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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.

/N\GEFAHR

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

/N\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: 6SL3097-4AF00-0AP1 Copyright © Siemens AG 2007,
Industry Sector ® 01/2011 2008, 2009, 2011.
Postfach 48 48 Anderungen vorbehalten

90026 NURNBERG
DEUTSCHLAND



Vorwort

SINAMICS-Dokumentation
Die SINAMICS-Dokumentation ist in folgende Kategorien gegliedert:
e Allgemeine Dokumentation/Kataloge
® Anwender-Dokumentation

e Hersteller- / Service-Dokumentation

Weiterfihrende Informationen
Unter folgendem Link gibt es Informationen zu den Themen:
® Dokumentation bestellen / Druckschriftentibersicht
e \Weiterfiihrende Links flir den Download von Dokumenten
® Dokumentation online nutzen (Handbuicher/Informationen finden und durchsuchen)

http://www.siemens.com/motioncontrol/docu

Bei Fragen zur technischen Dokumentation (z. B. Anregungen, Korrekturen) senden Sie bitte
eine E-Mail an folgende Adresse:
docu.motioncontrol@siemens.com

My Documentation Manager

Unter folgendem Link gibt es Informationen, wie Sie Dokumentation auf Basis der Siemens
Inhalte individuell zusammenstellen und fir die eigene Maschinendokumentation anpassen:

http://www.siemens.com/mdm

Training

Unter folgendem Link gibt es Informationen zu SITRAIN - dem Training von Siemens fur
Produkte, Systeme und Lésungen der Automatisierungstechnik:

http://www.siemens.com/sitrain

FAQs

Frequently Asked Questions finden Sie in den Service&Support-Seiten unter Produkt
Support:

http://support.automation.siemens.com

SINAMICS
Informationen zu SINAMICS finden Sie unter:

http://www.siemens.com/sinamics
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Nutzungsphasen und ihre Tools / Dokumente (beispielhaft)

Zielgruppe

Nutzen

Tabelle 1 Nutzungsphasen und die verfligbaren Dokumente/Tools
Nutzungsphase Dokument / Tool
Orientieren SINAMICS S Vertriebliche Unterlagen

Planen/Projektieren

Projektierungstool SIZER
Projektierungshandbiicher Motoren

Entscheiden/Bestellen

SINAMICS S Kataloge

Aufbauen/Montage

SINAMICS S120 Geratehandbuch Control Units und
erganzende Systemkomponenten

SINAMICS S120 Geratehandbuch Leistungsteile Booksize
SINAMICS S120 Geratehandbuch Leistungsteile Chassis
SINAMICS S120 Geratehandbuch AC Drive

Inbetriebsetzen

Inbetriebnahme-Tool STARTER

SINAMICS S120 Getting Started

SINAMICS S120 Inbetriebnahmehandbuch
SINAMICS S120 Inbetriebnahmehandbuch CANopen
SINAMICS S120 Funktionshandbuch

SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch

Nutzen/Betreiben

SINAMICS S120 Inbetriebnahmehandbuch
SINAMICS S120 / S150 Listenhandbuch

Instandhalten/Service

SINAMICS S120 Inbetriebnahmehandbuch
SINAMICS S120/ S150 Listenhandbuch

Literaturverzeichnis

SINAMICS S§120 / S150 Listenhandbuch

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

Dieses Handbuch vermittelt die fir Inbetriebnahme und den Service von SINAMICS S120
bendtigten Informationen, Vorgehensweisen und Bedienhandlungen.
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Vorwort

Standardumfang

Der Umfang der in der vorliegenden Dokumentation beschriebenen Funktionalitaten kann
vom Umfang der Funktionalidten 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.

® Es konnen in der Dokumentation Funktionen beschrieben sein, die in einer
Produktauspragung des Antriebssystems nicht verfligbar sind. Die Funktionalitaten des
gelieferten Antriebssystems sind ausschlie3lich den Bestellunterlagen zu entnehmen.

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

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

Technical Support

Landesspezifische Telefonnummern flr technische Beratung finden Sie im Internet unter
Kontakt:

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

EG-Konformitétserklarung

Schreibweisen

Die EG-Konformitatserklarung zur EMV-Richtlinie finden Sie im Internet unter:
http://support.automation.siemens.com

Geben Sie dort als Suchbegriff die Nummer 15257461 ein oder kontaktieren Sie die
Siemens-Geschéftsstelle in lhrer Region.

In dieser Dokumentation gelten folgende Schreibweisen und Abkirzungen:

Schreibweisen bei Parametern (Beispiele):

® p0918 Einstellparameter 918

® 1024 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

® r0945[2](3) Beobachtungsparameter 945 Index 2 von Antriebsobjekt 3
® p0795.4 Einstellparameter 795 Bit 4

Schreibweisen bei Stérungen und Warnungen (Beispiele):
® [12345 Stérung 12345 (englisch: Fault)
® A67890 Warnung 67890 (englisch: Alarm)
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EGB-Hinweise

AVORSICHT

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 diirfen von Personen nur berthrt werden, wenn

o diese Personen tiber EGB-Armband geerdet sind, oder

o diese Personen in EGB-Bereichen mit leitfahigem FuRboden EGB-Schuhe oder EGB-
Erdungsstreifen tragen.

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

Elektronische Baugruppen dirfen nicht mit Kunststoffen und Bekleidungsteilen mit
Kunststoffanteilen in Berlihrung gebracht werden.

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

Elektronische Baugruppen durfen 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 berihren).
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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.

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

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

o Bei Betrieb der Anlage sind geféhrliche Achsbewegungen mdglich.

e 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

¢ Der einwandfreie und sichere Betrieb dieser Gerate und Motoren setzt sachgemalien
Transport, fachgerechte Lagerung, Aufstellung und Montage sowie sorgfaltige
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 berlicksichtigen.

¢ An allen Anschliissen und Klemmen von 0 V bis 48 V durfen nur
Schutzkleinspannungen (PELV = Protective Extra Low Voltage) nach EN60204-1
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.

Inbetriebnahmehandbuch
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10

/\VORSICHT

o SINAMICS-Gerate mit Drehstrommotoren werden im Rahmen der Stlickpriifung einer
Spannungsprifung entsprechend IEC 61800 unterzogen. 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 gemafl dem mitgelieferten Schaltbild anzuschlieRen. Eine Nichtbeachtung
kann zur Zerstérung der Motoren flhren.

AVORSICHT

Klemmen fiir Impulssperre (EP-Klemmen)

Zur Verwendung der Impulssperre-Klemmen an Motor Modules der Bauformen Booksize,
Booksize Compact, Chassis und Cabinet Modules und an Power Modules der Bauformen
Chassis und Blocksize muss die Sicherheitsfunktion Safe Torque Off (STO) parametriert
werden. (Safety Integrated basic functions oder extended functions)

Die Vorgehensweise dazu ist in den Funktionshandbichern FHS und FH1 beschrieben.

Hinweis

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

Inbetriebnahmehandbuch
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Inbetriebnahmevorbereitung

Vor der Inbetriebnahme sind die in diesem Kapitel beschriebenen Bedingungen zu
beachten:

® Die Voraussetzungen fiir eine Inbetriebnahme miissen erfiillt sein (im nachsten Kapitel).

® Die relevante Checkliste muss abgearbeitet sein.

® Die fur die Kommunikation notwendigen Bus-Komponenten miissen verdrahtet sein.

e DRIVE-CIiQ-Verdrahtungsregeln miissen eingehalten sein.
e EIN-AUS Reaktionen des Antriebs

1.1 Voraussetzungen fir eine Inbetriebnahme
Zur Inbetriebnahme des Antriebssystems SINAMICS S sind erforderlich:
® |nbetriebnahme-Tool STARTER
e Eine Schnittstelle, z.B. PROFIBUS, PROFINET, CAN-Bus oder USS (RS232-C)
e Vollstandig verdrahteter Antriebsverband (siehe Geratehandbuch)

Folgendes Bild zeigt eine Ubersicht eines Aufbaubeispiels mit Booksize- und Chassis-
Komponenten.

Inbetriebnahmehandbuch
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Inbetriebnahmevorbereitung

1.1 Voraussetzungen fiir eine Inbetriebnahme
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Inbetriebnahmevorbereitung

1.2 Checklisten zur Inbetriebnahme von SINAMICS S

1.2 Checklisten zur Inbetriebnahme von SINAMICS S

Checkliste (1) zur Inbetriebnahme von Booksize-Leistungsteilen

Die folgende Checkliste ist zu beachten. Lesen Sie die Sicherheitshinweise in den
Geratehandbichern, bevor die Arbeiten beginnen.

Tabelle 1- 1 Checkliste zur Inbetriebnahme Booksize

Priifung OK

Sind die Umgebungsbedingungen im zulassigen Bereich?

Ist die Komponente ordnungsgemal an den daflir vorgesehenen
Befestigungspunkten montiert?

Ist der vorgeschriebene Luftstrom zur Kiihlung der Geréte sichergestellt?

Werden die Liftungsfreirdume der Komponente eingehalten?

Steckt die Speicherkarte ordnungsgeman in der Control Unit?

Sind alle notwendigen Komponenten des projektierten Antriebsverbandes vorhanden,
aufgebaut und anschlossen?

Erflllen die Temperaturiiberwachungskreise die Vorgaben der sicheren elektrischen
Trennung?

Waurden die DRIVE-CLiQ-Topologie-Regeln beachtet?

Wourden die netz- und motorseitigen Leistungsleitungen entsprechend den
Umgebungs- und Verlegungsbedingungen dimensioniert und verlegt?

Sind die maximal zuldssigen Leitungslangen zwischen Frequenzumrichter und Motor
in Abhangigkeit der verwendeten Leitungen eingehalten?

Sind die Leistungsleitungen ordnungsgemaf mit den vorgeschriebenen
Drehmomenten auf die Klemmen der Komponente aufgelegt?

Sind alle Gibrigen Schrauben mit dem vorgeschriebenen Drehmoment angezogen?

Sind die Verdrahtungsarbeiten vollstandig abgeschlossen?

Sind alle Stecker richtig gesteckt bzw. verschraubt?

Sind alle Abdeckungen flir den Zwischenkreis geschlossen und eingerastet?

Sind die Schirmauflagen korrekt und grofR¥flachig ausgefiihrt?

Checkliste (2) zur Inbetriebnahme von Chassis-Leistungsteilen

Die folgende Checkliste ist zu beachten. Lesen Sie die Sicherheitshinweise in den
Geratehandbiichern, bevor die Arbeiten beginnen.

Tabelle 1- 2 Checkliste zur Inbetriebnahme Chassis

Tétigkeit OK
Sind die Umgebungsbedingungen im zuldssigen Bereich?

Sind die Komponenten ordnungsgemal in Schaltschranke eingebaut?

Ist der vorgeschriebene Luftstrom zur Kiihlung der Gerate sichergestellt?

Ist ein Luftkurzschluss zwischen Luftein- und Luftaustritt bei den Chassis-
Komponenten durch Einbaumaflnahmen verhindert worden?

Werden die Liftungsfreirdume der Komponente eingehalten?

Inbetriebnahmehandbuch
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1.2 Checklisten zur Inbetriebnahme von SINAMICS S

Tatigkeit OK
Steckt die Speicherkarte ordnungsgemag in der Control Unit?

Sind alle notwendigen Komponenten des projektierten Antriebsverbandes vorhanden,
aufgebaut und anschlossen?

Erfillen die Temperaturiiberwachungskreise die Vorgaben der sicheren elektrischen
Trennung?

Wourden die DRIVE-CLiQ-Topologie-Regeln beachtet?

Wourden die netz- und motorseitigen Leistungsleitungen entsprechend den
Umgebungs- und Verlegungsbedingungen dimensioniert und verlegt?

Sind die maximal zuldssigen Leitungslangen zwischen Frequenzumrichter und Motor
in Abhangigkeit der verwendeten Leitungen eingehalten?

Ist die Erdung der Motoren direkt mit der Erdung der Motor Module verbunden (kurzer
Weg)?

Sind die Motoren mit abgeschirmten Leistungsleitungen angeschlossen?

Sind die Schirme der Leistungsleitungen moglichst nahe am Klemmkasten groRflachig
aufgelegt?

Sind die Leistungsleitungen ordnungsgemaf mit dem vorgeschriebenen Drehmoment
auf die Klemmen der Komponente aufgelegt?

Sind alle Gibrigen Schrauben mit dem vorgeschriebenen Drehmoment angezogen?

Ist die Gesamtleistung der DC-Schiene ausreichend dimensioniert?

Ist die Verschienung / Verkabelung der DC-Verbindung zwischen der Einspeisung und
den Motor Modules entsprechend der Belastung und den Einbaubedingungen
ausreichend dimensioniert?

Sind die Leitungen zwischen der Niederspannungsschaltanlage und dem Leistungsteil
mit Netzsicherungen abgesichert worden? Leitungsschutz( ist zu beriicksichtigen.

Ist eine Zugentlastung der Leitungen gewahrleistet?

Bei externer Hilfseinspeisung: Sind die Leitungen der Hilfseinspeisung entsprechend
dem Geratehandbuch angeschlossen worden?

Sind die Steuerleitungen entsprechend der gewiinschten Schnittstellenkonfiguration
angeschlossen und der Schirm aufgelegt?

Sind die Digital- und Analogsignale mit getrennten Kabeln verlegt?

Ist der Abstand zu den Leistungsleitungen beachtet worden?

Ist der Schaltschrank ordnungsgemaf an den dafiir vorgesehenen Stellen geerdet?

Ist die Anschlussspannung der Lufter in den Chassis-Komponenten an die jeweiligen
Netzspannungen angepasst?

Bei Betrieb an ungeerdeten Netzen: Ist der Verbindungsbiigel zur Grundentstérung
am Infeed Module oder dem Power Module entfernt worden?

Ist der Zeitraum bis zur Erstinbetriebnahme bzw. die Stillstandszeit der
Leistungskomponente kleiner als 2 Jahre @?

Wird der Antrieb von einer Gberlagerten Steuerung / Warte betrieben?

Inbetriebnahmehandbuch
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1.2 Checklisten zur Inbetriebnahme von SINAMICS S

Checkliste (3) zur Inbetriebnahme von Blocksize-Power Modules

Die folgende Checkliste ist zu beachten. Lesen Sie die Sicherheitshinweise in den
Geréatehandbichern, bevor die Arbeiten beginnen.

Tabelle 1- 3 Checkliste zur Inbetriebnahme Blocksize

Priifung OK
Sind die Umgebungsbedingungen im zulassigen Bereich?

Ist die Komponente ordnungsgemal an den dafiir vorgesehenen
Befestigungspunkten montiert?

Ist der vorgeschriebene Luftstrom zur Kiihlung der Gerate sichergestellt?

Werden die Liftungsfreirdume der Komponente eingehalten?

Steckt die Speicherkarte ordnungsgemaR in der Control Unit?

