
mit p3410 = 4 vorgenommen. Vor dem ersten Identifizierungslauf werden jedoch die
Parameterwerte Netzinduktivitat und Zwischenkreiskapazitat zurlickgesetzt (p3421 =
p0223 und p3422 = p0227.

Nach erfolgreichem Beenden einer der beiden Identifikationen (p3410 = 4 oder p3510 = 5)
wird automatisch p3410 = 0 gesetzt.

Hinweis
Die Identifikation tGber p3410 = 5 sollte bevorzugt eingesetzt werden.

Ein Ricksetzen der Regelung auf Werkseinstellung kann beispielsweise nach einem
fehlgeschlagenen Identifizierungslauf notwendig sein.
Ubersicht wichtiger Parameter (sieche SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)
® p3410 Einspeisung ldentifizierungsart
® 13411 Einspeisung Induktivitat identifiziert

® 13412 Einspeisung Zwischenkreiskapazitat identifiziert

p3560 Einspeisung Vdc-Regler Proportionalverstarkung

Antriebsfunktionen
Funktionshandbuch, (FH1), 11/2009, 6SL3097-4AB00-0AP0O 27



Einspeisung

1.1 Active Infeed

1.1.5 Steuerung Active Infeed

Beschreibung

Das Active Line Module kann tber BICO-Verschaltung z. B. durch Klemmen oder Feldbus
gesteuert werden. In der Betriebsanzeige r0002 wird der Betriebsstatus angezeigt. Die
fehlenden Freigaben flr den Betrieb (r0002 = 00) werden im Parameter r0046 abgebildet.
Die EP-Klemmen (Enable Pulses) missen gemal Geratehandbuch beschaltet werden. Die
Erstinbetriebnahme muss abgeschlossen sein.

Fehler quittieren

Noch anstehende Fehlermeldungen, deren Ursachen behoben sind, kénnen durch eine 0/1-
Flanke am Signal "Fehler quittieren" (p2103) quittiert werden.

Antriebsfunktionen
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Einspeisung

Einschalten des Active Line Modules

1.1 Active Infeed

POWER ON

Y

S1: Einschaltsperre
<2> ZSWAE6=1 x
ZSWAE.0/1/2 =0
"Inbetriebnahme fertig" v
(p10=0und p9 = 0) —|
"0 = AUS1" (STWAE.0) (¢
>

<
"0 = AUS2" (STWAE.1) |

24 V an EP-Klemmen —
Leistungsteil g

S2: Einschaltbereit
<> ZSWAED=1 >
ZSWAE.1/2/6 =0 |<3>

<3> Netzschitz ist aus
Warten auf Einschalten

v

"0=AUST" | &
(STWAE.O)
<2>

p0862 T
Einschaltverzégerung

( S3a: Netzschiitz.
elnschalten

21

<3>
\_ Vorladung J
v

(" S3: Betriebsbereit

ZSWAE.0M1 =1 11
ZSWAE.2/6 =0 <3>

\_ Netzschiitz ist Ein W,

<2>

S4: Betrieb
<o» ZSWAE.0A2=1
ZSWAE.6 =0 <3>

Impulse und Regler frelgeben
Vdc liber Rampe hochgefahren

<1> POWER ON = 24V-Elektronikversorgung
AUS --> EIN
oder RESET-Taster.
<2> STWAE.xx = Steuerwort
PROFIBUS Einspeisung Bit xx,
ZSWAE .xx=Zustandswort
PROFIBUS Einspeisung Bit xx
<3> r0002 = Betriebsanzeige

Bild 1-3 Ablauf Hochlauf Active Infeed

Hinweis

Unter der Voraussetzung, dass mit dem STARTER in Betrieb genommen wurde und kein
PROFIdrive-Telegramm aktiviert wurde, kann durch Freigabe an den EP-Klemmen und eine
positive Signalflanke auf AUS1 (p0840) die Einspeisung eingeschaltet werden.

Antriebsfunktionen
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Einspeisung

1.1 Active Infeed

Ausschalten des Active Line Modules

Das Ausschalten funktioniert grundséatzlich in entgegengesetzter Reihenfolge zum
Einschalten. Beim Ausschalten gibt es jedoch keine Vorladung.

Das Ausschalten der Regelung mit dem Signal AUS1 wird durch die Zeit in p3490 verzdgert.
Damit wird ein geflihrtes Abbremsen der angeschlossenen Antriebe ermdglicht. Bevor die
Einspeisung ausgeschaltet wird, sollten sich die am Zwischenkreis angeschlossenen
Antriebe in Impulssperre befinden.

Steuer- und Zustandsmeldungen

Tabelle 1- 2 Steuerung Active Infeed

Signalname internes Steuerwort Binektoreingang Anzeige internes PROFIdrive-
Steuerwort Telegramm 370
EIN/AUS1 STWAE.O p0840 EIN/AUS1 r0898.0 A_STW1.0
AUS2 STWAE.1 p0844 1 AUS2 und r0898.1 A_STW1.1
p0845 2 AUS2
Betrieb freigeben STWAE.3 p0852 Betrieb r0898.3 A_STW1.3
freigeben
Betrieb motorisch STWAE.5 p3532 Betrieb r0898.5 A_STW1.5
sperren motorisch sperren
Betrieb generatorisch | STWAE.6 p3533 Betrieb r0898.6 A_STW1.6
sperren generatorisch sperren
Fehler quittieren STWAE.7 p2103 1 Quittieren r2138.7 A_STW1.7
oder p2104
2 Quittieren oder
p2105 3 Quittieren
Fihrung durch PLC STWAE.10 p0854 Fuhrung durch |r0898.10 A_STW1.10
PLC
Tabelle 1- 3 Zustandsmeldung Active Infeed
Signalname internes Parameter PROFIdrive-Telegramm 370
Zustandswort
Einschaltbereit ZSWAE.O r0899.0 A_ZSW1.0
Betriebsbereit ZSWAE.1 r0899.1 A_ZSW1.1
Betrieb freigegeben ZSWAE.2 r0899.2 A_ZSW1.2
Stérung wirksam ZSWAE.3 r2139.3 A_ZSW1.3
Kein AUS2 wirksam ZSWAE .4 r0899.4 A_ZSW1.4
Einschaltsperre ZSWAE.6 r0899.6 A_ZSW1.6
Warnung wirksam ZSWAE.7 r2139.7 A_ZSW1.7
Fihrung durch PLC ZSWAE.9 r0899.9 A_ZSW1.9
Vorladung beendet ZSWAE.11 r0899.11 A_ZSW1.11
Ruckmeldung Netzschiitz geschlossen ZSWAE.12 r0899.12 A_ZSW1.12
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Einspeisung

1.1 Active Infeed

1.1.6 Blindstromregelung

Antriebsfunktionen

Zur Blindleistungskompensation oder zur Stitzung der Netzspannung im Einspeisebetrieb
kann ein Blindstromsollwert eingestellt werden. Der Gesamtsollwert ist die Summe aus dem
Festsollwert p3610 und dem dynamischen Sollwert Gber dem Konnektor-Eingang p3611.

Hinweis

Die Drehrichtung des Netzes wird bei der Blindstromregelung automatisch kompensiert. Ein
negativer Blindstromsollwert bewirkt induktiven Blindstrom, ein positiver Sollwert erzeugt
einen kapazitiven Blindstrom.

Hinweis

Der Blindstromsollwert wird durch die Regelung dynamisch so begrenzt, dass die Summe
aus Wirkstromsollwert und Blindstromsollwert den Gerate-Maximalstrom nicht Gbersteigt.