Sind alle notwendigen Komponenten des projektierten Antriebsverbandes vorhanden,
aufgebaut und anschlossen?

Erfillen die Temperaturiiberwachungskreise die Vorgaben der sicheren elektrischen
Trennung?

Wurden die netz- und motorseitigen Leistungsleitungen entsprechend den
Umgebungs- und Verlegungsbedingungen dimensioniert und verlegt?

Sind die maximal zuldssigen Leitungslangen zwischen Frequenzumrichter und Motor
in Abhangigkeit der verwendeten Leitungen eingehalten?

Sind die Leistungsleitungen ordnungsgemaf mit den vorgeschriebenen
Drehmomenten auf die Klemmen der Komponente aufgelegt?

Sind alle Gibrigen Schrauben mit dem vorgeschriebenen Drehmoment angezogen?

Sind die Verdrahtungsarbeiten vollstdndig abgeschlossen?

Sind alle Stecker richtig gesteckt bzw. verschraubt?

Sind die Schirmauflagen korrekt und grofR¥flachig ausgefiihrt?

() Es wird empfohlen, kombinierte Sicherungen flr den Leitungsschutz und fir den
Halbleiterschutz (VDE 636, Teil 10 und Teil 40 / EN 60269-4) einzusetzen. Die
entsprechenden Sicherungen sind dem Katalog zu entnehmen.

(@ Wenn der Zeitraum des Stillstandes mehr als 2 Jahre betragt, so muss eine Formierung
der Zwischenkreiskondensatoren durchgefiihrt werden (Siehe Geratehandbuch Kapitel
"Wartung und Instandhaltung"). Ist der Zeitraum des Stillstands geringer als 2 Jahre, ist
keine Formierung erforderlich. Anhand des Typenschildes kann das Herstellungsdatum
ermittelt werden.

Inbetriebnahmehandbuch
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1.3 PROFIBUS-Komponenten

1.3 PROFIBUS-Komponenten

Leitungslangen

20

Fir die Kommunikation iber PROFIBUS sind Komponenten mit PROFIBUS-Schnittstelle

erforderlich.

® Eine Kommunikationsbaugruppe flir PG/PC-Verbindung tber die PROFIBUS-

Schnittstelle:

o PROFIBUS-Anbindung an ein PG/PC uber USB-Anschluss (USB V2.0), z. B. mit dem

PROFIBUS-Adapter CP5711.

Aufbau: USB-Anschluss (USB V2.0) + Adapter mit 9-poliger SUB-D-Buchse zum
Anschluss an PROFIBUS.
In Verwendung mit Treiber SIMATIC Net PC Software Edition 2008 + SP2

Bestellnummer: 6GK1571-1AA00

Verbindungskabel
Verbindungskabel zwischen PROFIBUS-Adapter und PG/PC, wie z. B.

e Zwischen CP 5xxx und PROFIBUS, Bestell-Nr.: 6ES7901-4BD00-0XA0
e MPI-Kabel (SIMATIC S7), Bestell-Nr.: 6ES7901-0BF00-0AA0

Tabelle 1- 4 Zulassige PROFIBUS-Leitungslangen

Baudrate [Bit/s] Max. Leitungslange [m]
9,6 k bis 187,5 k 1000
500 k 400
1.5M 200
3bis12M 100

Inbetriebnahmehandbuch
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1.4 PROFINET-Komponenten

14 PROFINET-Komponenten

Fur die Kommunikation Uber PROFINET sind Komponenten mit PROFINET-Schnittstelle
erforderlich:

1.

Inbetriebnahmehandbuch

Eine Kommunikationsbaugruppe fiir PG/PC-Verbindung Gber die PROFINET-
Schnittstelle.

Hinweis

Fir die Inbetriebnahme mit STARTER kann die Onboard-Ethernet-Schnittstelle der
Control Unit mit einem Crossover-Kabel ab CAT5 verwendet werden.

Die PROFINET-Baugruppe CBE20 unterstiitzt alle Standard-Ethernet-Kabel und
Crossover-Kabel ab CAT5/5e.

Verbindungskabel
Verbindungskabel zwischen PROFINET-Adapter und PG/PC, wie z. B.

— Industrial Ethernet FC TP Standard Cable GP 2 x 2 (bis max. 100 m)
Standard-Busleitung mit starren Adern und Spezialaufbau flr die Schnellmontage
Bestell-Nr.: 6XV1840-2AH10

— Industrial Ethernet FC TP Flexible Cable GP 2 x 2 (bis max. 85 m)
Bestell-Nr.: 6XV1870-2B

— Industrial Ethernet FC Trailing Cable GP 2 x 2 (bis max. 85 m)
Bestell-Nr.: 6XV1870-2D

— Industrial Ethernet FC Trailing Cable 2 x 2 (bis max. 85 m)
Bestell-Nr.: 6XV1840-3AH10

— Industrial Ethernet FC Marine Cable 2 x 2 (bis max. 85 m)
Bestell-Nr.: 6XV1840-4AH10

Stecker
Stecker zwischen PROFINET-Adapter und PG/PC, wie z. B.

— Industrial Ethernet FC RJ45 Plug 145 flr Control Unit
Bestell-Nr.: 6GK1901-1BB30-0Ax0
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1.5 Regeln zum Verdrahten mit DRIVE-CLIQ

1.5

22

Regeln zum Verdrahten mit DRIVE-CLIQ

Fir die Verdrahtung von Komponenten mit DRIVE-CLIiQ gibt es Regeln. Es wird
unterschieden zwischen verbindlichen DRIVE-CLiIQ-Regeln, die unbedingt eingehalten
werden missen, und empfohlenen Regeln, die eingehalten werden sollten, damit die offline
im STARTER erstellte Topologie nicht mehr geandert werden muss.

Die maximale Anzahl der DRIVE-CLiQ-Komponenten und die mégliche Art ihrer Verdrahtung
sind von folgenden Faktoren abhangig:

® Den verbindlichen DRIVE-CLiQ-Verdrahtungsregeln

® Der Anzahl und Art der aktivierten Antriebe und Funktionen auf der jeweiligen Control
Unit

® Der Rechenleistung der jeweiligen Control Unit

® Den eingestellten Verarbeitungs- und Kommunikationstakten

Neben den verbindlichen Verdrahtungsregeln und einigen zusatzlichen Empfehlungen
werden im Anschluss einige Beispiel-Topologien fur DRIVE-CLiQ-Verdrahtungen
angegeben.

Gegenuber diesen Beispielen kdnnen Komponenten entfernt, gegen andere ausgetauscht
oder erganzt werden. Sofern Komponenten gegen einen anderen Typ ausgetauscht werden
oder zusatzliche Komponenten hinzugefiigt werden, sollte diese Topologie mit dem Tool
SIZER Uberprift werden.

Wenn die reale Topologie nicht dem entspricht, was der STARTER offline anlegt, muss die
Offline-Topologie vor dem Download angepasst werden.

Inbetriebnahmehandbuch
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1.5 Regeln zum Verdrahten mit DRIVE-CLIQ

1.5.1 Verbindliche DRIVE-CLiQ-Regeln

DRIVE-CLiQ-Regeln

Die nachfolgenden Verdrahtungsregeln gelten flr Standardtaktzeiten (Servo 125 ps, Vektor
250 us). Bei kiirzeren Taktzeiten als den jeweiligen Standardtaktzeiten ergeben sich weitere
Einschrankungen aus der Rechenleistung der Control Unit (Projektierung tber das
Projektierungstool SIZER).

Allgemeine DRIVE-CLiQ-Regeln

Die nachfolgenden allgemeinen DRIVE-CLiQ-Regeln sind fiir die sichere Funktion des
Antriebs verbindlich einzuhalten.

1.

Es sind maximal 14 DRIVE-CLiQ-Teilnehmer an einem DRIVE-CLiQ-Strang an einer
Control Unit zuldssig (z. B. 12 U/f-Achsen + Infeed Module + 1 zusatzliches Module). Im
Beispiel unten umfasst der DRIVE-CLiQ-Strang die Antriebsobjekte (Drive Objects) 1 bis
14.

Es dirfen insgesamt maximal 8 Motor Modules an einer Control Unit angeschlossen
werden. Bei Mehrachs-Modulen zahlt jede Achse einzeln (1 Doppel Motor Module = 2
Motor Modules). Ausnahme: Bei U/f-Steuerung sind maximal 12 Motor Modules erlaubt.

Bei Vektor U/f-Steuerung dirfen nur an einem DRIVE-CLiQ-Strang der Control Unit mehr
als 4 Teilnehmer angeschlossen werden.

Ringverdrahtungen von Komponenten sind nicht zugelassen.

5. Doppelverdrahtungen von Komponenten sind nicht zugelassen.

Inbetriebnahmehandbuch
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Bild 1-2 Beispiel: DRIVE-CLiQ-Strang am DRIVE-CLiQ-Anschluss X103 einer Control Unit

DRIVE-CLiQ-Komponenten unbekannten Typs innerhalb einer Topologie werden
funktional nicht unterstiitzt. Die DRIVE-CLiQ-Signale werden durchgeschleift.
Folgende Kriterien kennzeichnen den unbekannten Typ:

— Kenndaten der Komponente liegen nicht vor.
— Ein Stellvertreter-Drive-Object ist nicht definiert.
— Eine Zuordnung der Komponente zu einem bekannten Drive Object ist nicht definiert.

In einer DRIVE-CLIiQ-Topologie mit einem CU Link und DRIVE-CLiQ-Verbindungen ist
nur genau eine Control Unit als CU Link-Master / DRIVE-CLiQ-Master erlaubt.

Wenn eine CU Link-Verbindung erkannt wird, wird der DRIVE-CLiQ-Basistakt 0 (r0110[0])
auf 125 ps gesetzt und dieser DRIVE-CLiQ-Buchse zugeordnet.
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1.5 Regeln zum Verdrahten mit DRIVE-CLIQ

9. Fir die Bauform Booksize gilt:

— In den Betriebsarten Servoregelung und Vektor U/f-Steuerung darf nur genau ein
Line Module an die Control Unit angeschlossen werden. In der Betriebsart
Vektorregelung dirfen maximal drei weitere Line Modules dazu parallel geschaltet
werden (also insgesamt 4 Line Modules).

— Ein Line Module und Motor Modules kénnen in der Betriebsart Servoregelung an
einen DRIVE-CLiQ-Strang angeschlossen werden.

— Ein Line Module und Motor Modules missen in der Betriebsart Vektorregelung an
getrennte DRIVE-CLIiQ-Strange angeschlossen werden.

— Bei der Bauform Booksize ist eine Parallelschaltung von Infeed Modules oder Motor
Modules nicht erlaubt.

10.Fir die Bauform Chassis gilt:

— Line Modules (Active Line, Basic Line, Smart Line) und Motor Modules muissen an
getrennte DRIVE-CLIiQ-Strange angeschlossen werden.

— Motor Modules mit unterschiedlichen Pulsfrequenzen (Baugréfie FX, GX, HX, JX)
mussen an getrennte DRIVE-CLiQ-Strange angeschlossen werden.

11.Parallelbetrieb von Leistungsteilen bei Bauform Chassis:

— Bei Vektorregelung und bei U/f-Steuerung ist eine Parallelschaltung von
Leistungsteilen zuldssig, bei Servoregelung nicht.

— Es sind maximal 4 Infeed Modules innerhalb einer Parallelschaltung erlaubt.
— Es sind maximal 4 Motor Modules innerhalb einer Parallelschaltung erlaubt.

— Es ist nur genau eine Parallelschaltung von Motor Modules erlaubt. Fir eine
Parallelschaltung wird in der Topologie genau ein Antriebsobjekt ("Servo" oder
"Vektor") angelegt.

12.Bei Parallelschaltung von Motor Modules ist nur je ein SINAMICS Sensor Module
Integrated (SMI) pro Motor Module erlaubt.

13.Eine Umschaltung unterschiedlicher Motoren ist bei einer Parallelschaltung nicht erlaubt.
14.Mischbetrieb von Infeed Modules oder Motor Modules:

— Der Betrieb von Infeed Modules oder Motor Modules unterschiedlicher Leistung ist
innerhalb einer Parallelschaltung nicht erlaubt.

— Bei Line Modules der Bauform Chassis sind beim Mischbetrieb von Smart Line
Modules und Basic Line Modules zwei Parallelschaltungen erlaubt.

— Folgende Kombinationen von Line Modules sind nicht zuldssig:
Active Line Module (ALM) mit Basic Line Module (BLM)
Active Line Module (ALM) mit Smart Line Module (SLM)

15.Mischbetrieb Bauformen:

— Motor Modules Chassis und Motor Modules Booksize missen an getrennte DRIVE-
CLiQ-Strange angeschlossen werden.

16.Mischbetrieb Regelungsarten:
— Ein Mischbetrieb Servoregelung und Vektorregelung ist nicht zulassig.
— Ein Mischbetrieb Servoregelung und U/f-Steuerung ist erlaubt.

— Ein Mischbetrieb Vektorregelung und U/f-Steuerung ist erlaubt.

Inbetriebnahmehandbuch
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1.5 Regeln zum Verdrahten mit DRIVE-CLIQ

17.Mischbetrieb Regelungstakte:
Folgende Kombinationen sind zulassig:

— Servo mit 62,5 ps und Servo mit 125 ps

— Servo mit 125 ps und Servo mit 250 us

— Vektor mit 250 ps und Vektor mit 500 ps
18.Betrieb mit Voltage Sensing Module (VSM):

— An ein Line Module darf genau 1 Voltage Sensing Module (VSM) angeschlossen
werden.
Ausnahme: Wenn das Funktionsmodul "Trafo" aktiviert ist, darf ein zweites VSM
angeschlossen werden.

— An ein Motor Module dirfen maximal 2 VSM angeschlossen werden.

— Das VSM muss an eine freie DRIVE-CLiQ-Buchse des zugehdrigen Line Modules /
Motor Modules angeschlossen werden (zur Unterstiitzung der automatischen
Zuordnung des VSM).

19.An einem Antriebsobjekt "SERVO" oder "VECTOR" muss die Anzahl der
angeschlossenen Geber gleich der Zahl der parametrierten Geberdatensatze (p0140)
sein. Maximal sind drei Geber pro Antriebsobjekt zulassig.
Ausnahme:

— Bei einem maximalen Mengengerist von 6 Achsen in Servoregelung mit einem
Stromreglertakt von 125 ps und einem Line Module kénnen maximal 9 Geber
angeschlossen werden.

— Bei 5 Achsen in Servoregelung mit einem Stromreglertakt von 125 ps kénnen maximal
15 Geber angeschlossen werden.

20.Es sind maximal 24 Antriebsobjekte anschlie3bar.

21.Es kénnen maximal 16 Terminal Modules an die CU320-2 angeschlossen werden.
Hinweis: Wenn ein TM15 Base, TM31, TM54F oder ein TM41 angeschlossen werden,
muss die Anzahl der angeschlossen Standardachsen reduziert werden.

22 Taktzeiten mit TM31
Es sind maximal 3 Terminal Modules 31 (TM31) bei 2 ms Zeitscheibe anschliel3bar.

Hinweis

Ein Double Motor Module, ein DMC20, ein DME20, ein TM54F und ein CUA32
entsprechen jeweils zwei DRIVE-CLiQ-Teilnehmern. Dies gilt auch fiir Double Motor
Modules, an denen nur ein Antrieb konfiguriert ist.

23.Die Kommunikations-Basistakte (p0115[0] und p4099) aller Komponenten, die an einem
DRIVE-CLiQ-Strang angeschlossen sind, missen unter sich ganzzahlig teilbar sein.

— Der kleinste Kommunikations-Basistakt betragt 125 ps.

— Die Ausnahme sind maximal 3 servogeregelte Achsen mit 62,5 ys Kommunikations-
Basistakt oder eine servogeregelte Achse mit 31,25 ys Kommunikations-Basistakt.

24 Bei Stromreglertakten Ti < 125 ps missen die Motor Modules auch bei gleichem
Reglertakt symmetrisch an zwei DRIVE-CLiQ Ports angeschlossen werden.
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25.Die schnellste Abtastzeit eines Antriebsobjekts in Servoreglung ergibt sich wie folgt:
— Ti=31,25 ps: Genau 1 Antriebsobjekt in Servoreglung
— Ti=62,5 ys: Max. 3 Antriebsobjekte in Servoreglung
— Ti=125 ps: Max. 6 Antriebsobjekte in Servoreglung

26.Die schnellste Abtastzeit eines Antriebsobjekts in Vektorreglung ergibt sich wie folgt:
— Ti=250 ps: Max. 3 Antriebsobjekte in Vektorregelung
— Ti =400 ps: Max. 5 Antriebsobjekte in Vektorregelung
— Ti =500 ps: Max. 6 Antriebsobjekte in Vektorregelung

27.Die schnellste Abtastzeit eines Antriebsobjekts in U/f-Steuerung ergibt sich wie folgt:
— Ti=500 ps: Max. 12 Antriebsobjekte in U/f-Steuerung

28.Die Anzahl der maximalen DRIVE-CLIiQ -Teilnehmer an einem DRIVE-CLiQ-Strang der
Control Unit ist abhangig vom Basistakt des DRIVE-CLiQ-Stranges:

— Bei Stromreglertakt 31,25 ys sind maximal 3 DRIVE-CLiQ-Teilnehmer erlaubt,

— Bei Stromreglertakt 62,5 ps sind maximal 5 DRIVE-CLiQ-Teilnehmer erlaubt

— Bei Stromreglertakt 125 ps sind maximal 14 DRIVE-CLiQ-Teilnehmer erlaubt

— Bei Stromreglertakt 250 ps sind maximal 20 DRIVE-CLIiQ-Teilnehmer erlaubt

— Bei Stromreglertakt 500 ps sind maximal 30 DRIVE-CLiQ-Teilnehmer erlaubt
29.Beispiele Taktebene 62,5 yus:

- Topologie 1: 1 x ALM (250 ps) + 2 x Servo (62,5 ps) + 2 x Servo (125 ps) + 3 x TM15
+ TM54F + 4 x dbSI2 mit Geber SI Motion Uberwachunsgstakt (p9500) = 12 ms +
S| Motion Istwerterfassungs-Takt (p9511) = 4 ms + 4 x dir. Messsysteme

— Topologie 2: 1 x ALM (250 ps) + 2 x Servo (62,5 ys) + 2 x U/f (500 ps) +
3 x TM15 Base 2 ms + 2 x dbSI2 mit Geber S| Motion Uberwachunsgstakt (p9500) =
12 ms + S| Motion Istwerterfassungs-Takt (p9511) = 4 ms + 2 x dbSI2 sensorless +
2 x dir. Messsysteme

— Topologie 3: 1 x Servo (62,5 pys) + 4 x U/f ist in Verbindung mit Syfety Integrated nicht
moglich.

30.Beispiel Taktebene 31,25 us: 1 x Servo (31,25 us)

31.Wenn an einem Antriebsobjekt die Stromreglerabtastzeit Ti in eine Abtastzeit gedndert
werden muss, die nicht zu den Abtastzeiten der anderen Antriebsobjekte am DRIVE-
CLiQ-Strang passt, gibt es folgende Lésungsmaoglichkeiten:

— Stecken Sie das geanderte Antriebsobjekt an einen separaten DRIVE-CLIiQ-Strang.

- Andern Sie die Stromreglerabtastzeiten bzw. die Abtastzeiten der Ein- / Ausgénge der
anderen Antriebsobjekte ebenfalls so, dass sie wieder zu der gednderten Abtastzeit
passen.
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32.An freie DRIVE-CLiQ-Anschlisse von Komponenten mit einer Abtastzeit von T;
= 31,25 ps durfen nur Komponenten mit derselben Abtastzeit angeschlossen werden.
Folgende Komponenten sind erlaubt:

— Sensor Modules

— Hochfrequenz-Dampfungsmodule (HF- Dampfungsmodule)

— Active Line Modules Booksize im Strang des HF-Filter Modules.
— Smart Line Modules Booksize im Strang des HF-Filter Modules.

— Fuar weitere Komponenten sind zusétzliche DRIVE-CLiQ-Stréange zu nutzen:
Weitere Motor Module in Servoregelung, in Vektorregelung, in U/f-Steuerung oder
TMs.

33.Der Anschluss folgender Komponenten ist bei einer Abtastzeit von Ti = 31,25 pys nicht
erlaubt:

— Weitere Motor Modules in Servoregelung.
— Weitere Motor Modules in U/f-Steuerung.
34.Regeln bei Verwendung eines TM54F:

— Ein TM54F muss Uber DRIVE-CLIQ direkt an eine Control Unit angeschlossen
werden.

— Jeder Control Unit kann nur ein TM54F zugeordnet werden.

— Am TM54F lassen sich weitere DRIVE-CLiQ-Teilnehmer wie Sensor Modules und
Terminal Modules (jedoch kein weiteres Terminal Module TM54F) betreiben.

— Bei einer CU310-2 kann kein TM54F an denselben DRIVE-CLiQ-Strang
angeschlossen werden, wie das Power Module.

35.Es dirfen maximal 4 Motor Modules mit Safety Extended Functions an einem DRIVE-
CLiQ-Strang betrieben werden (nur fir Ti= 125 ps). An diesem DRIVE-CLiQ-Strang
dirfen keine weiteren DRIVE-CLiQ-Komponenten betrieben werden.

36.Wenn eine Achse nur einen Geber hat und fiir diese Achse Safety-Funktionen aktiviert
sind, darf dieser Geber nur am Motor Module oder am Hub-Modul DMC20
angeschlossen werden.

37.Fir den DRIVE-CLiQ-Anschluss von CX- / NX-Komponenten an eine Control Unit gilt:

Der Anschluss an die Control Unit ergibt sich aus der Profibusadresse der CX / NX
(10 - X100, 11 -» X101, 12 -» X102, 13 - X103, 14 - X104, 15 -» X105).

38.Kombinationen von SIMOTION-Master-Control Units und SINUMERIK-Slave-Control
Units sind nicht zul&ssig.

39.Kombinationen von SINUMERIK-Master-Control Units und SIMOTION-SIlave-Control
Units sind nicht zulassig.

Hinweis

Damit die Funktion "Automatische Konfiguration" die Geber den Antrieben zuweisen
kann, missen auch die nachfolgenden empfohlenen Regeln eingehalten werden.

Inbetriebnahmehandbuch
Inbetriebnahmehandbuch, (IH1), 01/2011, 6SL3097-4AF00-0AP1 27



Inbetriebnahmevorbereitung

1.5 Regeln zum Verdrahten mit DRIVE-CLIQ

1.5.2 Empfohlene DRIVE-CLiQ-Regeln

Empfohlene DRIVE-CLiQ-Regeln

1.

Fir alle DRIVE-CLiIQ-Komponenten mit Ausnahme der Control Unit gilt: Die DRIVE-CLIiQ-
Buchsen Xx00 sind DRIVE-CIliQ-Eingéange, die anderen DRIVE-CLiQ-Buchsen sind
Ausgange.

Ein einzelnes Line Module soll direkt an den DRIVE-CLiQ-Buchse X100 der Control Unit
angeschlossen werden.

— Bei mehreren Line Modules soll in Linie verdrahtet werden.

— Falls die DRIVE-CLiQ-Buchse X100 nicht verfligbar ist, soll die nachst héhere DRIVE-
CLiQ-Buchse gewahlt werden.

Ein Filter-Modul bei Stromreglertakt 31,25 ps soll direkt an eine DRIVE-CLiQ-Buchse der
Control Unit angeschlossen werden.

Bei der Bauform Chassis sollen Motor Modules mit Stromreglertakt = 250 ys an der
DRIVE-CLiQ-Buchse X101 der Control Unit angeschlossen werden. Gegebenenfalls soll
in Linie verdrahtet werden.

— Falls die DRIVE-CLiQ-Buchse X101 nicht verfligbar ist, soll bei diesen Motor Modules
die nachst héhere DRIVE-CLiQ-Buchse gewahlt werden.

Bei der Bauform Chassis sollen Motor Modules mit Stromreglertakt = 400 ps an die
DRIVE-CLiQ-Buchse X102 der Control Unit angeschlossen werden. Gegebenenfalls soll
in Linie verdrahtet werden.

— Falls die DRIVE-CLiIQ-Buchse X102 nicht verfiigbar ist, soll bei diesen Motor Modules
die nachst héhere DRIVE-CLiQ-Buchse gewahlt werden.

Bei der Bauform Chassis sollen das Line Module und die Motor Modules an getrennte
DRIVE-CLiQ-Strange angeschlossen werden.

. Peripherie-Komponenten (z. B. Terminal Module, TM) sollen an der DRIVE-CLiQ-Buchse

X103 der Control Unit in Linie angeschlossen werden.

— Falls die DRIVE-CLiIQ-Buchse X103 nicht verfiigbar ist, soll fir die Peripherie-
Komponenten eine beliebige freie DRIVE-CLiIQ-Buchse gewahlt werden.

Bei der Bauform Booksize sollen die Motor Modules in der Regelungsart Servoregelung
an der DRIVE-CLiQ-Buchse X100 der Control Unit in Linie angeschlossen werden.

— Falls die DRIVE-CLiQ-Buchse X100 nicht verflugbar ist, soll bei diesen Motor Modules
die nachst héhere DRIVE-CLiQ-Buchse gewahlt werden.

Die Motorgeber fiir den ersten Antrieb eines Double Motor Modules sollen an die
zugehdrige DRIVE-CLiQ-Buchse X202 angeschlossen werden.

10.Die Motorgeber fiir den zweiten Antrieb eines Double Motor Modules sollen an die
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zugehorige DRIVE-CLiIQ-Buchse X203 angeschlossen werden.
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11.Der Motorgeber soll an das zugehdrige Motor Module angeschlossen werden:
Anschluss Motorgeber tiber DRIVE-CLIQ:

— Single Motor Module Booksize an Klemme X202

— Double Motor Module Booksize Motor X1 an Klemme X202 und Motor X2 an Klemme
X203

— Single Motor Module Chassis an Klemme X402
— Power Module Blocksize mit CUA31: Geber an Klemme X202

— Power Module Blocksize mit CUA31: Geber an Klemme X100 oder tiber TM31 an
X501

— Power Module Chassis an Klemmen X402

Hinweis

Wenn ein zusatzlicher Geber an einem Motor Module angeschlossen ist, wird er bei
der automatischen Konfiguration diesem Antrieb als Geber 2 zugeordnet.

12.DRIVE-CLIiQ-Buchsen sollen méglichst symmetrisch verdrahtet werden.
Beispiel: 8 DRIVE-CLiQ-Teilnehmer nicht in Serie an einer DRIVE-CLiQ-Buchse der CU
anschlieRen, sondern bei 4 DRIVE-CLiQ-Buchsen 2 Teilnehmer an jeder DRIVE-CLIiQ-
Buchse.

13.Die DRIVE-CLiQ-Leitung von der Control Unit soll an die DRIVE-CLiQ-Buchse X200 des
ersten Leistungsteils Booksize bzw. X400 des ersten Leistungsteils Chassis
angeschlossen werden.

14.Die DRIVE-CLIiQ-Verbindungen zwischen den Leistungsteilen sollen jeweils von den
DRIVE-CLiQ-Buchsen X201 zu X200 bzw. X401 zu X400 der Folgekomponente
angeschlossen werden.

15.Ein Power Module mit dem CUA31 soll am Ende des DRIVE-CLiQ-Stranges
angeschlossen werden.

Control Single Double Single Power Module

Unit Motor Motor Motor Blocksize

— Module Module Module

X103

| —] — — —

X102 X202/X402 X203 X202/X402 CUA31

—_ = — = —

X101 X201/X401 X202 X201/X401 X202

)ﬁ =] = =7 —_

0 X2007X400 X201 X2007X400 X201
=] =
X200 X200
Bild 1-3 Beispiel DRIVE-CLiQ-Strang

16.An freien DRIVE-CLiQ-Buchsen von Komponenten innerhalb eines DRIVE-CLIQ-
Stranges (z. B. in Reihe verdrahtete Motor Modules) soll immer nur ein Endteilnehmer
angeschlossen werden, z. B. ein Sensor Module oder ein Terminal Module, ohne
Weiterleitung an zuséatzliche Komponenten.

17.Sofern moglich, sollen Terminal Modules und Sensor Modules von direkten
Messsystemen an freie DRIVE-CLiQ-Buchsen der Control Unit angeschlossen werden
und nicht an den DRIVE-CLiQ-Strang der Motor Modules.
Hinweis: Bei Sternverdrahtung gilt diese Einschrankung nicht.
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18.Das TM54F soll nicht mit Motor Modules an einem DRIVE-CLiQ-Strang betrieben
werden.

19.Die Terminal Modules TM15, TM17 und TM41 besitzen schnellere Abtasttakte als die
TM31 und TM54F. Deshalb sollen die beiden Terminal Module-Gruppen an getrennten
DRIVE-CLiQ-Strangen angeschlossen werden.

20.Bei Mischbetrieb der Betriebsarten Servoregelung und Vektor-U/f-Steuerung sollen
getrennte DRIVE-CLIiQ-Strange fur die Motor Modules verwendet werden.

— Auf einem Doppel Motor Module ist Mischbetrieb von Betriebsarten nicht zulassig.

21.Das Voltage Sensing Module (VSM) soll an die DRIVE-CLiQ-Buchse X202 (Bauart
Booksize) oder X402 (Bauart Chassis) des Line Modules angeschlossen werden.