Hinweis

Der Blindstrombedarf eines im Konfigurationsassistenten gewahlten Netzfilters wird
automatisch durch die Active Infeed Regelung gedeckt. Der Anzeigewert des aktuellen
Blindstromssollwerts in r0075 stimmt dann nicht mit dem parametrierten Gesamt-
Blindstromsollwert tberein.

Hinweis

Die Soll-Blindleistung des Line Modules gegeniiber dem Netz ergibt sich aus dem
parametrierten Gesamtblindstrom-Sollwert multipliziert mit 1,73 * Netznennspannung.
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Einspeisung

1.1 Active Infeed

1.1.7 Oberschwingungsregler

Beschreibung

Oberschwingungen in der Netzspannung fihren zu Oberschwingungen in den Netzstrémen.
Durch Aktivieren des Oberschwingungsreglers kdnnen derartige Stromoberschwingungen
reduziert werden.

Beispiel einer Einstellung des Oberschwingungsreglers
Es sollen die 5. und 7. Oberschwingung kompensiert werden.

Tabelle 1- 4 Beispielparametrierung Oberschwingungsregler

Index p3624 p3625
[0] 5 100 %
[1] 7 100 %

Die Phasenstréme in Parameter p0069[0..2] (U, V, W) kénnen mit der Trace-Funktion des
STARTERS uberprift werden.

Ubersicht wichtiger Parameter
® p3624 Einspeisung Oberschwingungsregler Ordnung
® p3625 Einspeisung Oberschwingungsregler Skalierung
® r0069[0..6] Phasenstrom Istwert

Antriebsfunktionen
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Einspeisung

1.2 Smart Infeed

1.2.1 Smart-Infeed-Regelung

Merkmale

® Fir Smart Line Modules mit einer Leistung = 16 kW

® Ungeregelte Zwischenkreisspannung

® Rickspeisefahig

Beschreibung

1.2 Smart Infeed

Die Firmware fur die Smart Line Modules befindet sich auf der ihm zugeordneten Control
Unit. Smart Line Module und Control Unit kommunizieren tGber DRIVE-CLIQ.

Smart Line Module Booksize

Control Unit

/ Firmware

Netz

Hauptschalter

Sicherungen

Netzschitz (optional)

Voltage Sensing
Module (optional)

Netzfilter (optional)

Istwerte

Netzdrossel

.

Smart
Infeed —_ StellgréRen
Control B \  Istwerte
< -
DRIVE-CLIQ

Smart Line Module

DRIVE-CLIQ

Zwischenkreis

Bild 1-4

Antriebsfunktionen
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Einspeisung

1.2 Smart Infeed

Inbetriebnahme

Smart Line Module Chassis

Netz

Hauptschalter

I
Sicherungen

Control Unit |

Netzschitz (optional)

/  Firmware \ |
Netzdrossel

Smart — StellgroRen |

Infeed | \ |stwerte v Smart Line Module
—

Control DRIVE-CLIQ I

Zwischenkreis
Bild 1-5 Anschlussschema Smart Infeed Chassis

Bei der Inbetriebnahme ist die Gerateanschlussspannung (p0210) zu parametrieren.

Hinweis

Bei nicht riickspeisefahigen Netzen (z. B. Generator) ist der generatorische Betrieb der
Einspeisung durch den Binektoreingang p3533 zu deaktivieren.

Bei einem Smart Line Module ist eine kinetische Pufferung im generatorischen Betrieb nicht
moglich.

Funktionsplane (sieche SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

34

e 1775 Ubersichten - Smart Infeed

e 8820 Steuerwort Ablaufsteuerung Einspeisung

® 8826 Zustandswort Ablaufsteuerung Einspeisung

e 8828 Zustandswort Einspeisung

e 8832 Steuerwerk

® 8834 Fehlende Freigaben, Netzschltzansteuerung

e 8850 Schnittstelle zum Smart Infeed (Ansteuersignale, Istwerte)
® 8860 Netzspannungsiiberwachung

e 8864 Netzfrequenz- und Vdc-Uberwachung

Antriebsfunktionen
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Einspeisung

1.2 Smart Infeed

Ubersicht wichtiger Parameter (sieche SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

e r0002 Einspeisung Betriebsanzeige

e 0046 CO/BO: Fehlende Freigaben

® p0210 Gerate-Anschlussspannung

e p0840 BIl: EIN/AUS1

e p0844 BIl: 1. AUS2

e p0852 BI: Betrieb freigeben

e 10898 CO/BO: Steuerwort Ablaufsteuerung Einspeisung
® 10899 CO/BO: Zustandswort Ablaufsteuerung Einspeisung
e 2138 CO/BO: Steuerwort Stérungen/Warnungen

e 2139 CO/BO: Zustandswort Stérungen/Warnungen 1

® 13405 CO/BO: Zustandswort Einspeisung

® p3533 BI: Einspeisung Generatorischen Betrieb sperren

1.2.2 Netz- und Zwischenkreisidentifikation bei Smart Infeed Booksize

Antriebsfunktionen

Mit der automatischen Parameteridentifikation werden charakteristische Netz- und
ZwischenkreiskenngréRen ermittelt. Sie bieten die Grundlage fiir optimal eingestellte Regler
im Line Module.

Hinweis

Andert sich die Netzumgebung oder @ndern sich Komponenten am Zwischenkreis (z. B.
nach Aufstellung der Anlage beim Kunden oder nach einer Erweiterung des
Antriebsverbandes), sollte mit p3410 = 5 die Netz-/Zwischenkreisidentifikation wiederholt
werden. Nur so ist der Betrieb der Einspeisung mit optimaler Reglereinstellung
gewabhrleistet.

Nach Aktivierung der Identifikation wird die Warnung A06400 ausgegeben.

VORSICHT

Die Netz- und Zwischenkreisidentifikation ist fur Smart Line Modules der Bauform Chassis

nicht zulassig.
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Einspeisung

1.2 Smart Infeed

Identifikationsarten

Weitere ldentifikationsarten sind im SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch zu finden.

® p3410 = 4: Mit der nachsten Impulsfreigabe wird eine Identifikation der Gesamtinduktivitat
und der Zwischenkreiskapazitat angestol3en (zwei Messroutinen mit unterschiedlichen
Stromhdhen). Die bei der Identifikation ermittelten Daten (r3411 und r3412) werden in
p3421 und p3422 eingetragen, es erfolgt eine Neuberechnung der Regler. Zudem erfolgt
zeitgleich die Festlegung der Parameter fiir eine Stromregleradaption (p6320, p6322).
Anschlielend werden alle Parameter der Einspeisung automatisch nichtfllichtig
gespeichert.
Die Einspeisung lauft ohne Unterbrechung mit den neuen Reglerparametern weiter.

® p3410 = 5: Es werden grundsatzlich die gleichen Messungen und Schreibvorgange wie
mit p3410 = 4 vorgenommen. Vor dem ersten Identifizierungslauf werden jedoch die
Parameterwerte Netzinduktivitat und Zwischenkreiskapazitat zuriickgesetzt (p3421 =
p0223 und p3422 = p0227) und eine Grobeinstellung der Regler vorgenommen.

Nach erfolgreichem Beenden einer der beiden Identifikationen (p3410 = 4 oder p3510 = 5)
wird automatisch p3410 = 0 gesetzt.

Hinweis
Die Identifikation Uber p3410 = 5 sollte bevorzugt eingesetzt werden.

Ein Ricksetzen der Regelung auf Werkseinstellung kann beispielsweise nach einem
fehlgeschlagenen Ildentifizierungslauf notwendig sein.