— Wenn die DRIVE-CLiQ-Buchse X202 / X402 nicht verfugbar ist, soll eine freie DRIVE-
CLiQ-Buchse des Line Modules gewahlt werden.

Control Active Single
Unit Line Motor
= Module Module
X103
 — = =  —
X102 X202/X402 X500 X202/X402
=  m— =7
X101 X201/X401 X201/X401
= = =
X100 X200/X400] X200/X400]

VSM
o
Bild 1-4 Beispiel-Topologie mit VSM bei Booksize- und Chassis-Komponenten

Tabelle 1- 5 Anschluss VSM

Komponente Anschluss VSM

Active Line Module Booksize X202

Active Line Module Chassis X402

Power Module Chassis X402

Motor Module Chassis X402 (Bei PEM Geberlos und Funktion "Fangen" aktiv)
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1.6.3 Beispielverdrahtung von Antrieben in Vektorregelung

Beispiel 1

Ein Antriebsverband mit drei Motor Modules Bauart Chassis mit gleichen Pulsfrequenzen
oder drei Motor Modules Bauart Booksize in Vektorregelung:

Die Motor Modules Bauart Chassis mit gleichen Pulsfrequenzen oder die Motor Modules
Bauart Booksize in Vektorregelung kénnen an einer DRIVE-CLiQ-Schnittstelle der Control
Unit angeschlossen werden.

Im folgenden Bild werden drei Motor Modules an die DRIVE-CLiQ-Buchse X101
angeschlossen.

Hinweis

Diese Topologie entspricht nicht der Topologie, die offline vom STARTER erstellt wird, und
muss manuell gedndert werden.

Infeed 1 Antrieb 1 Antrieb 2 Antrieb 3
Control Active Single Single Single
Unit Line Motor Motor Motor
—= Module Module Module Module
X103
| m—] = = = =
X102 X402 X402 X402 X402
X701 Xa01 Xa01 L Xa01 L X401
X700 X400 Xa00 X400 X400
o —0 —0 — 9
[ [ [
Acti —= —= —=
| tCtéve | X500 | X500 | X500
nterface o—-H o— -4 o— -1
Module | x520 |! | X520 |! | x520 |!
= smc || smc || smc ||
30 1 || 30 [i || 30 /[
! | i
T R e N e s
- —o o —o - —o
M M M
Bild 1-5 Antriebsverband Chassis mit gleichen Pulsfrequenzen
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Antriebsverband von vier Motor Modules Bauart Chassis mit unterschiedlichen Pulsfrequenzen

Motor Modules mit unterschiedlichen Pulsfrequenzen miissen an verschiedene DRIVE-
CLiQ-Buchsen der Control Unit angeschlossen werden.

Im folgenden Bild werden zwei Motor Modules (400 V, Leistung < 250 kW, Pulsfrequenz
2 kHz) an die Schnittstelle X101 und zwei Motor Modules (400 V, Leistung > 250 kW,

Pulsfrequenz 1,25 kHz) an die Schnittstelle X102 angeschlossen.

Hinweis

Diese Topologie entspricht nicht der Topologie, die offine vom STARTER erstellt wird, und
muss manuell geéndert werden.

r — — — — —/

Antrieb 1 Antrieb 2 Antrieb 3 Antrieb 4
Single Single Single Single
Motor Motor Motor Motor
Module Module Module Module

= = —=
X402 X402 X402 X402
= —_ =  — |
X401 L X401 X401 L X401
Xa00 X400 X200 X400
X500 X500 X500 X500
O— - —l O— - —l O— - —I O— - —l
X520 | X520 | X520 | X520
smc || smc || smc |! smc ||
30 1 || 30 [i ||l 0 [i || 30 |
i | | i
S Ve P Ve
—o o —o L —o L —eo
M M M M

Antriebsverband Bauart Chassis mit unterschiedlichen Pulsfrequenzen

Infeed 1
Control Active
Unit Line
= Module
X103
—= =
X102 X402
—= —_
X101 X401
= =
X100 X400
(o)
Active
Interface
Module
=
X500
VSM
Bild 1-6
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1.54 Beispielverdrahtung von parallelen Motor Modules in Vektorregelung

Antriebsverband von zwei parallelgeschalteten Line Modules und Motor Modules Bauart Chassis
gleichen Typs

Parallelgeschaltete Line Modules Bauart Chassis und Motor Modules Bauart Chassis
gleichen Typs kénnen jeweils an einer DRIVE-CLiQ-Buchse der Control Unit angeschlossen
werden.

Im folgenden Bild werden zwei Active Line Modules und zwei Motor Modules an die Buchse
X100 bzw. X101 angeschlossen.

Weitere Hinweise zur Parallelschaltung siehe Kapitel "Parallelschaltung von Leistungsteilen"
finden Sie im Funktionshandbuch SINAMICS S120.

Hinweis

Diese Topologie entspricht nicht der Topologie, die Offline vom STARTER erstellt wird, und
muss manuell gedndert werden.

Infeed 1 Antrieb 1
Control Active Active Single Single
Unit Line Line Motor Motor
Module Module Module Module
X103
= = = —_
X102 X402 X402 X402 X402
= = —_ = c—
X101 X401 X401 X401 L X401
X700 X200 X400 Xa00 X400
[e] o ? (i)
I ]
Active Active I jmm] |
Interface Interface _X.5|;(|)0
Module Module | [ "x520 |
|
X500 X500 . | SMC
K 30 |
|
VSM VSM |- BN |
l—| —e— |—!
M
—=—— DRIVE-CLIQ
v O — - — Geber
©— — Leistung
Bild 1-7 Antriebsverband von parallelgeschalteten Leistungsteilen Bauart Chassis
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1.5.5

Blocksize

Beispiel-Verdrahtung Power Modules

DRIVE-CLIQ

Power Module 340

Blocksize

D

X100

Control
Unit

E|x124

Motorleitung

DRIVE-CLIQ

X100 DRIVE-CLIQ

Control
Unit
Adapter

H X124

Power Module 340

Blocksize

D

Motorleitung Geberleitung

Bild 1-8
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Chassis
DRIVE-CLIQ
{TTH L1
X100
Control
Unit
Power Module Chassis
H x124 XE00
TM31
L
Bild 1-9 Beispiel-Verdrahtung Power Modules Chassis
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1.5.6

Andern der Offline-Topologie im STARTER

Die Gerate-Topologie kann im STARTER durch Ziehen der Komponenten im
Topologiebaum geandert werden.

Tabelle 1- 6 Beispiel Andern der DRIVE-CLiQ-Topologie

&-flls Antriebsgeraet_Adr37
> Ubersicht
> Konfiguration
>  Topologie

Ansicht Topologiebaum Bemerkung
Topologiebaumn | Markieren der DRIVE-CLIiQ-
Komponente

m Control_Jnit 713
[=_| Einspseisung BEnspeisumg (20

Topologiebaum |

Bl Confol_Jnit (1)

EI ¥ Einspeisung Einspeisung (23
-E—Eﬂ Hnirieb_ 1.Leistungstel (30

Artrieb_1.5%_zu_Geoder_1 {4)

O] Antrist_1.Leistungsteil (3)
frai
frel

Mit gedriickter Maustaste Komponente
zur gewlinschten DRIVE-CLiQ-
Schnittstelle ziehen und loslassen.

Topologisbaum |

Control_Unit (1)
[ Einspeisung Binspeisung (2

. [ZLo[ Antrieb_1.5M zu Geber 1 {4)
frei
frei

Die Topologie im STARTER ist
geandert.
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1.5.7

Beschreibung

1.5 Regeln zum Verdrahten mit DRIVE-CLIQ

Offline-Korrektur der Solltopologie

Die Topologie basiert auf einem modularen Maschinenkonzept. Das Maschinenkonzept wird
"Offline" im STARTER in der maximalen Auspragung als Solltopologie erstellt.

Die maximale Auspragung ist der Maximalausbau eines bestimmten Maschinentyps. In der
maximalen Auspragung sind alle Maschinenkomponenten, die zum Einsatz kommen
kénnen, in der Solltopologie vorkonfiguriert.

Komponenten deaktivieren und nicht vorhanden

In einer geringeren Ausbaustufe der Maschine muissen Sie in der Solltopologie die in der
Isttopologie nicht verwendete Antriebsobjekte und Geber markieren. Dazu setzen Sie fir die
entsprechenden Antriebsobjekte und Geber die Parameter p0105 bzw. p0145 = 2
(Komponente deaktivieren und nicht vorhanden). Die in einem offline erzeugten Projekt auf
den Wert "2" gesetzte Komponente darf in der Isttopologie von Anfang an nie gesteckt sein.

Die Teiltopologie ist auch einsetzbar, um eine Maschine nach Ausfall einer Komponente
weiterlaufen zu lassen, bis das Ersatzteil lieferbar ist. Dazu darf allerdings von diesem
Antriebsobjekt keine BICO-Quelle auf andere Antriebsobjekte verschaltet sein.

Beispiel einer Teiltopologie

Ausgangspunkt ist eine im STARTER "offline" erstellte Maschine. Bei dieser Maschine
wurde der "Antrieb 1" nicht realisiert.

e Das Antriebsobjekt "Antrieb 1" entfernen Sie "offline" Gber p0105 = 2 aus der
Solltopologie.

® Die DRIVE-CLIiQ-Leitung stecken Sie von der Control Unit direkt zum "Antrieb 2" um.
e (bertragen Sie das Projekt mit "Laden ins Antriebsgerét".
® Fihren Sie "RAM nach ROM kopieren" durch.

Inbetriebnahmehandbuch
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Bild 1-10 Beispiel einer Teiltopologie
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1.5 Regeln zum Verdrahten mit DRIVE-CLIQ

AVORSICHT

Wenn ein Antrieb eines fir Safety Integrated gruppierten Verbands tiber p0105
deaktiviert wird, wird r9774 nicht richtig ausgegeben, weil die Signale des deaktivierten
Antriebs nicht mehr aktualisiert werden.

Abhilfe: Vor dem Deaktivieren nehmen Sie diesen Antrieb aus der Gruppierung heraus.
Siehe auch: SINAMICS S120 Funktionshandbuch Safety Integrated

Komponenten aktivieren/deaktivieren

Auf dieselbe Weise sind in der Expertenliste Antriebsobjekte mit dem Parameter p0105 und
Geber mit p0145[0...n] aktivierbar / deaktivierbar. Wenn eine Komponente zeitweise nicht
bendtigt wird, dann dndern Sie die Parameter der Komponente von p0105 oder p0145 von
"1" auf "0". Die deaktivierten Komponenten bleiben gesteckt, sind aber deaktiviert. Von
deaktivierten Komponenten werden keine Fehler angezeigt.

Ubersicht wichtiger Parameter (siehe SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

Inbetriebnahmehandbuch

p0105 Antriebsobjekt aktivieren/deaktivieren

r0106 Antriebsobjekt aktiv/inaktiv

p0125 Leistungsteilkomponente aktivieren/deaktivieren

r0126 Leistungsteilkomponente aktiv/inaktiv

p0145[0...n] Geberschnittstelle aktivieren/deaktivieren

r0146 Geberschnittstelle aktiv/inaktiv

p9495 BICO Verhalten zu deaktivierten Antriebsobjekten

p9496 BICO zu nun aktivierten Antriebsobjekten wieder herstellen
r9498[0...29] BICO BI/Cl-Parameter zu deaktivierten Antriebsobjekten
r9499[0...29] BICO BO/CO-Parameter zu deaktivierten Antriebsobjekten
r9774.0...31 CO/BO: Sl Status (Gruppe STO)

Inbetriebnahmehandbuch, (IH1), 01/2011, 6SL3097-4AF00-0AP1 39
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1.5 Regeln zum Verdrahten mit DRIVE-CLIQ

1.5.8 Beispiel-Verdrahtung von Servo-Antrieben
Im folgenden Bild ist die maximale Anzahl regelbarer Servo-Antriebe mit
Zusatzkomponenten dargestellt. Die Abtastzeiten der einzelnen Komponenten sind
e Active Line Module: p0115[0] = 250 ps
® Motor Modules: p0115[0] = 125 us
® Terminal Module/Terminal Board p4099 = 1 ms
= 1 SMy SMx SMx SMx SMx SMx SMx
g |
——
Control SMM SMM DMM SMM SMM
Unit Sy
X103 X203
{ —
X102 X500 X202 X202 X202 X202 X202
{ — —  m— { — { — — { —
X101 X201 X201 X201 X201 X201
X100 | | X200 | )IQ% I_ )IQ% )% _l )%
ALM SMy
X500
—t—
X202
—_
X201
>IQ%I
|
Bild 1-11 Beispiel-Topologie Servo
Legende zur Beispiel-Topologie:
ALM = Active Line Module
SMM = Single Motor Module
DMM = Double Motor Module
SMx = Motorgeber
SMy = Direktes Messsystem
TMx = TM31, TM15DI/DO, TB30
Inbetriebnahmehandbuch
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1.5 Regeln zum Verdrahten mit DRIVE-CLIQ

1.6.9 Beispiel-Verdrahtung von Vektor U/f-Antrieben
Im folgenden Bild ist die maximale Anzahl regelbarer Vektor U/f-Antriebe mit
Zusatzkomponenten dargestellt. Die Abtastzeiten der einzelnen Komponenten sind:
® Active Line Module: p0115[0] = 250 ps
o Motor Modules: p0115[0] = 125 us
® Terminal Module/Terminal Board p4099 = 1 ms
® max. 12 Achsen in U/f-Steuerung regelbar
—
X501
=
X500
TMx SMM SMM SMM SMM
CU320
X202 X202 X202 X202
— — — —_
X103 X201 X201 X201 )%
g
X100
C=—
ALM SMM SMM SMM SMM
X202 X202 X202 X202 X202
—_ —_ —_ —
= (= - (=- = = ALM = Active Line Module
= 2 I I T B I i B I [ SMM = Single Motor Module
TMx = TM31, TM15DI/DO
Bild 1-12 Beispiel Topologie Vektor U/f-Steuerung
1.5.10 Hinweise zur Anzahl regelbarer Antriebe
Die Anzahl und Art der geregelten Achsen sowie der zusatzlich aktivierten Funktionen des
Projektes kann durch Konfiguration der Firmware skaliert werden. Speziell bei
anspruchsvollen Projektierungen, wie z. B. hohe Dynamik der Antriebe oder eine grol3e
Anzahl der Achsen bei zusatzlicher Nutzung von Sonderfunktionen, wird eine Prufung mit
dem Projektierungstool SIZER empfohlen. Der SIZER errechnet die Realisierbarkeit des
Projektes.
Die maximal moégliche Funktionalitat hangt von der Rechenleistung der verwendeten Control
Unit und den projektierten Komponenten ab.
Inbetriebnahmehandbuch
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1.5.10.1 Systemabtastzeiten und Anzahl regelbarer Antriebe

In diesem Kapitel ist eine Aufstellung der mit SINAMICS S120 betreibbaren Achsen in
Abhéngigkeit von den Taktzeiten in den unterschiedlichen Regelungsarten. Die Ubrigen
verfugbaren Restrechenzeiten sind fiir Optionen (z. B. DCC) verwendbar.