Ubersicht wichtiger Parameter (sieche SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

® p3410 Einspeisung ldentifizierungsart
® p3421 Einspeisung Induktivitat

® p3422 Einspeisung Zwischenkreiskapazitat

1.2.3 Steuerung Smart Infeed

Beschreibung

Fehler quittieren

36

Das Smart Line Module kann Gber BICO-Verschaltung durch z. B. Klemmen oder Feldbus
gesteuert werden. In der Betriebsanzeige r0002 wird der Betriebsstatus angezeigt. Die
fehlenden Freigaben flr den Betrieb (r0002 = 00) werden im Parameter r0046 abgebildet.
Die EP-Klemmen (Enable Pulses) missen gemal Geratehandbuch beschaltet werden. Die
Erstinbetriebnahme muss abgeschlossen sein.

Noch anstehende Fehlermeldungen, deren Ursachen behoben sind, kénnen durch eine 0/1-
Flanke am Signal "Fehler quittieren" (p2103) quittiert werden.

Antriebsfunktionen
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Einspeisung

Einschalten des Smart Line Modules

1.2 Smart Infeed
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p0862 |
Einschalt-}—» lT—|
verzdgerung
S3a: Netzschitz
einschalten 21
Vorladung <3>
N p,
~
S3: Betriebsbereit
ZSWAE.0/1 =1 11
<2> 7SWAE.26=0  |<3>
\ Netzschiitz ist Ein Y
[
"Betrieb freigeben" 2
(STWAE.3)
<2>
~
S4: Betrieb
ZSWAE.0/1/2 =1 00
<2>  ZSWAE.6=0 <3>
L Impulse freigegeben
%

<1>POWER ON = 24V-Elektronik-
versorgung AUS --> EIN
oder RESET-Taster.

<2> STWAE.xx = Steuerwort
PROFIBUS Einspeisung Bit xx,
ZSWAE.xx = Zustandswort
PROFIBUS Einspeisung Bit xx

<3>r0002 = Betriebsanzeige

Bild 1-6 Ablauf Hochlauf Smart Infeed

Antriebsfunktionen
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Einspeisung

1.2 Smart Infeed

Hinweis

Unter der Voraussetzung, dass mit dem STARTER in Betrieb genommen wurde und kein
PROFIdrive-Telegramm aktiviert wurde, kann durch Freigabe an den EP-Klemmen und einer
positiven Flanke auf AUS1 (p0840) die Einspeisung eingeschaltet werden.

Ausschalten des Smart Line Modules

Das Ausschalten funktioniert grundsétzlich in entgegengesetzter Reihenfolge zum
Einschalten. Beim Ausschalten gibt es jedoch keine Vorladung.

Das Ausschalten der Regelung mit dem Signal AUS1 wird durch die Zeit in p3490 verzdgert.
Damit wird ein gefiihrtes Abbremsen der angeschlossenen Antriebe ermdglicht.

Steuer- und Zustandsmeldungen

Tabelle 1-5 Steuerung Smart Infeed

Signalname internes Steuerwort Binektoreingang Anzeige internes PROFIdrive-Telegramm
Steuerwort 370
EIN/AUS1 STWAE.O p0840 EIN/AUS1 r0898.0 A_STW1.0
AUS2 STWAE.1 p0844 1 AUS2 und r0898.1 A_STW1.1
p0845 2 AUS2
Betrieb freigeben STWAE.3 p0852 Betrieb r0898.3 A_STW1.3
freigeben
Betrieb generatorisch | STWAE.6 p3533 Betrieb r0898.6 A_STW1.6
sperren generatorisch sperren
Fehler quittieren STWAE.7 p2103 1 Quittieren r2138.7 A_STW1.7
oder
p2104 2 Quittieren
oder
p2105 3 Quittieren
Fihrung durch PLC STWAE.10 p0854 Fihrung durch |r0898.10 A_STW1.10
PLC
Tabelle 1- 6 Zustandsmeldung Smart Infeed
Signalname internes Parameter PROFIdrive-Telegramm 370
Zustandswort
Einschaltbereit ZSWAE.O r0899.0 A_ZSW1.0
Betriebsbereit ZSWAE.1 r0899.1 A_ZSW1.1
Betrieb freigegeben ZSWAE.2 r0899.2 A ZSW1.2
Stdérung wirksam ZSWAE.3 r2139.3 A_ZSW1.3
Kein AUS2 wirksam ZSWAE 4 r0899.4 A_ZSW1.4
Einschaltsperre ZSWAE.6 r0899.6 A_ZSW1.6
Warnung wirksam ZSWAE.7 r2139.7 A_ZSW1.7
Fihrung durch PLC ZSWAE.9 r0899.9 A_ZSW1.9
Vorladung beendet ZSWAE.11 r0899.11 A_ZSW1.11
Ruckmeldung Netzschiitz geschlossen ZSWAE.12 r0899.12 A_ZSW1.12
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Einspeisung

1.3

1.3.1

Merkmale

Beschreibung

Antriebsfunktionen

Basic Infeed

Basic-Infeed-Steuerung

® Fir Basic Line Modules Chassis und Booksize

® Ungeregelte Zwischenkreisspannung

1.3 Basic Infeed

® Ansteuerung externer Bremswiderstédnde bei Basic Line Modules 20 kW und 40 kW
integriert (mit Temperaturiiberwachung)

Mit der Basic-Infeed-Steuerung kann das Basic Line Module ein- und ausgeschaltet werden.
Das Basic Line Module ist eine nicht riickspeisefahige ungeregelte Einspeiseeinheit.

Die Firmware fur die Steuerung des Basic Line Modules befindet sich auf der ihm
zugeordneten Control Unit. Basic Line Module und Control Unit kommunizieren tGber DRIVE-

CLiQ.

Control Unit

/  Firmware \

Netz

Hauptschalter

Sicherungen

Netzschitz (optional)

Netzfilter (optional)

Netzdrossel

Temperatur

-/

Bild 1-7

Basic — StellgréRen >
Infeed
niee P \ Istwerte
Control [€ —

DRIVE-CLIQ

Funktionshandbuch, (FH1), 11/2009, 6SL3097-4AB00-0APO

Basic Line Module

Bremswiderstand

bei 20 kW und 40 kW
Braking Module

—— Bremswiderstand (optional)

Zwischenkreis

Schematischer Aufbau Basic Infeed Booksize
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Einspeisung

1.3 Basic Infeed

Inbetriebnahme

Netz

Hauptschalter

Sicherungen

Netzschutz (optional)

Control Unit |
NetZfilter (optional)
/ Firmware \ |
Netzdrossel
. StellgroRen Temperatur
B -
| :SIZ > | Bremswiderstand
nfee ic Li
o e Istwerte Basic Line Module
ontro (. bei 20 kW und 40 kW . .
DRIVE-CLIQ Braking Module —— Bremswiderstand (optional)
Zwischenkreis
Bild 1-8 Schematischer Aufbau Basic Infeed Chassis

Bei der Inbetriebnahme ist die Netznennspannung (p0210) zu parametrieren.

Bei Basic Line Modules 20 kW und 40 kW muss der Temperaturschalter des externen

Bremswiderstands an X21 des Basic Line Modules angeschlossen werden.

Wenn bei Basic Line Modules Booksize 20 kW und 40 kW kein Bremswiderstand
angeschlossen wird, muss der Brems-Chopper Uber p3680 = 1 deaktiviert werden.

Funktionsplane (siehe SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

8720 Steuerwort Ablaufsteuerung Einspeisung

8760 Meldungen und Uberwachungen

Ubersicht wichtiger Parameter (siehe SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)
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r0002 Einspeisung Betriebsanzeige

r0046 CO/BO: Fehlende Freigaben

p0210 Gerate-Anschlussspannung

p0840 BI: EIN/AUS1

p0844 BI: 1. AUS2

r0898 CO/BO: Steuerwort Ablaufsteuerung Einspeisung
r0899 CO/BO: Zustandswort Ablaufsteuerung Einspeisung
r2138 CO/BO: Steuerwort Stérungen/Warnungen

r2139 CO/BO: Zustandswort Stérungen/Warnungen 1
p3680 BI: Braking Module Intern sperren

Antriebsfunktionen
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Einspeisung
1.3 Basic Infeed

1.3.2 Steuerung Basic Infeed

Beschreibung

Das Basic Line Module kann tber BICO-Verschaltung durch z. B. Klemmen oder Feldbus
gesteuert werden. In der Betriebsanzeige r0002 wird der Betriebsstatus angezeigt. Die
fehlenden Freigaben fiir den Betrieb (r0002 = 00) werden im Parameter r0046 abgebildet.
Die EP-Klemmen (Enable Pulses) miissen gemal Geratehandbuch beschaltet werden.

Fehler quittieren

Noch anstehende Fehlermeldungen, deren Ursachen behoben sind, kdnnen durch eine 0/1-
Flanke am Signal "Fehler quittieren" (p2103) quittiert werden.

Einschalten des Basic Line Modules

POWER ON

S1: Einschaltsperre
<> ZSWAE6 =1
ZSWAE.0/1/2=0 [$3>

"Inbetriebnahme fertig" |
(p10=0und p9 = 0)

"0 = AUS1" (STWAE.0) —O
"0 = AUS2" (STWAE.1) p
24\ an EP-Klemmen

Leistungsteil

S2: Einschaltbereit
<o> ZSWAE.0 =1 22
2
ZSWAE.1/2/6 =0 [<3>
Netzschitz ist aus
Warten auf Einschalten

"0=AUST"| o
<2> (STWAE.0)

I
p0862
Einschalt-}—» |T—|
I

verzdgerung
4 21 <1>POWER ON = 24V-Elektronik-
S3a: Netzschitz [<3> versorgung AUS --> EIN
\__ einschalten Vorladung oder RESET-Taster.
| <2> STWAE.xx = Steuerwort
Ve . : ™~ PROFIBUS Einspeisung Bit xx,
ZSVSV‘}A'EBS%I/ezbz 1 [o00 ZSWAE .xx = Zustandswort
<2> "7SWAE6=0 [|<3> PROFIBUS Einspeisung Bit xx
Impulse und Regler
freigegeben, Vdc tiber Rampe <3>r0002 = Betriebsanzeige
L hochgefahren J
Bild 1-9 Ablauf Hochlauf Basic Infeed

Antriebsfunktionen
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Einspeisung

1.3 Basic Infeed

Hinweis

Unter der Voraussetzung, dass mit dem STARTER in Betrieb genommen wurde und kein
PROFIdrive-Telegramm aktiviert wurde, kann durch Freigabe an den EP-Klemmen und einer
positiven Flanke auf AUS1 (p0840) die Einspeisung eingeschaltet werden.

Ausschalten des Basic Line Modules

Das Ausschalten funktioniert grundsatzlich in entgegengesetzter Reihenfolge wie das
Einschalten.
Beim Ausschalten gibt es jedoch keine Vorladung.

Steuer- und Zustandsmeldungen

Tabelle 1-7 Steuerung Basic Infeed

Signalname internes Steuerwort Binektoreingang Anzeige internes PROFIdrive-
Steuerwort Telegramm 370
EIN/AUSA STWAE.O p0840 EIN/AUS1 r0898.0 A_STW1.0
AUS2 STWAE.1 p0844 1 AUS2 und r0898.1 A_STW1.1
p0845 2 AUS2
Fehler quittieren STWAE.7 p2103 1 Quittieren r2138.7 A_STW1.7
oder
p2104 2 Quittieren
oder
p2105 3 Quittieren
Fihrung durch PLC STWAE.10 p0854 Fuhrung durch |r0898.10 A_STW1.10
PLC
Tabelle 1- 8 Zustandsmeldung Basic Infeed
Signalname internes Zustandswort Parameter PROFIdrive-Telegramm 370
Einschaltbereit ZSWAE.O r0899.0 A_ZSW1.0
Betriebsbereit ZSWAE.1 r0899.1 A_ZSW1.1
Betrieb freigegeben ZSWAE.2 r0899.2 A_ZSW1.2
Stoérung wirksam ZSWAE.3 r2139.3 A_ZSW1.3
Kein AUS2 wirksam ZSWAE .4 r0899.4 A_ZSW1.4
Einschaltsperre ZSWAE.6 r0899.6 A_ZSW1.6
Warnung wirksam ZSWAE.7 r2139.7 A ZSW1.7
Fihrung durch PLC ZSWAE.9 r0899.9 A_ZSW1.9
Vorladung beendet ZSWAE. 11 r0899.11 A_ZSW1.11
Rickmeldung Netzschitz ZSWAE.12 r0899.12 A _ZSW1.12
geschlossen
Antriebsfunktionen
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Einspeisung

1.4 Netzschtitzansteuerung

14 Netzschitzansteuerung

Beschreibung

Mit dieser Funktion kann ein externes Netzschitz angesteuert werden. Das Schlief3en und
Offnen des Netzschiitzes kann durch die Auswertung des Riickmeldekontakts des
Netzschiitzes Gberwacht werden. Das Netzschiitz wird fiir die galvanische Trennung des
Zwischenkreises vom Energieversorgungsnetz eingesetzt.

Es gibt folgende Antriebsobjekte, mit denen das Netzschitz ansteuert werden kann:
® (ber das Bit r0863.1 des Antriebsobjekts INFEED
® (iber das Bit r0863.1 des Antriebsobjekts SERVO/VECTOR

Hinweis

Weitere Informationen zur Netzanschaltung siehe Geratehandbiicher

Antriebsfunktionen
Funktionshandbuch, (FH1), 11/2009, 6SL3097-4AB00-0AP0O 43



Einspeisung

1.4 Netzschliitzansteuerung

Inbetriebnahme Netzschiitzansteuerung an einem Beispiel

Annahme:
® Netzschitzansteuerung Uiber einen Digitalausgang der Control Unit (DI/DO 8)
e Netzschutzrickmeldung Uber einen Digitaleingang der Control Unit (DI/DO 9)
e Schaltzeit Netzschiitz kleiner 100 ms
L1
L2
- L3
Netzanschaltung
als Ausgang DI/DO8
p0728.8 = 1 X122.7
—+——»{r0863.1) ) p0738 = 0863.1—0O—
Netzschitz Ein DI/DO 9 %_-_ S W W
Netzschitz X122.8
Netzschitz Ruckmeldung | | |
< [ - )
geschlossen ¢ [p0860 = 0723.9C (p0723.9 |—c|] O
p0861 = T
100 ms Active Line Module
— TO ; Stérung
=1 | | "Netzschiitz- Fo7300
— rickmeldung
; fehlt”
L |
1&
<1> Die Strombelastbarkeit der
i_ Ausgange muss beachtet werden.
L] Eventuell muss ein Hilfsschiitz
& eingesetzt werden
Bild 1-10 Netzschitzansteuerung
Inbetriebnahmeschritte:

e Steuerkontakt Netzschtitz an DI/DO 8 anschliefRen.