Taktzeiten bei Regelungsart "Servo"

Die folgende Tabelle zeigt die Anzahl der betreibbaren Achsen in Abhangigkeit von den
eingestellten Taktzeiten in der Regelungsart "Servo™:

Tabelle 1- 7 Abtastzeiteneinstellung bei Servo

Taktzeiten [us] Anzahl Motor / dir. TMY/TB
Stromregler Drehzahlregler Achsen Einspeisung Messsysteme
125 125 6 1[250 ps] 6/6 3[2000 ps]
62,5 62,5 3 1[250 ps] 3/3 32000 ps]
31,252 31,252 1 1 [250 ps] 1/1 3 [2000 ps]

1) Gilt fir TM31 oder TM15I0; bei TM54F, TM41, TM15, TM17, TM120 sind abhangig von der eingestellten Abtastzeit
Einschrankungen maglich.
2) In der Taktebene 31,25 ps kénnen Sie zusatzlich folgende Objekte einrichten:

- 1 Servo-Achse mit Abtastzeit 125 us
- 2 U/f-Achsen mit Abtastzeit 500 s

Folgende Kombinationen sind bei Stromreglertakt-Mischbetrieb zulassig:

® Servo mit 125 ps und Servo mit 250 ps (es dirfen nur 2 Taktebenen gemischt werden)
® Servo mit 62,5 pys und Servo mit 125 ps (es dirfen nur 2 Taktebenen gemischt werden)
Beachten Sie dabei: 1 Achse mit 31,25 us entspricht

® 2 Servo - Achsen mit 62,5 us

® 4 Servo - Achsen mit 125 us

® 8 U/f - Achsen mit 500 ys

Inbetriebnahmehandbuch
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Taktzeiten bei Regelungsart "Vektor"

Die folgende Tabelle zeigt die Anzahl der betreibbaren Achsen in Abhangigkeit von den
eingestellten Taktzeiten in der Regelungsart "Vektor":

Tabelle 1- 8 Abtastzeiteneinstellung bei Vektor

1.5 Regeln zum Verdrahten mit DRIVE-CLIQ

Taktzeiten [ps] Anzahl Motor / dir. ™"/ TB
Stromregler Drehzahlregler Achsen Einspeisung? Messsysteme
500 2000 6 1[250 ps] 6/6 3 [2000 ps]
4003 1600 5 1[250 ps] 5/5 3 [2000 ps]
250 1000 3 1 [250 ps] 3/3 3 [2000 ps]

1) Gilt fur TM31 oder TM15I0; bei TM54F, TM41, TM15, TM17, TM120 sind abh&ngig von der eingestellten Abtastzeit
Einschrankungen mdoglich.

2) Bei Leistungsteilen der Bauform Chassis ist der Takt der Einspeisung abhangig von der Modul-Leistung und kann die
Werte 400 ps, 375 ps oder 250 ps betragen.

3) Diese Einstellung fiihrt zu reduzierten Restrechenzeiten.

Folgende Kombination bei Stromreglertakt-Mischbetrieb ist zulassig:
e Vektor mit 250 ps und Vektor mit 500 ps

ACHTUNG

Einschréankung fir Bauform Chassis bei Sonderfunktionen

Wenn gleichzeitig die Flankenmodulation mit p1802 = 7 und Wobbeln mit p1810.2 = 1
aktiviert werden, wird das Mengengerust fur die Vektorregelung halbiert. Dann sind z. B.
maximal 3 Achsen bei 500 ps, 2 Achsen bei 400 ys oder 1 Achse bei 250 ps
Stromregeltakt moglich.

Inbetriebnahmehandbuch
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1.5 Regeln zum Verdrahten mit DRIVE-CLIQ

Taktzeiten bei Regelungsart "Vektor U/f"

Die folgende Tabelle zeigt die Anzahl der betreibbaren Achsen in Abhangigkeit von den
eingestellten Taktzeiten in der Regelungsart "Vektor U/f":

Tabelle 1-9 Abtastzeiteneinstellung bei Vektor U/f

Taktzeiten [us] Anzahl Motor / dir. TM/TB
Stromregler Drehzahlregler Antriebe / Einspeisung Messsysteme
500 2000 12 1[250 ps] -/- 3[2000 ps]

Mischbetrieb der Regelungsarten "Servo" und "Vektor U/f"

Im Mischbetrieb "Servo" mit "Vektor U/f-Steuerung" gilt eine Achse mit Servoregelung jeweils
als zwei Achsen in U/f-Steuerung.

Tabelle 1- 10 Achsenanzahl bei Mischbetrieb Servoregler und U/f-Steuerung

Anzahl Achsen in Servoregelung Anzahl Achsen in U/f-Steuerung
6 125 us 3 62,5 us 0
5 125 s 2 500 ps
4 125 ps 2 62,5 us 4 500 ps
3 125 us 6 500 ps
2 125 s 1 62,5 ps 8 500 ps
1 125 ps 10 500 ps
0 0 12 500 ps

Mischbetrieb der Betriebsarten "Vektor" und "Vektor U/f"

Im Mischbetrieb "Vektor" mit "Vektor U/f-Steuerung” gilt eine Achse in Vektorregelung jeweils
als zwei Achsen in U/f-Steuerung. In Verbindung mit der Vektorregelung sind maximal 6
Achsen erlaubt.

Tabelle 1- 11 Achsenanzahl bei Mischbetrieb Vektorregler und U/f-Steuerung

Anzahl Achsen in Vektorregelung Anzahl Achsen in U/f-Steuerung

6 250 ps 0

5 250 us 1 500 ps
4 250 us 2 500 ps
3 250 ps 3 500 ps
2 250 us 4 500 ps
1 250 us 5 500 ps
0 12 500 ps

Inbetriebnahmehandbuch
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1.5 Regeln zum Verdrahten mit DRIVE-CLIQ

Einsatz von DCC

Die verfiigbare Restrechenzeit kann fiir DCC verwendet werden. Dabei gelten folgende
Randbedingungen:

® Pro eingesparter Servo-Achse mit 125 ps (2 2 U/f-Achse mit 500 ps) kénnen max. 75
DCC-Bausteine bei 2 ms Zeitscheibe projektiert werden.

e 75 DCC-Bausteine bei 2 ms Zeitscheibe entsprechen 2 U/f-Achsen mit 500 ps.
e 50 DCC-Bausteine bei 2 ms Zeitscheibe entsprechen 1,5 U/f-Achsen mit 500 ps.

Einsatz von EPOS

Die folgende Tabelle zeigt die Anzahl der betreibbaren Achsen in Abhangigkeit von den
eingestellten Taktzeiten

Tabelle 1- 12 Abtastzeiten bei Verwendung von EPOS

Taktzeiten [ps] Anzahl
Stromregler Drehzahlregler Achsen Einspeisung
250 250 6 1[250 ps]
250 250 5 1 [250 ps]
125 125 4 1 [250 ps]

Der Einsatz eines Funktionsmoduls EPOS (mit 1 ms Lageregler/4 ms Positionierer)
entspricht 0,5 U/f-Achsen mit 500 ps.

Einsatz von CUA31/CUA32
Hinweise zum Einsatz der Control Unit Adapter CUA31 oder CUA32:
® CUAB31/32 ist die erste Komponente in der Topologie CUA31/32: 5 Achsen
® CUA31/32 ist nicht die erste Komponente in der Topologie CUA31/32: 6 Achsen

® Bei einem Stromreglertakt von 62,5 ps ist mit einem CUA31/32 nur 1 Achse mdglich

1.5.10.2 Optimierung von DRIVE-CLIiQ

Symmetrische Verteilung bei den Reglertakten 62,5 pys und 31,25 us

Bei beschleunigten Rechenzeiten der Master-Control Unit ist es notwendig, die Achsen auf
die DRIVE-CLIiQ-Verbindungen wie folgt zu verteilen:

o DRIVE-CLiIQ-Buchse X100: Infeed, Achse 2, 4, 6, ...
e DRIVE-CLiIQ-Buchse X101: Achse 1, 3, 5, ...
Achse 1, 2, 3, 4, 5, 6, ... soll dabei die Reihenfolge der Antriebsregler bedeuten.

Der Vorteil dieser Anordnung ist, dass immer 2 Messwerte gleichzeitig bei der Control Unit
ankommen.

Inbetriebnahmehandbuch
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1.5 Regeln zum Verdrahten mit DRIVE-CLIQ

1.5.10.3

Tabelle 1- 13 Werkseinstellungen

Voreinstellung der Abtastzeiten

Die Stromreglerabtastzeiten (p0115[0]) werden wie folgt bei der Erstinbetriebnahme
automatisch mit den Werten der Werkseinstellung voreingestellt:

Bauform Anzahl | p0112 p0115[0] | p1800
Active Infeed und Smart Infeed
Booksize 1 2 (Low) 250 ps -
Chassis 1 2 (Low) 250 ps -
400V /<300 kW
690 V / < 330 kW
Chassis 1 0 (Experte) 375 ps (p0092 = 1) -
400 V /> 300 kW 1 (xLow) 400 pus (p0092 = 0) -
690 V /> 330 kW
Basic Infeed
Booksize 1 4 (High) 250 ps -
Chassis 1 3 (Standard) 2000 ps -
Servo
Booksize 1 bis 6 3 (Standard) 125 ps 4 kHz
Chassis 1 bis 6 1 (xLow) 250 ps 2 kHz
Blocksize 1 bis 5 3 (Standard) 125 ps 4 kHz
Vector
Booksize 1 bis 3 nur n_reg 3 (Standard) 250 us 4 kHz
Chassis 1 bis 6 nur U/f 2 kHz
400V / <250 kW
Booksize 4 bis 6 nur n_reg 0 (Experte) 500 ps 4 kHz
Chassis 7 bis 12 nur U/f 2 kHz
400V / <250 kW
Chassis 1 bis 4 nur n_reg 0 (Experte) 375 ps (p0092 = 1) 1,333 kHz
> 250 kW 1 bis 5 nur U/f 1 (xLow) 400 ps (p0092 = 0) 1,25 kHz
690V 1 bis 6 nur n_reg 0 (Experte) 500 ps (p0092 = 1) 2 kHz
Booksize > 6 nur U/f 0 (Experte) 500 ps 4 kHz
Chassis 2 kHz
Blocksize 1 bis 3 nur n_reg 3 (Standard) 250 ps 4 kHz
1 bis 6 nur U/f
> 3 n_reg (min. 1) 0 (Experte) 500 ps 4 kHz
> 6 nur U/f
Vorsicht

Wenn an einer Control Unit ein Power Module Blocksize angeschlossen ist, werden die Abtastzeiten aller Vector-Antriebe
gemal den Regeln fir Power Modules Blocksize eingestellt (nur 250 ys oder 500 ys mdglich).
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1.6

Einschalten der Einspeisung

POWER ON

v

1.6 Ein-/Ausschalfen des Antriebssystems

Ein-/Ausschalten des Antriebssystems
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Bild 1-13
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<1> STWA .xx = Steuerwort Ablaufsteuerung Bit xx (r0898);
ZSWA .xx = Zustandswort Ablaufsteuerung Bit xx (r0899).
<2>r0002 = Betriebsanzeige
<3> nur erforderlich bei aktivierter Safety-Funktion ,Safe Torque Off (STO)*

Einschalten Einspeisung
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1.6 Ein-/Ausschalten des Anftriebssystems

Einschalten des Antriebs
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Bild 1-14
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Einschalten Antrieb

<1> STWA.xx = Steuerwort Ablaufsteuerung Bit xx (r0898);
ZSWA xx = Zustandswort Ablaufsteuerung Bit xx (r0899)
<2>r0002 = Betriebsanzeige
<3> nur erforderlich bei aktivierter Safety-Funktion ,Safe Torque Off (STO)"

Inbetriebnahmehandbuch
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Aus-Reaktionen

1.6 Ein-/Ausschalfen des Antriebssystems

o AUST

Der Antrieb wird durch sofortige Vorgabe von n_soll = 0 an der Hochlaufgeber-
Rucklauframpe (p1121) abgebremst.

Nach Erkennen des Stillstands wird eine eventuell parametrierte Motorhaltebremse
geschlossen (p1215). Nach Ablauf der SchlieRzeit (p1217) werden die Impulse
geldscht. Stillstand wird erkannt, wenn der Drehzahlistwert die Drehzahlschwelle
(p1226) unterschreitet oder wenn die bei Drehzahlsollwert < Drehzahlschwelle
(p1226) gestartete Uberwachungszeit (p1227) abgelaufen ist.

® AUS2

Sofortige Impulsléschung, der Antrieb trudelt aus.
Eine eventuell parametrierte Motorhaltebremse wird sofort geschlossen.

Die Einschaltsperre wird aktiviert.

e AUS3

Inbetriebnahmehandbuch

Der Antrieb wird durch sofortige Vorgabe von n_soll = 0 an der AUS3-Ricklauframpe
(p1135) abgebremst.

Nach Erkennen des Stillstandes wird eine eventuell parametrierte Motorhaltebremse
geschlossen. Am Ende der SchlieRzeit der Haltebremse (p1217) werden die Impulse
geldscht. Stillstand wird erkannt, wenn der Drehzahlistwert die Drehzahlschwelle
(p1226) unterschreitet oder wenn die bei Drehzahlsollwert < Drehzahlschwelle
(p1226) gestartete Uberwachungszeit (p1227) abgelaufen ist.

Die Einschaltsperre wird aktiviert.
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1.6 Ein-/Ausschalten des Anftriebssystems

Steuer- und Zustandsmeldungen

Tabelle 1- 14 Steuerung Ein-/Ausschalten

Signalname internes Steuerwort Binektoreingang PROFdrive/Siemens-
Telegramm 1 ... 352
0 = AUS1 STWA.00 p0840 EIN/AUS1 STW1.0
STWAE.00
0 =AUS2 STWA.01 p0844 1. AUS2 STW1.1
STWAE.O1 p0845 2. AUS2
0 =AUS3 STWA.02 p0848 1. AUS3 STW1.2
p0849 2. AUS3
Betrieb freigeben STWA.03 p0852 Betrieb freigegeben STW1.3
STWAE.03
Tabelle 1- 15 Zustandsmeldung Ein-/Ausschalten
Signalname internes Zustandswort Parameter PROFdrive/Siemens-
Telegramm 1 ... 352
Einschaltbereit ZSWA.00 r0899.0 ZSW1.0
ZSWAE.00
Betriebsbereit ZSWA.01 r0899.1 ZSW1.1
ZSWAE.O1
Betrieb freigegeben ZSWA.02 r0899.2 ZSW1.2
ZSWAE.02
Einschaltsperre ZSWA.06 r0899.6 ZSW1.6
ZSWAE.06
Impulse freigegeben ZSWA.11 r0899.11 ZSW2.10 "
) nurim Interface Mode p2038 = 0 vorhanden
Funktionsplane (siehe SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)
e 2610 Ablaufsteuerung - Steuerwerk
® 2634 Fehlende Freigaben, Netzschiitzansteuerung
e 8732 Basic Infeed - Steuerwerk
® 8832 Smart Infeed - Steuerwerk
e 8932 Active Infeed - Steuerwerk
Inbetriebnahmehandbuch
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Inbetriebnahme 2

2.1 Ablauf einer Inbetriebnahme

Wenn die Grundvoraussetzungen erfiillt sind, geht man in der Inbetriebnahme folgende
Schritte:

Tabelle 2- 1 Ablauf der Inbetriebnahme

Schritt Ausfiihrung
1 Projekt mit dem STARTER erstellen
2 Antriebsgerat im STARTER konfigurieren
3 Projekt im STARTER speichern
4 Im STARTER mit dem Zielgerat Online gehen
5 Projekt ins Zielgerat laden
6 Drehen des Motors

Hinweis

Wenn Motoren mit DRIVE-CLiQ-Schnittstelle eingesetzt werden, sollten alle Motor- und
Geberdaten fir den Ersatzteilfall des Sensor Modules am Motor durch Setzen von
Parameter p4692 = 1 nichtfliichtig gespeichert werden.

211 Sicherheitstechnische Hinweise

/\ GEFAHR

Nach Abschaltung aller Spannungen steht noch fiir 5 Minuten an allen Komponenten eine
gefahrliche Spannung an.

Die Hinweise auf der Komponente sind zu beachten!

/\\VORSICHT

Die Erstellung eines Projektes mit Safety Integrated kann Offline erfolgen, zur
Inbetriebnahme muss ein Abnahmetest durchgefiihrt werden, der nur online méglich ist.

Hinweis

Die Aufbaurichtlinien und Sicherheitshinweise in den Geratehandblichern sind zu beachten
(Dokumentation SINAMICS S120, Geratehandbuch GH1).

Inbetriebnahmehandbuch
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2.2 Inbetriebnahme-Tool STARTER

2.2

VORSICHT

Im STARTER werden nach der Umschaltung des Achstyps tber p9302/p9502 und
anschlieBendem POWER ON die vom Achstyp abhangigen Einheiten erst nach einem
Projekt-Upload aktualisiert.

Inbetriebnahme-Tool STARTER

Kurzbeschreibung

Das Inbetriebnahme-Tool STARTER dient zur Inbetriebnahme von Antriebsgeraten der
Produktfamilie SINAMICS.

Mit dem STARTER konnen folgende Arbeiten ausgefihrt werden:

Inbetriebnahme
Testen (Uber Steuertafel)
Antriebsoptimierung

Diagnose

Systemvoraussetzungen

2.2.1

Beschreibung

52

Die Systemvoraussetzungen fir den STARTER finden Sie in der Readme-Datei im
STARTER-Installationsverzeichnis.

Wichtige Funktionen im STARTER

Der STARTER bietet fir die Handhabung von Projekten u. a. folgende Hilfsmittel:

Werkseinstellung herstellen

Assistent zur Inbetriebnahme

Projektieren und Parametrieren eines Antriebes
Anlegen und Kopieren von Datensatzen

Laden des Projekts aus dem PG/PC ins Zielgerat
RAM nach ROM kopieren

Laden des Projekts aus dem Zielgerat ins PG/PC

Inbetriebnahmehandbuch
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2.2 Inbetriebnahme-Tool STARTER

Werkseinstellung wiederherstellen

Diese Funktion setzt alle Parameter im Arbeitsspeicher der Control Unit auf
Werkseinstellung. Damit die Daten auf der Speicherkarte auch auf Werkseinstellung
zuriickgesetzt werden, muss ein "RAM nach ROM kopieren" durchgefiihrt werden.

Diese Funktion kann aktiviert werden durch:

® Rechte Maustaste auf dem Antriebsgerat -> Zielgerat -> Werkseinstellung
wiederherstellen

e Antriebsgerat grau hinterlegt -> Schaltflache "Werkseinstellung wiederherstellen"
Weitere Hinweise zum STARTER, siehe Getting Started fir SINAMICS S120.

Anlegen und Kopieren von Datensétzen (Offline)

In der Konfigurationsmaske des Antriebs kdnnen Antriebs- und Befehlsdatensatze (DDS und
CDS) hinzugefiigt werden. Dazu missen die entsprechenden Schaltflachen gedriickt
werden. Bevor Datensétze kopiert werden, sollten alle fir beide Datensatze ndtigen
Verschaltungen durchgefihrt sein.

Weitere Hinweise zu Datensatzen siehe Kapitel Grundlagen im SINAMICS S120
Funktionshandbuch Antriebsfunktionen.

Laden ins Zielgerat

Diese Funktion 1adt das aktuelle Projekt im STARTER in die Control Unit. Zuerst wird eine
Konsistenzprifung des Projekts durchgefiihrt; falls Inkonsistenzen entdeckt werden, werden
Meldungen dazu ausgegeben. Diese Inkonsistenzen miissen Sie vor dem Laden beseitigen.
Wenn keine Inkosistenzen entdeckt werden, werden die Daten in den Arbeitsspeicher der
Control Unit geladen und anschlieBend wird ein Reset ausgeldst.

Diese Funktion kann aktiviert werden durch:

® Rechte Maustaste auf dem Antriebsgerat -> Zielgerat -> Laden ins Zielgerat

® Antriebsgerat grau hinterlegt -> Schaltflache "Laden ins Zielgerat"

® Online-/Offline-Vergleich Maske -> Schaltflache "Projekt ins Zielsystem laden "

® Projekt in alle Antriebsgerate gleichzeitig:
Schaltflache "Projekt ins Zielsystem laden" oder Menu Projekt -> Laden ins Zielsystem

RAM nach ROM kopieren

Diese Funktion sichert die fllichtigen Daten auf der Control Unit auf den nichtfllichtigen
Speicher (Speicherkarte). Damit bleiben die Daten nach einem Ausschalten der 24-V-
Versorgung der Control Unit erhalten.

Diese Funktion kann aktiviert werden durch:
® Extras -> Einstellung -> Download -> Aktivierung von "RAM nach ROM kopieren"

Hierdurch werden bei jedem "Laden ins Zielsystem" oder "Laden ins Zielgerat" die Daten
in den nichtflichtigen Speicher ibernommen.

® Rechte Maustaste auf dem Antriebsgerat -> Zielgerat -> RAM nach ROM kopieren
® Antriebsgerat grau hinterlegt -> Schaltflache "RAM nach ROM kopieren”

Inbetriebnahmehandbuch
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2.2 Inbetriebnahme-Tool STARTER

Laden ins PG/PC
Diese Funktion 1adt das aktuelle Projekt in der Control Unit in den STARTER.
Diese Funktion kann aktiviert werden durch:
® Rechte Maustaste auf dem Antriebsgerat -> Zielgerat -> Laden ins PG/PC
e Antriebsgerat grau hinterlegt -> Schaltflache "Laden ins PG"
® Online-/Offline-Vergleich Maske -> Schaltflache "Laden ins PG"

2.2.2 Online-Betrieb herstellen: STARTER Uber PROFIBUS

Beschreibung
Fir den Online-Betrieb Uber PROFIBUS gibt es folgende Mdéglichkeit:
® Online-Betrieb ber PROFIBUS-Adapter

STARTER iiber PROFIBUS (Beispiel mit 2 CU320-2 DP)

PG/PC

STARTER

O -

PROFIBUS-
Adapter

PROFIBUS

PROFIBUS-Schnittstelle

DP-Adresse

ST
O \
g0y H

%

O /
IR L

Adresse
9

Adresse
8

Bild 2-1 Verbindung Programmiergerat mit Zielgerat Gber PROFIBUS

Inbetriebnahmehandbuch
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Einstellungen im STARTER, wenn online direkt iber PROFIBUS
Im STARTER ist die Kommunikation Gber PROFIBUS wie folgt einzustellen:

® Extras -> PG/PC-Schnittstelle einstellen...

Schnittstellen Hinzufligen/Entfernen durchfiihren

2.2 Inbetriebnahme-Tool STARTER

e Extras -> PG/PC-Schnittstelle einstellen... -> Eigenschaften

"PG/PC ist einziger Master am Bus" aktivieren bzw. deaktivieren

Hinweis
e Baudrate

— Aufschalten des STARTER auf einen arbeitenden PROFIBUS:

Die von SINAMICS verwendete Baudrate fiir den PROFIBUS wird vom STARTER

automatisch erkannt.

— Aufschalten des STARTER zur Inbetriebnahme:

Die im STARTER eingestellte Baudrate wird automatisch von der Control Unit

erkannt.
¢ PROFIBUS-Adressen

Die PROFIBUS-Adressen fir die einzelnen Antriebsgerdte mussen im Projekt
angegeben werden und der eingestellten Adresse an den Geraten entsprechen.

223 Online-Betrieb herstellen: STARTER (ber Ethernet

Beschreibung

Die Control Unit kann mit einem Programmiergerat (PG/PC) lber die integrierte Ethernet-

Schnittstelle in Betrieb genommen werden. Diese Schnittstelle ist nur fir die Inbetriebnahme

vorgesehen, nicht fur die betriebsmafRige Ansteuerung des Antriebs. Ein Routing in
Zusammenhang mit einer Erweiterungskarte CBE20 ist nicht vorgesehen.

Voraussetzungen

e STARTER ab der Version 4.1.5 oder héher

STARTER uber Ethernet (Beispiel)

Ethernet-
Schnittstelle

STARTER PG/PC \ Control
Ethernet- | Ethernet . Unit
Adapter Device1
(IP 1)
Bild 2-2 Verbindung Programmiergerat mit Zielgerat Gber Ethernet (Beispiel)
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2.2 Inbetriebnahme-Tool STARTER

Ablauf Online-Betrieb herstellen (iber Ethernet
1. Installieren der Ethernet-Schnittstelle im PG/PC nach Vorschrift des Herstellers

2. Einstellung der IP-Adresse in Windows XP.

Dem PG/PC wird hier eine freie IP-Adresse zugewiesen (z. B. 169.254.11.1). Die
Werkseinstellung der internen Ethernetschnittstelle X127 der Control Unit ist

169.254.11.22.
3. Einstellen der Online-Schnittstelle im STARTER.

4. Vergabe der IP-Adresse und des Namens iber das Tool STARTER.

Einstellung der IP-Adresse in Windows XP

Auf dem Desktop rechter Mausklick auf "Netzwerkumgebung" -> Eigenschaften ->
Doppelklick auf Netzwerkkarte -> Eigenschaften -> Internet Protocol (TCP/IP) auswahlen ->

56

Eigenschaften -> Eingabe der IP- Adressen und der Subnetzmaske.

Eigenschaften von Internaet Protocol {TCP/IP

Allgemein

IP-Einztellungen konnen automatizch zugewiesen werden, wenn das
Metzwerk, diese Funktion unterstiitzt. “Wenden Sie zich andemfalls an
den Metzwerkadministrator, um die geeigneten IF-Einstellungen zu
beziehen.

(1 IP-Adiezze automatizch beziehen

{(*) Falgende |P-Adresse venwenden:
IP-Adresse:

!

Subnetzmaske: EEESEE TN
|
I

Standardgatewan:

OMESereradres=e automatizch besisher
MNao-aerveradresse automatizcn DezEnen

() Falgende DM S-S erveradressen venwenden:

Bevorzugter DMS-Server: ! : ) ) |

Alternativer DMS-Server:; | . ) . |

| ok || sbbrechen |

Bild 2-3 IP-Adresse vom PG/PC einstellen

Inbetriebnahmehandbuch
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2.2 Inbetriebnahme-Tool STARTER

Einstellungen im STARTER

Im STARTER ist die Kommunikation tGber Ethernet wie folgt einzustellen (die in diesem
Beispiel von uns verwendete Ethernet-Schnittstelle hat die Bezeichnung Realtek RTL8139):

Extras -> PG/PC-Schnittstelle einstellen...

PG/PC -Schiittstelle einstellen

Zugriffsweg | LLDE

Zugangzpunkt der Applikation:
SYOMLINE  [STEF?]  --» TCPAP[Auta] -» Bealtek RTL3139 F; v|
[Standard fr STEP 7]

Benutzte Schnittstellenparametrierang:
[TCPAP{Auto) -> Realtek RTLE133 Famiy | | Eigenschaften. |

TCPAP - WMuware Vitual Etheme, A [ Diagrass. . |
TCP/P[futo] -> Atheros ARGO0E!

TCPAP[Auto] -+ Marvel ulkon 33E
B TCPAPAuto) - Realtek RTLE139 o,

£ | >

[Pararmetrierung fur den |E-PG-Zugang lhres
MDIS-CPs mit TCP/IP Protokoll (RFC-100E)]

Schnittztellen

Hinzufugen/E ntfernen: [ Avzwahlen. .. ]

| bbrechen | [ Hile

Bild 2-4 Ethernet-Schnittstelle am Programmiergerat auswahlen
Inbetriebnahmehandbuch
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2.2 Inbetriebnahme-Tool STARTER

Rechter Mausklick auf Antriebsgerat -> Zielgerat -> Onlinezugang -> Adresse Baugruppe

Eigenschaften - Antriebe [online]

Allgemein  Adrezsen Baugruppe l

Eaugruppentrager: |m _|:|
Steckplatz: |2 _|:|

Zielstation: o+ | okal

" Uber Metzibergang zu eneichen

Anzchiull an Zielstation
Tvp Adresse
IF 169,254,111 .22

Abbrechen Hilfe

Bild 2-5 Online-Zugang einstellen

Vergabe der IP-Adresse und des Namens

58

Hinweis

Fir die Namensvergabe bei 10-Devices in Ethernet (SINAMICS-Komponenten) miissen ST
(Structured Text)-Konventionen erfillt werden. Die Namen miissen innerhalb des Ethernets
eindeutig sein.

Die Zeichen "-" und "." im Namen eines |O-Devices sind nicht erlaubt.

Hinweis

Die IP-Adresse und der Geratename werden bei der Control Unit auf der Speicherkarte
nichtfliichtig gespeichert.

Vergabe mit STARTER, Funktion "Erreichbare Teilnehmer”

Uber den STARTER kann der Ethernet-Schnittstelle eine IP-Adresse und ein Name
zugeordnet werden.

® Programmiergerat (PG/PC) und Control Unit mit einer Crosslink - Ethernet - Leitung
verbinden.

® Control Unit einschalten.

Inbetriebnahmehandbuch
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2.2 Inbetriebnahme-Tool STARTER

STARTER o6ffnen.
Neues Projekt anlegen oder ein Bestehendes 6ffnen.