Hinweis

Die Strombelastbarkeit des Digitalausgangs ist zu beachten (siehe Geratehandbuch),
eventuell muss ein Hilfsschitz eingesetzt werden!

e DI/DO 8 als Ausgang parametrieren (p728.8 = 1).

® Den p0738 mit dem Ansteuersignal fir das Netzschitz r0863.1 belegen.
® Den Ruckmeldekontakt des Netzschiitzes an DI/DO 9 anschlief3en.

® Den p0860 mit invertiertem Eingangssignal r0723.9 belegen.

¢ Die Uberwachungszeit des Netzschiitzes (100 ms) in p0861 eintragen.

Antriebsfunktionen
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Einspeisung

1.5 Vorlade- und Uberbriickungsschiitz Chassis

Funktionsplane (siehe SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

® 8934 Fehlende Freigaben, Netzschitzansteuerung

Ubersicht wichtiger Parameter (sieche SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

® p0860 BIl: Netzschitz Rickmeldung
e r0863.1 CO/BO: Antriebskopplung Zustands-/Steuerwort

1.5 Vorlade- und Uberbriickungsschiitz Chassis

Beschreibung

Als Vorladung bezeichnet man das Aufladen der Zwischenkreiskondensatoren Uiber
Widerstande. Die Vorladung erfolgt meistens aus dem speisenden Netz, kann aber auch aus
einem bereits vorgeladenen Zwischenkreis erfolgen. Die Vorladeschaltung begrenzt den
Ladestrom der Zwischenkreiskapazitaten.

Die Vorladeschaltung bei Active- und Smart Infeed in Chassis-Bauform besteht aus einem
Vorladeschitz mit Vorladewiderstanden und einem Uberbrickungsschitz. Das Active Line
Module steuert tGber Klemmen die Vorladeschaltung im Active Interface Module.

Die Vorladeschaltung in Active Interface Modules der Baugrof3en Fl und Gl enthalt das
Uberbriickungsschiitz. Bei den Baugréfien HI und Jl ist das Uberbriickungsschiitz separat
vorzusehen.

Beim Smart Line Module ist die Vorladung selbst Bestandteil des Smart Line Modules,
allerdings muss das Uberbriickungsschitz extern realisiert werden.

Weitere Informationen: siehe Geratehandbuch

Ablauf wahrend des Ein- und Ausschaltens

Einschalten:

Ausschalten:

Antriebsfunktionen

® Das Vorladeschltz wird geschlossen und der Zwischenkreis wird tUber die
Vorladewiderstande aufgeladen.

e Nach der Vorladung wird das Uberbriickungsschiitz geschlossen und das Vorladeschiitz
geoffnet. Der Zwischenkreis ist vorgeladen und betriebsbereit. Wenn die Vorladung nicht
abgeschlossen werden konnte, wird der Fehler FO6000 ausgegeben.

e Beim Ausschalten werden die Impulse gesperrt und anschlieBend wird das
Uberbriickungsschiitz gedffnet.
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Einspeisung

1.5 Vorlade- und Uberbriickungsschiitz Chassis
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Erweiterter Sollwertkanal 2

Beschreibung

Der erweiterte Sollwertkanal in der Betriebsart Servo ist Gber Werkseinstellung deaktiviert.
Sollte ein erweiterter Sollwertkanal bendtigt werden, muss dieser aktiviert werden. In der
Betriebsart Vector ist der erweiterte Sollwertkanal immer aktiviert.

Eigenschaften der Betriebsart Servo ohne Funktionsmodul "Erweiterter Sollwertkanal"

Sollwert wird direkt auf p1155[D] verschaltet (z. B. von ibergeordneter Steuerung oder
Technologieregler)

Nur Dynamic Servo Control (DSC)

Bei Einsatz von DSC wird der "Erweiterte Sollwertkanal" nicht genutzt. Dieser verbraucht
dann unnétig die Rechenzeit der Control Unit und kann bei Servo deaktiviert werden.

Rucklauframpe AUS1 Gber p1121[D]

Rucklauframpe AUS3 lber p1135[D]

Nur fir PROFIdrive-Telegramme 2 bis 103 und 999 (freie Belegung)
STW 1 Bit 5 (HLG einfrieren) ohne Funktion

2.1 Aktivierung des Funktionsmoduls "Erweiterter Sollwertkanal" in der
Betriebsart Servo
Das Funktionsmodul "Erweiterter Sollwertkanal" in der Betriebsart Servo kann liber den

Inbetriebnahme-Assistenten oder Uiber die Antriebskonfiguration (DDS Konfigurieren)
aktiviert werden.

Im Parameter r0108.8 kann die aktuelle Konfiguration gepriift werden. Nach Einstellung der
Konfiguration muss diese in die Control Unit geladen und nichtfliichtig gespeichert werden
(siehe SINAMICS S120 Inbetriebnahmehandbuch).

Hinweis

Durch die Aktivierung des Funktionsmoduls "Erweiterter Sollwertkanal" fur Servo reduziert
sich im Mehrachsverband u. U. die Anzahl der Antriebe, die mit einer Control Unit geregelt
werden kdnnen.

Antriebsfunktionen
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Erweiterter Sollwertkanal

2.2 Beschreibung

2.2 Beschreibung

Im erweiterten Sollwertkanal werden Sollwerte aus der jeweiligen Sollwertquelle fir die
Motorregelung aufbereitet.

Der Sollwert fiir die Motorregelung kann auch von dem Technologieregler kommen, siehe
Kapitel "Technologieregler".

Sollwertquellen

4 Motor- Analog- Drehzahl- Feldbus Tippen
potenziometer eingange festsollwerte
i H i i i
® i w_i ¥
é )
N Y

_________________________ Y oo ______.

v A 4

Hauptsollwert Zusatzsollwert

R

Haupt/Zusatzsollwert
Sollwertskalierung
Sollwertkanal ¥

Drehrichtungsbegrenzung
Drehrichtungsumkehr

v
Ausblendbander
Sollwertbegrenzung

v

Hochlaufgeber

Motorregelung MSotorrcle\?ell(ung
ervo/Vektor

v
Bild 2-1 Erweiterter Sollwertkanal

Eigenschaften des Erweiterten Sollwertkanals
® Haupt/Zusatzsollwert, Sollwertskalierung
® Drehrichtungsbegrenzung und Drehrichtungsumkehr
® Ausblendbander und Sollwertbegrenzung

® Hochlaufgeber

Antriebsfunktionen
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Erweiterter Sollwertkanal

Sollwertquellen

2.3 Tippen

Der Sollwert der Regelung kann aus verschiedenen Quellen tGber BICO-Technik verschaltet
werden: z. B. auf p1070 CI: Hauptsollwert (siehe Funktionsplan 3030).

Es gibt folgende Mdglichkeiten der Sollwertvorgabe:
® Drehzahlfestsollwerte
® Motorpotenziometer
® Tippen
e Feldbus
— z.B. Sollwert iber PROFIBUS
o Uber Analogeingénge folgender beispielhafter Komponenten:
— z.B. Terminal Board 30 (TB30)
— z. B. Terminal Module 31 (TM31)
— z. B. Terminal Module 41 (TM41)

2.3 Tippen

Beschreibung

Antriebsfunktionen

Diese Funktion kann Uber Digitaleingdnge oder Feldbus (z. B. PROFIBUS) angewahlt
werden. Damit wird der Sollwert Gber p1058[D] und p1059[D] vorgegeben.

Bei Anliegen eines Tipp-Signals beschleunigt der Motor mit der Beschleunigungsrampe des
Hochlaufgebers (bezogen auf die Maximaldrehzahl p1082; siehe Bild "Ablaufdiagramm
Tippen 1 und Tippen 2") auf den Tipp-Sollwert. Nach Abwahl des Tipp-Signals wird an der
eingestellten Rampe des Hochlaufgebers heruntergefahren.

VORSICHT

Die Funktion "Tippen" ist nicht PROFIdrive-konform realisiert!

Signal |

Tippen d
Signal | | | ,—‘——

EIN/AUS1 ! ‘

Gesamtsollwert
wirksam (r1078)

Sollwert Tippen
wirksam

iR
|

Bild 2-2 Ablaufdiagramm Tippen und AUS1
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Erweiterter Sollwertkanal

2.3 Tippen
o
Tippen 1 t
"Q" >
Digitalein-
gang
o
Feldbus Tippen 2 ¢
"0" >
0
) .
p1082 - -
p1058 - .
t
p1059 : =
-p1082 S - I o
(o} [oN o [o8
Bild 2-3 Ablaufdiagramm Tippen 1 und Tippen 2
Eigenschaften Tippen
e \Werden beide Tipp-Signale gleichzeitig gegeben, wird die augenblickliche Drehzahl
beibehalten (Konstantdrehzahlphase).
e Das Anfahren und Verlassen von Tippsollwerten erfolgt Gber den Hochlaufgeber.
® Tippen ist aus dem Zustand "Einschaltbereit" und aus der AUS1-Riicklauframpe heraus
mdglich.
e Falls EIN/AUS1 ="1" und Tippen gleichzeitig angewahlt werden, hat EIN/AUS1 Prioritat.
o AUS2 und AUS3 haben Prioritdt gegentber Tippen.
e |Im "Tippbetrieb" werden
— die Drehzahl-Hauptsollwerte (r1078) und
— der Zusatzsollwert 1 (p1155) gesperrt.
— Der Zusatzsollwert 2 (p1160) wird weitergegeben und zur aktuellen Drehzahl addiert.
® Die Ausblendbander (p1091 ... p1094) und die Minimalbegrenzung (p1080) im
Sollwertkanal sind auch im Tippbetrieb wirksam.
e Das Einfrieren des Hochlaufgebers Gber p1141 ist bei Tippbetrieb (r0046.31 = 1)
deaktiviert.
Antriebsfunktionen
50 Funktionshandbuch, (FH1), 11/2009, 6SL3097-4AB00-0AP0O



Erweiterter Sollwertkanal

2.3 Tippen
Ablauf Tippen
POWER ON
S1: Einschaltsperre
<1> ZSWAE6=1 3x
ZSWAE.0/1/2=0
"Inbetriebnahme fertig" v
(p10=0und p9 =0) —
"0 = AUS1" (STWAE.0) __¢
<1> &
"0 = AUS2" (STWAE.1) __]
STO angewahlt —
v
( S2: Einschaltbereit
<1> ZSWA00=1,  [21
ZSWA.11=0 <2> | .
- Hauptschiitz aus Antrieb steht
- Warten auf Tippen
Tippen 1 ;
(SW> 1 Impulsfreigabe HW &
. = [FP2701.8]
Tippen 2 'y
(STWA.09) <1>
S3: Betriebsbereit _S&c: Tippen-
ZSWA.00/01 =1, Rucklauframpe
<1> ZSWA.11 =0, <2>
"Betrieb freigeben" (STWA.03) ZSWA.02/06 =0  |<2> - Antrieb Uber Hochlaufgeber
Netzschitz Ein herunterfahren bis
Vorladung abwarten In] < n_min p1226
(Drehzahlschwelle Stillstands-
<1> ¢ uberwachung
,Betrieb freigeben” (STWA.03)
"Bereit" von Motor Module (r0863.0)
Entmagnetisierung abgeschlossen & Tippen 1 | T|ppen 1—d
{r0046.27 = 0) >1 &
Einspeisung bereit Tippen 2 | Tippen 2 _g
(p0864) ¢
S4: Betrieb
ZSWA.00/01 =1
<1> ZSWA11=1 00
ZSWA.06 =0 <0>
- Impulse freigegeben
- Regler freigegeben
- zugehdriger Tippsollwert
freigeben
<1> STWA .xx = Steuerwort Ablaufsteuerung Bit xx (r0899);
ZSWA .xx = Zustandswort Ablaufsteuerung Bit xx (r0898).
<2>r0002 = Betriebsanzeige
Bild 2-4 Ablauf Tippen
Antriebsfunktionen
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Erweiterter Sollwertkanal

2.3 Tippen

Steuer- und Zustandsmeldungen

Tabelle 2- 1 Steuerung Tippen
Signalname internes Steuerwort Binektoreingang PROF Idrive/Siemens-
Telegramm 1 ... 352
0 =AUS1 STWA.O p0840 EIN/AUS1 STW1.0
0 = AUS2 STWA1 p0844 1. AUS2 STW1.1
p0845 2. AUS2
0 =AUS3 STWA.2 p0848 1. AUS3 STW1.2
p0849 2. AUS3
Betrieb freigeben STWA.3 p0852 Betrieb freigegeben STW1.3
Tippen 1 STWA.8 p1055 Tippen Bit 0 STW1.8 1
Tippen 2 STWA.9 p1056 Tippen Bit 1 STW1.9 1

1) Nur in den Telegrammen 7, 9, 110 und 111 automatisch verschaltet.

Tabelle 2- 2 Zustandsmeldung Tippen

Signalname internes Zustandswort Parameter PROFIdrive/Siemens-
Telegramm 1 ... 352

Einschaltbereit ZSWA.0 r0899.0 ZSW1.0

Betriebsbereit ZSWAA r0899.1 ZSW1.1

Betrieb freigegeben ZSWA.2 r0899.2 ZSW1.2

Einschaltsperre ZSWA.6 r0899.6 ZSW1.6

Impulse freigegeben ZSWA.11 r0899.11 ZSW2.10 2

2) Nur im Interface Mode p2038 = 0 vorhanden.

Funktionsplane (siehe SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)
e 2610 Ablaufsteuerung - Steuerwerk

e 3030 Sollwertaddition, Sollwertskalierung, Tippen

Ubersicht wichtiger Parameter (sieche SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)
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p1055[C] BI: Tippen Bit 0
p1056[C] BI: Tippen Bit 1

p1058[D] Tippen 1 Drehzahlsollwert
p1059[D] Tippen 2 Drehzahlsollwert

p1082[D] Maximaldrehzahl

p1120[D] Hochlaufgeber Hochlaufzeit
p1121[D] Hochlaufgeber Ricklaufzeit

Antriebsfunktionen
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Erweiterter Sollwertkanal

2.4 Drehzahlfestsollwerte

Parametrierung mit STARTER

Im Inbetriebnahme-Tool STARTER wird die Parametriermaske "Drehzahlsollwert-Tippen" in
der Funktionsleiste mit folgendem Symbol angewahlt:

;E_
Bild 2-5 STARTER-Symbol "Drehzahlsollwert-Tippen"
24 Drehzahlfestsoliwerte

Beschreibung

Mit dieser Funktion kdnnen voreingestellte Drehzahlsollwerte vorgegeben werden. Die
Festsollwerte werden Uiber Parameter festgelegt und Gber Binektoreingdnge ausgewabhlt.
Sowohl die einzelnen Festsollwerte als auch der wirksame Festsollwert stehen Uber je einen
Konnektorausgang zur weiteren Verschaltung zur Verfigung (z. B. mit Konnektoreingang
p1070 - Cl: Hauptsollwert).