Uber Projekt -> Erreichbare Teilnehmer oder die Schaltflache "Erreichbare Teilnehmer"
werden die im Ethernet verfligbaren Teilnehmer gesucht.

Das SINAMICS-Antriebsobjekt wird als Busteilnehmer mit IP-Adresse 169.254.11.22 und
ohne Namen erkannt und angezeigt.

Markieren Sie den Busteilnehmereintrag und wahlen Sie den angezeigten Menlpunkt
"Ethernet Teilnehmer bearbeiten" mit der rechten Maustaste.

In der folgenden Maske "Ethernet-Teilnehmer bearbeiten" tragen Sie den Geratenamen
fur die Ethernet-Schnittstelle ein und klicken auf die Schaltflache "Name zuweisen". Bei
der IP-Konfiguration tragen Sie die Subnetzmaske ein (255.255.0.0). Anschlief’end
klicken Sie auf die Schaltflache "IP-Konfiguration zuweisen" und schlief3en Sie die
Maske.

Mit Schaltflache "Aktualisieren (F5)" werden IP-Adresse und Name im Eintrag fir den
Busteilnehmer angezeigt. Falls nicht, schlieRen Sie die Maske "Erreichbare Teilnehmer"
und lassen nochmals nach erreichbaren Teilnehmern suchen.

Wird die Ethernet -Schnittstelle als Busteilnehmer angezeigt, markieren Sie den Eintrag
und klicken Sie die Schaltflache "Ubernehmen".

Der SINAMICS-Antrieb wird als Antriebsobjekt im Projektbaum angezeigt.
Weitere Konfigurationen fir das Antriebsobjekt kbnnen vorgenommen werden.

Schaltflache "Mit Zielsystem verbinden" klicken und mit Zielsystem -> Laden -> ins
Zielgerat das Projekt auf die Speicherkarte der Control Unit laden.

Hinweis

Die IP-Adresse und der Geratename werden auf der Speicherkarte der Control Unit
nichtfliichtig gespeichert.

Parametrieren der Schnittstelle mit der Expertenliste

Inbetriebnahmehandbuch

Zuweisung des "Name of Station" mit dem Parameter p8900

Zuweisung der "IP Address of Station" mit dem Parameter p8901 (Werkseinstellung
169.254.11.22)

Zuweisung des "Default Gateway of Station" mit dem Parameter p8902 (Werkseinstellung
0.0.0.0)

Zuweisung der "Subnet Mask of Station" mit dem Parameter p8903 (Werkseinstellung
255.255.0.0)

Konfiguration aktivieren mit p8905 = 1

Konfiguration aktivieren und Speichern mit p8905 = 2
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2.2 Inbetriebnahme-Tool STARTER

224 Online-Betrieb herstellen: STARTER (iber PROFINET IO

Beschreibung
Der Online-Betrieb mit PROFINET 10 wird Gber TCP/IP umgesetzt.

Voraussetzungen
® |nbetriebnahmetool STARTER ab der Firmware Version 4.1.5 oder hdéher

® Communication Board CBE 20 in der Control Unit

STARTER uber PROFINET 10 (Beispiel)

Ethernet-
Schnittstelle
STARTER PG/PC \ Control
Ethernet- | Ethernet Unit
o = = Adapter - Device1
(IP 1)

Bild 2-6 STARTER (iber PROFINET (Beispiel)

Ablauf Online-Betrieb herstellen mit PROFINET
1. Einstellung der IP-Adresse in Windows XP
Dem Programmiergeréat (PG/PC) wird eine feste freie IP-Adresse zugewiesen.
2. Einstellungen im Inbetriebnahmetool STARTER
3. Online-Betrieb im Inbetriebnahmetool STARTER anwahlen.

Inbetriebnahmehandbuch
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2.2 Inbetriebnahme-Tool STARTER

Einstellung der IP-Adresse in Windows XP

Auf dem Desktop rechter Mausklick auf "Netzwerkumgebung" -> Eigenschaften ->
Doppelklick auf Netzwerkkarte -> Eigenschaften -> Internet Protocol (TCP/IP) auswahlen ->
Eigenschaften -> Eingabe der frei auswahlbaren Adressen

Eigenschaften von Internet Pratocol (TCP/IP)

Allgemein |

IP-Einztellungen konnen automatizch zugewiesen werden, wenn dags
Metzwerk dieze Funkbion unterstutzt, Wenden Sie sich andernfallz an
den Metzwerkadministrator, um die geeigneten IP-Einstellungen zu
beziehen,

{1 IP-Adresse automatisch bezishen
{#) Folgende |P-Adresze verwenden:

IP-Adresse: | 1689 . 284 . 11 . 1 |

Subrietzmaske: BN

Standardgateway: | : ! ; |

OMS-Serveradresze automatizch beziehen

{(#) Folgende DMS-Serveradreszen verwenden;

Bevarzugter DMNS-Semver: | ) ) . |

Alternativer DM S-Server: | . : . |

| ok || abbrechen |

Bild 2-7 Eigenschaften von Internet Protocol (TCP/IP)

Inbetriebnahmehandbuch
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2.2 Inbetriebnahme-Tool STARTER

Einstellungen im STARTER
Im STARTER ist die Kommunikation iber PROFINET wie folgt einzustellen:
e Extras -> PG/PC-Schnittstelle einstellen...

62

PG/PC-Schnittstelle einstellen

Zugriffsweg | LLDP

X

Zugangzpunkt der Applikation:

[STONLINE _ (STEP7) > TCP/Pjuto] -> Realtek RTLE133 FR

[Standard flir STER 7]

Benutzte Schnittstellenparametrierung:

[TCPAP{Buto) > Realtek RTLE133 Famiy. | | Eigenschaften.. |

£ |

TCPAP - WMuware Vitual Etherme, A [ Diagrose. . |
TCPAP[Auto) -» dtheros ARSO0EE!

TCPAP[Auto] -> Marvel Yukon 33E
TCPAP[Auto) > Realtek RTLS129

¥

Schnittztellen

Hinzufuigen/E ntfermen:

[Parametrierung fur den |E-PG-2ugang lhres
MDIS-CPs mit TCP/IP Protok.oll (RFC-1008))

[ Auzwahlen... ]

| dbbrechen | [ Hile |

Bild 2-8 PG/PC-Schnittstelle einstellen

Inbetriebnahmehandbuch
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2.2 Inbetriebnahme-Tool STARTER

® Rechter Mausklick auf Antriebsgerat -> Zielgerat -> Online-Zugang -> Adresse
Baugruppe

Eigenschaften - Antriebe {online)

Allgemein  Adrezzen Bauguppe l

Baugruppertrager: | _%‘
Steckplatz: 2 _|::|

Zielstation: o+ |okal

" Uber Netziibergang zu eneichen

Anzchlulh an Zielstation
Tvp Adresse
IF 169.254.11.22

Abbrechen Hilfe

Bild 2-9 Online-Zugang einstellen

Vergabe der IP-Adresse und des Namens

Hinweis

Fir die Namensvergabe bei 10-Devices in PROFINET (SINAMICS-Komponenten) mussen
ST (Structured Text)-Konventionen erfillt werden. Die Namen missen innerhalb des
PROFINET eindeutig sein.

Die Zeichen "-" und "." im Namen eines |0-Devices sind nicht erlaubt.

Vergabe mit STARTER, Funktion "Erreichbare Teilnehmer"

Uber den STARTER kann der PROFINET-Schnittstelle (z. B. CBE20) eine IP-Adresse und
ein Name vergeben werden.

® Programmiergerat tber Ethernet-Leitung mit der Control Unit verbinden.
® Control Unit einschalten.
e STARTER o6ffnen.

o Uber Projekt -> Erreichbare Teilnehmer oder die Schaltflache "Erreichbare Teilnehmer"
werden die im PROFINET verfugbaren Teilnehmer gesucht.

® Als Busteilnehmer wird die Control Unit als SINAMICS-Antriebsobjekt mit CBE20 mit IP-
Adresse 0.0.0.0 und ohne Namen erkannt und angezeigt.

Inbetriebnahmehandbuch
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2.2 Inbetriebnahme-Tool STARTER

64

Markieren Sie den Busteilnehmereintrag und wahlen Sie den angezeigten Menupunkt
"Ethernet Teilnehmer bearbeiten" mit der rechten Maustaste.

In der folgenden Maske "Ethernet-Teilnehmer bearbeiten" tragen Sie den Geratenamen
fur die PROFINET-Schnittstelle ein und klicken auf die Schaltflache "Name zuweisen".
Bei der IP-Konfiguration tragen Sie die IP-Adresse ein (z. B. 192.168.0.2) und geben die
Subnetzmaske an (z. B. 255.255.255.0). Anschlief3end klicken Sie auf die Schaltflache
"IP-Konfiguration zuweisen". SchlieRen Sie die Maske.

Mit Schaltflache "Aktualisieren (F5)" werden IP-Adresse und Name im Eintrag fur den
Busteilnehmer angezeigt. Falls nicht, schlieRen Sie die Maske "Erreichbare Teilnehmer"
und lassen nochmals nach erreichbaren Teilnehmern suchen.

Wird die PROFINET-Schnittstelle als Busteilnehmer angezeigt, markieren Sie den Eintrag
und klicken Sie die Schaltflache "Ubernehmen".

Der SINAMICS-Antrieb mit CBE20 wird als Antriebsobjekt im Projektbaum angezeigt.
Weitere Konfigurationen fiir das Antriebsobjekt kénnen vorgenommen werden.

Schaltflache "Mit Zielsystem verbinden" klicken und mit Zielsystem -> Laden -> ins
Zielgerat das Projekt auf die Speicherkarte der Control Unit laden.

Hinweis

Die IP-Adresse und der Geratename werden bei der Control Unit auf der Speicherkarte
nichtfliichtig gespeichert.

Inbetriebnahmehandbuch
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2.3 Basic Operator Panel 20 (BOP20)

2.3 Basic Operator Panel 20 (BOP20)

Kurzbeschreibung

Das Basic Operator Panel 20 (BOP20) ist ein einfaches Bedienfeld mit sechs Tasten und

e

iner zweizeiligen Anzeigeeinheit mit Hintergrundbeleuchtung. Das BOP20 kann auf die

SINAMICS Control Unit gesteckt und betrieben werden.
Mit dem BOP20 sind folgende Funktionen méglich:

Eingabe und Andern von Parametern

Anzeige von Betriebszustdnden, Parametern, Warnungen
Anzeige und Quittieren von Stérungen

Ein-/Ausschalten wahrend der Inbetriebnahme

Simulation eines Motorpotenziometers

2.3.1 Bedienen mit BOP20 (Basic Operator Panel 20)

2311 Aligemeines zum BOP20

Mit dem BOP20 kénnen zu Inbetriebnahmezwecken Antriebe ein- und ausgeschaltet
werden, sowie Parameter angezeigt und verandert werden. Stérungen kénnen sowohl

d

iagnostiziert, als auch quittiert werden.

Das BOP20 wird auf die Control Unit aufgeschnappt. Dazu muss die Blindabdeckung

e

ntfernt werden (weitere Hinweise zur Montage siehe Geratehandbuch).

Ubersicht der Anzeigen und Tasten

Drive-No.
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Informationen zu den Anzeigen
Tabelle 2-2 Anzeigen

Anzeige Bedeutung

oben links Hier wird das aktive Antriebsobjekt des BOP angezeigt.

2-stellig Die Anzeigen und Tastenbetatigungen beziehen sich immer auf dieses Antriebsobjekt.

RUN Leuchtet, wenn mindestens ein Antrieb des Antriebsverbandes im Zustand RUN (Betrieb) ist.

RUN wird auch (iber das Bit r0899.2 des jeweiligen Antriebs angezeigt.

oben rechts

In diesem Feld wird folgendes angezeigt:

2-stellig e Mehr als 6 Ziffern: noch vorhandene aber nicht sichtbare Zeichen (z. B. "r2" —> 2 Zeichen
rechts nicht sichtbar, "L1" —> 1 Zeichen links nicht sichtbar)
e Stérungen: Auswahl/Anzeige der anderen Antriebe mit Stérungen
¢ Kennzeichnung von BICO-Eingangen (bi, ci)
e Kennzeichnung von BICO-Ausgéngen (bo, co)
¢ Quell-Objekt einer BICO-Verschaltung zu einem anderen Antriebsobjekt als dem aktiven.
S Leuchtet, wenn mindestens ein Parameter geéndert und der Wert noch nicht in den
nichtfliichtigen Speicher ibernommen wurde.
P Leuchtet, wenn bei einem Parameter der Wert erst nach dem Driicken der Taste P wirksam
wird.
C Leuchtet, wenn mindestens ein Parameter geéndert und die Berechnung zur konsistenten

Datenhaltung noch nicht angesto3en wurde.

unten 6-stellig

Anzeige von z. B. Parametern, Indizes, Stérungen und Warnungen.

Informationen zu den

Tabelle 2- 3 Tasten

Tasten

Taste Name

Bedeutung

(D EIN

Einschalten der Antriebe, fir die der Befehl "EIN/AUS1" vom BOP kommen soll.
Mit dieser Taste wird der Binektorausgang r0019.0 gesetzt.

@ AUS

Ausschalten der Antriebe, fiir die die Befehle "EIN/AUS1", "AUS2" oder "AUS3" vom BOP
kommen soll.

Mit Dricken dieser Taste werden gleichzeitig die Binektorausgange r0019.0, .1 und .2
zurlickgesetzt. Nach Loslassen der Taste werden die Binektorausgange r0019.1 und .2 wieder
auf "1"-Signal gesetzt.

Hinweis:

Die Wirksamkeit dieser Tasten kann tber BICO-Parametrierung festgelegt werden (z. B. ist es
moglich, Uber diese Tasten alle vorhandenen Antriebe gleichzeitig zu steuern).

@] Funktionen

Die Bedeutung dieser Tasten ist von der aktuellen Anzeige abhangig.

Hinweis:
Die Wirksamkeit dieser Taste zur Quittierung bei Stérungen kann Gber BICO-Parametrierung
festgelegt werden.
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Taste Name

Bedeutung

@ Parameter

Die Bedeutung dieser Tasten ist von der aktuellen Anzeige abhangig.

Wird diese Taste 3 s lang gedriickt, wird die Funktion "RAM nach ROM kopieren" ausgefiihrt. Die
Anzeige "S" im BOP-Display verschwindet.

@ Héher
@ Tiefer

Die Tasten sind abhangig von der aktuellen Anzeige und dienen zum Erhéhen oder Verringern
von Werten.

Funktionen des BOP20

Tabelle 2- 4 Funktionen

Name

Beschreibung

Hintergrundbeleuchtung

Die Hintergrundbeleuchtung kann tGber p0007 so eingestellt werden, dass sie sich bei
fehlender Bedienung nach der eingestellien Zeit selbst ausschaltet.