Eigenschaften
® Anzahl der Festsollwerte: Festsollwert 1 bis 15
e Auswahl der Festsollwerte: Binektoreingang Bit 0 bis 3
— Binektoreingang Bit 0, 1, 2 und 3 = 0 —» Sollwert = 0 wirksam

— Nicht verwendete Binektoreingange wirken wie "0"-Signal

Funktionsplane (siehe SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)
e 1550 Ubersichten - Sollwertkanal
® 3010 Drehzahlfestsollwerte

Ubersicht wichtiger Parameter (siehe SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

Einstellparameter
® p1001[D] CO: Drehzahlfestsollwert 1
[ ]
e p1015[D] CO: Drehzahlfestsollwert 15
® p1020[C] BIl: Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 0
e p1021[C] BI: Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 1
e p1022[C] BI: Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 2
e p1023[C] BI: Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 3

Antriebsfunktionen
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2.5 Moftorpotenziometer

Beobachtungsparameter
e 11024 CO: Drehzahlfestsollwert wirksam

® 11197 Drehzahlfestsollwert Nummer aktuell

Parametrierung mit STARTER

Im Inbetriebnahme-Tool STARTER wird die Parametriermaske "Festsollwerte" im
Projektnavigator unter dem jeweiligen Antrieb durch Doppelklick auf Sollwertkanal -
Festsollwerte aufgerufen.

2.5 Motorpotenziometer

Beschreibung

Mit dieser Funktion wird ein elektromechanisches Potenziometer fir die Sollwertvorgabe
nachgebildet.

Zur Sollwertvorgabe kann zwischen Handbetrieb und Automatikbetrieb umgeschaltet
werden. Der vorgegebene Sollwert wird einem internen Hochlaufgeber zugefiihrt. Setzwerte

und Anfangswerte sowie Bremsen mit AUS1 erfolgt ohne Hochlaufgeber des

Motorpotenziometers.

Der Ausgang des Hochlaufgebers flir das Motorpotenziometer steht tiber einen
Konnektorausgang zur weiteren Verschaltung zur Verfiigung (z. B. Verschaltung mit
Konnektoreingang p1070 - Cl: Hauptsollwert, dann ist ein zusatzlicher Hochlaufgeber
wirksam).

Eigenschaften bei Handbetrieb (p1041 ="0")
Das Verstellen des Eingangssollwertes erfolgt getrennt fur héher und tiefer tber

54

Binektoreingange

— p1035 Bl: Motorpotenziometer Sollwert héher

— p1036 Bl: Motorpotenziometer Sollwert tiefer
Sollwert invertierbar (p1039)

Hochlaufgeber parametrierbar, z. B.:

— Hoch-/Rucklaufzeit (p1047/p1048) bezogen auf p1082
— Setzwert (p1043/p1044)

— Anfangsverrundung ein-/ausschalten (p1030.2)
Nichtfllichtige Speicherung iber p1030.3

Sollwert fir Einschalten parametrierbar (p1030.0)

— Startwert ist der Wert in p1040 (p1030.0 = 0)

— Startwert ist der gespeicherte Wert (p1030.0 = 1)

Antriebsfunktionen
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2.5 Moforpotenziometer

Eigenschaften bei Automatikbetrieb (p1041 ="1")

Der Eingangssollwert wird Gber einen Konnektoreingang (p1042) vorgegeben.
Das Motorpotenziometer wirkt wie ein "normaler" Hochlaufgeber.
Hochlaufgeber parametrierbar, z. B.:

Ein-/ausschaltbar (p1030.1)

Hoch-/Ricklaufzeit (p1047/p1048)

Setzwert (p1043/p1044)

Anfangsverrundung ein-/ausschalten (p1030.2)

Nichtfliichtige Speicherung der Sollwerte Gber p1030.3
Sollwert fur Einschalten parametrierbar (p1030.0)

— Startwert ist der Wert in p1040 (p1030.0 = 0)

— Startwert ist der gespeicherte Wert (p1030.0 = 1)

Funktionsplane (sieche SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

1550 Sollwertkanal
2501 Steuerwort Ablaufsteuerung

3020 Motorpotenziometer

Ubersicht wichtiger Parameter (sieche SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

Antriebsfunktionen

p1030[D] Motorpotenziometer Konfiguration

p1035[C] BIl: Motorpotenziometer Sollwert héher

p1036[C] BIl: Motorpotenziometer Sollwert tiefer

p1037[D] Motorpotenziometer Maximaldrehzahl

p1038[D] Motorpotenziometer Minimaldrehzahl

p1039[C] BIl: Motorpotenziometer Invertierung

p1040[D] Motorpotenziometer Startwert

p1041[C] BIl: Motorpotenziometer Hand/Automatik

p1042[C] CI: Motorpotenziometer Automatik Sollwert
p1043[C] BIl: Motorpotenziometer Setzwert ibernehmen
p1044[C] CI: Motorpotenziometer Setzwert

r1045 CO: Motorpotenziometer Drehzahlsollwert vor Hochlaufgeber
p1047[D] Motorpotenziometer Hochlaufzeit

p1048[D] Motorpotenziometer Riicklaufzeit

r1050 CO: Motorpotenziometer Sollwert nach Hochlaufgeber
p1082[D] Maximaldrehzahl
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2.6 Haupt-/Zusatzsollwert und Sollwertskalierung

Parametrierung mit STARTER

Im Inbetriebnahme-Tool STARTER wird die Parametriermaske "Motorpotenziometer” im
Projektnavigator unter dem jeweiligen Antrieb durch Doppelklick auf Sollwertkanal -
Motorpotenziometer aktiviert.

2.6 Haupt-/Zusatzsollwert und Sollwertskalierung

Beschreibung

Der Zusatzsollwert kann zur Einkopplung von Korrekturwerten aus unterlagerten
Regelungen verwendet werden. Dies kann durch den Additionspunkt von Haupt-
/Zusatzsollwert im Sollwertkanal gelést werden. Beide Gréf3en werden dabei gleichzeitig
Uber zwei getrennte bzw. eine Sollwertquelle eingelesen und im Sollwertkanal addiert.

Skalierung

Hauptsollwert

> O
Hauptsollwert

i E—
+ 1078
Zusatzsollwert -
) N . 1077 >
\ 4
Skalierung Drehrichtungsbegrenzung
Zusatzsollwert

Drehrichtungsumkehr

v
Ausblendbander
Sollwertbegrenzungen

v

| Hochlaufgeber

¥

| Motorregelung |

p1076[C]

Bild 2-6 Sollwertaddition, Sollwertskalierung

Funktionsplane (sieche SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)
e 1550 Sollwertkanal
e 3030 Haupt-/Zusatzsollwert, Sollwertskalierung, Tippen

Ubersicht wichtiger Parameter (siehe SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

Antriebsfunktionen
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2.7 Drehrichtungsbegrenzung und Drehrichtungsumkehr

Einstellparameter
e p1070[C] CI: Hauptsollwert
e p1071[C] Cl: Hauptsollwert Skalierung
e p1075[C] Cl: Zusatzsollwert
e p1076[C] Cl: Zusatzsollwert Skalierung

Beobachtungsparameter
e r1073[C] CO: Hauptsollwert wirksam
e 1077[C] CO: Zusatzsollwert wirksam
e r1078[C] CO: Gesamtsollwert wirksam

Parametrierung mit STARTER

Im Inbetriebnahme-Tool STARTER wird die Parametriermaske "Drehzahlsollwert" in der
Funktionsleiste mit folgendem Symbol angewahlt:

;B_
Bild 2-7 STARTER-Symbol "Drehzahlsollwert"
2.7 Drehrichtungsbegrenzung und Drehrichtungsumkehr

Beschreibung

Ein Reversiervorgang ist mit einer Richtungsumkehr verbunden. Durch Anwahl der Sollwert
Invertierung p1113[C] kann eine Richtungsumkehr im Sollwertkanal erreicht werden.

Soll hingegen verhindert werden, dass ein negativer oder positiver Sollwert (ber den
Sollwertkanal vorgegeben wird, so kann dies tiber den Parameter p1110[C] bzw. p1111[C]
gesperrt werden. Nachfolgende Einstellungen zur Minimaldrehzahl (p1080) im Sollwertkanal
bleiben trotzdem wirksam. Der Motor kann mit der Minimaldrehzahl in negativer Richtung
drehen, obwohl p1110 = 1 gesetzt ist.

Antriebsfunktionen
Funktionshandbuch, (FH1), 11/2009, 6SL3097-4AB00-0AP0O 57



Erweiterter Sollwertkanal
2.7 Drehrichtungsbegrenzung und Drehrichtungsumkehr

1 = Positive Drehrichtung sperren

p1111[C]
1 = Negative Drehrichtung sperren
p1110[C]
1 = Sollwert Invertierung
p1113[C]
\ 4 A y
0 0 0
a g I Oy
— T T R
T Yl INES

4
Ausblendbénder
Sollwertbegrenzungen

v

Hochlaufgeber

v

Motorregelung

Bild 2-8 Drehrichtungsbegrenzung, Richtungsumkehr

Funktionsplane (siehe SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)
e 1550 Sollwertkanal

® 3040 Drehrichtungsbegrenzung und Drehrichtungsumschaltung

Ubersicht wichtiger Parameter (sieche SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

Einstellparameter
e p1110[C] BI: Richtung negativ sperren
® p1111[C] BI: Richtung positiv sperren
e p1113[C] BI: Sollwert Invertierung

Parametrierung mit STARTER

Im Inbetriebnahme-Tool STARTER wird die Parametriermaske "Drehzahlsollwert" in der
Funktionsleiste mit folgendem Symbol angewahlt:

;B_

Bild 2-9 STARTER-Symbol "Drehzahlsollwert"

Antriebsfunktionen
58 Funktionshandbuch, (FH1), 11/2009, 6SL3097-4AB00-0AP0O



Erweiterter Sollwertkanal
2.8 Ausblendbédnder und Sollwertbegrenzungen

2.8 Ausblendbénder und Sollwertbegrenzungen

Beschreibung
Im Bereich von 0 U/min bis zur Solldrehzahl kann ein Antriebsstrang (z. B. Motor, Kupplung,
Welle, Maschine) eine oder mehrere Resonanzstellen besitzen. Diese Resonanzen fiihren
zu Schwingungen. Die Ausblendbander kénnen eingesetzt werden, um den Betrieb im
Bereich von Resonanzfrequenzen zu unterdriicken.

Die Grenzfrequenzen kénnen tber p1080[D] und p1082[D] eingestellt werden, auRerdem hat
man noch die Méglichkeit wahrend des Betriebes diese Grenzen mit den Konnektoren
p1085[C] und p1088[C] zu beeinflussen.

p1091[D] p1094[D]

Ausblendbander

p1101[D]
p1083[D]
p1085[C]
p1083 >> (1083)—w
» Min ' r1084 >
p1082[D]I >
Drehzahlbegrenzung min Drehzahlbegrenzung max
p1080[D] v
-1 t / y
>
o > P >
I S
]
p1086D]
p1088[C] —>
p1086 __ >>  (1086)—» Max . r1087 >
v
Hochlaufgeber
v

Motorregelung

Bild 2-10 Ausblendbander, Sollwertbegrenzungen

Funktionsplane (siehe SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)
e 1550 Sollwertkanal
e 3050 Ausblendbander und Drehzahlbegrenzungen

Antriebsfunktionen
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2.8 Ausblendbédnder und Sollwertbegrenzungen
Ubersicht wichtiger Parameter (sieche SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

Sollwertbegrenzungen
¢ p1080[D] Minimaldrehzahl
e p1082[D] Maximaldrehzahl
e p1083[D] CO: Drehzahlgrenze positive Drehrichtung
® 11084 CO: Drehzahlgrenze positiv wirksam
e p1085[C] Cl: Drehzahlgrenze positive Drehrichtung
® p1086[D] CO: Drehzahlgrenze negative Drehrichtung
® 11087 CO: Drehzahigrenze negativ wirksam
e p1088[C] CI: Drehzahlgrenze negative Drehrichtung
e 11119 CO: Hochlaufgeber Sollwert am Eingang

Ausblendbander
® p1091[D] Ausblenddrehzahl 1

® p1094[D] Ausblenddrehzahl 4
¢ p1101[D] Ausblenddrehzahl Bandbreite

Parametrierung mit STARTER

Im Inbetriebnahme-Tool STARTER wird die Parametriermaske "Drehzahlbegrenzung" in der
Funktionsleiste mit folgendem Symbol angewahlt:

2l

Bild 2-11 Starter-Symbol "Drehzahlbegrenzung"

Antriebsfunktionen
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2.9 Hochlaufgeber

2.9 Hochlaufgeber

Beschreibung

Der Hochlaufgeber dient zur Beschleunigungsbegrenzung bei sprunghaften Anderungen des
Sollwertes, und hilft somit, Laststol3e im gesamten Antriebsstrang zu vermeiden. Mit der
Hochlaufzeit p1120[D] bzw. Ricklaufzeit p1121[D] lassen sich unabhangig von einander
eine Beschleunigungsrampe und eine Abbremsrampe einstellen. Damit ist ein gefihrter
Ubergang bei Sollwertanderungen méglich.

Der Bezugswert fur die Berechnung der Rampen aus Hoch- und Ricklaufzeiten des
Hochlaufgebers ist die Maximaldrehzahl p1082[D]. Fir den Schnellhalt (AUS3) gibt es eine
speziell einstellbare Rampe ber p1135 (z. B. fiir schnelles geflihrtes Stillsetzen nach
Betatigung eines Not-Aus-Tasters).

Es gibt zwei Auspragungen von Hochlaufgebern:
e Einfachhochlaufgeber mit
— Hoch- und Ricklauframpen
— Rampe fir Schnellhalt (AUS3)
— Nachfiihrung tber Binektoreingang anwahlbar
— Setzwerte fiir den Hochlaufgeber
e Erweiterter Hochlaufgeber besitzt zusatzlich

— Anfangs- und Endverrundungen

Hinweis
Das Einfrieren des Hochlaufgebers Gber p1141 ist bei Tippbetrieb (r0046.31 = 1) deaktiviert.

Eigenschaften des Einfachhochlaufgebers

Antriebsfunktionen

Bild 2-12 Hoch- und Riicklauf beim Einfachhochlaufgeber
® Hochlaufzeit Tup p1120[D]

® Riicklaufzeit Tdn p1121[D]

® AUS 3-Ricklauframpe

— AUS 3-Rucklaufzeit p1135[D]
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2.9 Hochlaufgeber

Hochlaufgeber setzen
— Setzwert Hochlaufgeber p1144[C]
— Signal Hochlaufgeber setzen p1143[C]

e FEinfrieren des Hochlaufgebers Gber p1141 (nicht im Tippbetrieb r0046.31 = 1)

Eigenschaften des Erweiterten Hochlaufgebers

y“ . Tup . « Tdn >
1082 | o
p v \
/ \
y N ‘
. »
-p1082 _—— - i
dy/dt IR FR IR FR IR FR IR EFR
> <> > > «—> <P !
4
» t
——¢
—> —>
Tup_ef