Aktiven Antrieb Der aktive Antrieb aus BOP-Sicht wird tiber p0008 festgelegt oder lber die Tasten "FN" und
umschalten "Pfeil hoch".

Einheiten Die Einheiten werden Uber das BOP nicht angezeigt.

Zugriffsstufe Uber p0003 wird die Zugriffsstufe fiir das BOP festgelegt.

Je hoher die Zugriffsstufe ist, desto mehr Parameter kbnnen mit dem BOP ausgewahlt
werden.

Parameterfilter

Uber den Parameterfilter in p0004 kénnen die verfiigbaren Parameter entsprechend ihrer
Funktion gefiltert werden.

Betriebsanzeige wahlen

Uber die Betriebsanzeige werden Ist- und Sollwerte angezeigt.
Die Betriebsanzeige kann iber p0006 eingestellt werden.

Anwender-Parameterliste

Uber die Anwender-Parameterliste in p0013 kann eine Auswahl von Parametern fiir den
Zugriff festgelegt werden.

Ziehen unter Spannung

Das Ziehen und Stecken des BOP unter Spannung ist moglich.
o Taste EIN und AUS haben eine Funktion.

Beim Ziehen werden die Antriebe stillgesetzt.
Nach dem Stecken mussen die Antriebe wieder eingeschaltet

werden.
e Taste EIN und AUS haben keine Funktion

Das Ziehen und Stecken ist ohne Wirkung bei den Antrieben.

Tastenbetatigung Fir die Tasten "P" und "FN" gilt:
e Es muss In Kombination mit einer anderen Taste immer zuerst "P" oder "FN" gedriickt
werden und dann erst die andere Taste.
Inbetriebnahmehandbuch
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Ubersicht wichtiger Parameter (sieche SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

Alle Antriebsobjekte

® p0005 BOP Betriebsanzeige Auswahl
e p0006 BOP Betriebsanzeige Modus
e p0013 BOP Benutzerdefinierte Liste

® p0971 Antriebsobjekt Parameter speichern

Antriebsobjekt Control Unit

® 10002 Control Unit Betriebsanzeige

® p0003 BOP Zugriffsstufe

e p0004 BOP Anzeigefilter

e p0007 BOP Hintergrundbeleuchtung

e p0008 BOP Antriebsobjekt Anwahl

® p0009 Gerateinbetriebnahme Parameterfilter
e p0011 BOP Passwort Eingabe (p0013)

e p0012 BOP Passwort Bestatigung (p0013)

® r0019 CO/BO: Steuerwort BOP

® p0977 Alle Parameter speichern

Andere Antriebsobjekte (z. B. SERVO, VECTOR, X_INF, TM41 usw.)

® p0010 Inbetriebnahme Parameterfilter

2312 Anzeigen und Bedienen mit dem BOP20

Merkmale
® Betriebsanzeige
e Andern des aktiven Antriebsobjektes
® Anzeigen/Andern von Parametern
® Anzeigen/Quittieren von Stérungen und Warnungen
e Steuerung des Antriebs durch das BOP20
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Betriebsanzeige
Die Betriebsanzeige fiir jedes Antriebsobjekt kann Gber p0005 und p0006 eingestellt werden.
Uber die Betriebsanzeige kann man in die Parameteranzeige oder zu einem anderen
Antriebsobjekt wechseln. Folgende Funktionen sind méglich:
e Andern des aktiven Antriebsobjektes
— Taste "FN" und "Pfeil hoch" driicken -> Antriebsobjekt-Nummer oben links blinkt
— Mit den Pfeil-Tasten das gewilinschte Antriebsobjekt anwahlen
— Mit der "P"-Taste bestatigen
® Parameteranzeige
— "P"-Taste drucken
— Mit den Pfeil-Tasten den gewiinschten Parameter anwahlen
— "FN"-Taste drlcken -> Parameter rO000 wird angezeigt
— "P"-Taste driicken -> Wechsel zuriick in die Betriebsanzeige
Inbetriebnahmehandbuch
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Parameteranzeige

70

Die Parameter werden im BOP20 {iber die Nummer ausgewahlt. Aus der Betriebsanzeige
gelangt man Uber die "P"-Taste in die Parameteranzeige. Mit den Pfeil-Tasten kann der
Parameter ausgesucht werden. Durch nochmaliges Driicken der "P"-Taste wird der Wert des
Parameters angezeigt. Durch gleichzeitiges Driicken der Tasten "FN" und der Pfeil-Tasten
kann zwischen den Antriebsobjekten gewechselt werden. Durch Dricken der "FN"-Taste in
der Parameteranzeige kann zwischen r0000 und dem zuletzt angezeigten Parameter

gewechselt werden.

(@

(P]

«—

i (A

O

Betriebsanzeige

Parameteranzeige

P: Einstell-Parameter

in: indiziert

r: Beobachtungs-
Parameter

Binektor-Parameter
bi: Binektoreingang
bo: Binektorausgang
ci: Konnektoreingang
co: Konnektorausgang

1) Durch Dricken der FN-Taste in der Parameteranzeige kann zwischen r0000 und dem

7
T e
! —>

Wertanzeige

@

A

v

\4

A

zuletzt angezeigten Parameter gewechselt werden.

Bild 2-11

Parameteranzeige
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Wertanzeige
Mit der "P"-Taste kann aus der Parameteranzeige in die Werteanzeige gewechselt werden.
In der Werteanzeige kénnen die Werte von Einstellparametern tUber Pfeil hoch und runter
geandert werden. Der Cursor kann mit der "FN"-Taste gewahlt werden.
11
I_ll_
Dezimalzahl —_ -
2.B. p1521 _ |_| |_I
11
I_ll_
Ganzzahl HINIE
z.B. p0210 _| 1] |
T _ 7 1@ 2@ T I
I_IZ 1z ([ —1_
—_—
Dezimalzahl | | = = =1 =11 ==
e, IR 1@2@ IninIninInnN
NI L L
T
Zeit -
z.B. r0969 = ] - -~
19h:32m:12s:123ms ”—l —| —| | 11 —|
VO 1 1 N e
11 _ 11 [
I_l_ (I I_l_ _
i Hexagemalzahl LI [ P MO e
PP T (e | LTI P |
@ andern der ganzen Zahl
@] Cursor [i] andern einer einzelnen Ziffer
+ @ urspriinglichen Wert anzeigen
Bild 2-12 Wertanzeige
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Beispiel: Anderung eines Parameters

Voraussetzung: Die entsprechende Zugriffsstufe ist eingestellt
(fur dieses Beispiel p0003 = 3).

- — __ 4x - —
Parameteranzeige |l 1_| 11 17
I_l_ _l_ I__
—» | _ - | — | — - -
1 RN RN
P 1 T FETLHZT) |
1] 3 1= 3 17
Wertanzeige I_l_ @] _l_ I_I_
____ = R e N\
HIRIRIR NN It It 11
L L EESIN
Bild 2-13 Beispiel: p0013[4] von 0 auf 300 &ndern
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Beispiel: Andern von Binektor- und Konnektoreingangs-Parameter

Bei dem Binektor-Eingang p0840[0] (AUS1) des Antriebsobjektes 2 wird der Binektor-
Ausgang r0019.0 der Control Unit (Antriebsobjekt 1) verschaltet.

s i (P) i = (P) = iR @]

|
1
A A
\l__
]
7 T\
I__|
1|
A A
\l__
v
I__|
1|
1
(B33
x

]
]
>

L N\ =] N\ — N\
RiNiRIRINE RRIRIRIE NAININIEIE
| O S e O S A I R A
11 | 1l 11
_l_ _ _l _l_ 1

s — R
mIdIIRIRIR NI
oL o 1
JARY
Bild 2-14 Beispiel: indizierten Binektor-Parameter andern
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2313 Anzeige von Stérungen und Warnungen

Anzeige von Stérungen

— — | Quittierung

| _|
F: Stérung L= aller Fehler

Eine Stérung vom

Antriebsobjekt RN @]

nachste
_l Stoérung

Mehr als eine Stérung

vom Antriebsobjekt einlnE 1] @

Eine Stérung von einem I_l_
anderen Antriebsobjekt als

dem aktiven |_ IR _|| |
O N 1
ANV
i 5 1 =" _It Antriebs-Nr.
Mehr als eine Stérung vom L= ZL N T blinkt
aktiven Antriebsobjekt und - TN @
voneinemanderen [~ oo B T T andern
yon einem and C O C O
j LI Lbe=— | T L (v
Bild 2-15 Stérungen
Anzeige von Warnungen
— — A: Warnung — — | Mehrals eine
I Il—l I ||_| Warnung vom aktiven
- - — — | Antrieb und von

____________ einem anderen
|_| | | | | _| | | | | Neue Warnungen oder |_| | | | | | |

L Warnungen stehen an und |
keine Taste betéatigt

A seit ca. 20 Sekunden

Warnungen werden ¢ nach 3 Sekunden
automatisch durchgetaktet

| nach 3 Sekunden

Bild 2-16 Warnungen
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2314 Steuerung des Antriebs durch das BOP20

Beschreibung

Fir Inbetriebnahmezwecke kann Gber das BOP20 der Antrieb gesteuert werden. Auf dem
Antriebsobjekt Control Unit steht dafiir ein Steuerwort zur Verfigung (r0019), das mit den
entsprechenden Binektoreingdngen z. B. des Antriebs verschaltet werden kann.

Die Verschaltungen funktionieren nicht, wenn ein PROFIdrive-Standard-Telegramm
ausgewahlt wurde, da dessen Verschaltung nicht getrennt werden kann.

Tabelle 2- 5 BOP20-Steuerwort

Bit (r0019) Name Beispiel Verschaltungsparameter
0 EIN / AUS (AUS1) p0840

1 Kein Austrudeln / Austrudeln (AUS2) p0844

2 Kein Schnellhalt / Schnellhalt (AUS3) p0848

Hinweis:

Fir die Einfachinbetriebnahme sollte nur Bit 0 verschaltet werden. Bei Verschaltung von Bit 0 ... 2
wird nach folgender Priorisierung ausgeschaltet: AUS2, AUS3, AUS1.

7 Storung quittieren (0 -> 1) p2102

13 Motorpotenziometer héher p1035

14 Motorpotenziometer tiefer p1036
2.3.2 Wichtige Funktionen tGber BOP20

Beschreibung

Uber das BOP20 kénnen {iber Parameter folgende Funktionen durchgefiinrt werden, die
beim Projekt-Handling helfen:

e \Werkseinstellung herstellen
® RAM nach ROM kopieren
® Erkennung Uber LED

e Stdrungen quittieren

Werkseinstellung herstellen
Die Werkseinstellung des kompletten Gerates kann im Antriebsobjekt CU hergestellt

werden.

e p0009 = 30

e p0976 = 1
Inbetriebnahmehandbuch
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RAM nach ROM kopieren

Das Speichern aller Parameter im nichtfliichtigen Speicher (Speicherkarte) kann im
Antriebsobjekt CU angestol3en werden:

o P-Taste fir 3 Sekunden driicken,

oder
e p0009=0
e p0977 =1
ACHTUNG

Dieser Parameter wird nicht angenommen, wenn an einem Antrieb eine Identifikation
(z. B. Motordatenidentifikation) angewahlt ist.

Erkennung Uber LED

Die Hauptkomponente eines Antriebsobjektes (z. B. Motor Module) kann tber den Index von
p0124 identifiziert werden. Die Ready-LED der Komponente fangt an zu blinken. Der Index
entspricht dem Index in p0107. Uber diesen Parameter kann der Antriebsobjekt-Typ
identifiziert werden.

Auf den Antriebsobjekten kénnen die Komponenten zusatzlich tber folgende Parameter
identifiziert werden:

® p0124 Leistungsteil Erkennung Gber LED
® p0144 Voltage Sensing Module Erkennung tGber LED
® p0144 Sensor Module Erkennung tber LED

Stérungen quittieren

Durch Drucken der Fn-Taste kénnen alle Stérungen quittiert werden, deren Ursache
behoben wurde.
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2.4.1

2.4 Erstellen eines Projektes im STARTER

Erstellen eines Projektes im STARTER

Offline-Zusammenstellung eines Projektes

Fir die Offline-Erstellung werden die PROFIBUS-Adresse, der Geratetyp, z. B.
SINAMICS S120, und die Gerateversion, z. B. Firmware-Version 4.3 oder hdher, bendtigt.

Tabelle 2- 6 Beispiel einer Reihenfolge der Zusammenstellung mit dem STARTER

Was?

Wie?

Bemerkung

1. | Neues Projekt erstellen

e Bedienung:
— Menu "Projekt"--> Neu ...
e Anwenderprojekte:

— im Zielverzeichnis bereits vorhandene Projekte

¢ Name: Projekt_1 (frei wahlbar)
Typ: Projekt
Ablageort (Pfad): voreingestellt (frei einstellbar)

Neues Projekt x|

Anwenderpiojekte |

Mame I Ablagepfad I

Mame: Tvps
IProiekt_‘I

[~ E-Biblothek
Ablageort [Pfad) :

IC:‘\.Gicmcns‘Gtcp?'\S Zpraj

IProiekl - I
Donclisachier .. |

dbbrechen | Hilke

Das Projekt wird Offline erstellt
und am Ende der Projektierung
ins Zielsystem geladen.

2. | Einzelantrieb einfligen

Bedienung:

-->"Einzelantriebsgerat einfligen" doppelklicken
Geratetyp: SINAMICS S120 (wahlbar)
Gerateversion: 4.3 oder héher (wahlbar)
Adresstyp: PROFIBUS/USS/PPI (wéhlbar)
Busadresse: 37 (wahlbar)

Hinweis zur Busadresse:

Bei Erstinbetriebnahme muss die
PROFIBUS-Adresse der Control
Unit eingestellt werden.

Die Adresse kann mit den Dreh-
Codierschaltern der Control Unit
auf einen Wert zwischen 1 und
126 eingestellt und tber p0918
gelesen werde. Wenn die
Codierschalter auf "0" stehen
(Werkseinstellung) kann der Wert
alternativ mittels p0918 zwischen
1 und 126 eingestellt werden.
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Was?

Wie?

Bemerkung

=EpPajekk_1
BB cxlor ilriche e i iU

Einzelantriebsgerat einfiigen

Allgemein  Antriebsgerat/Busadiesse l

[Geratefamilie; | SIMNAMICS

[Gerateauzpragung;

Gerd |SINAMICS 5120

Lef L]

Auzpragung Bestell-Mr.

CURNODP BSL3 040-00LA00-Odwm

CU0 P ESL3 040-00LA07 -

CUNO-2D0P BSL3 040-1LA00- 0

CU0-Z2FPH BSL3 040-10LA07 -

CU320 BSL3 040-0r A00-0dw

CU320-2 0P ESL3 040-1hA00-0dw

CU320-2 PH BSL3 040-10A07 Db
Yerzion: 44 ﬂ
Orlinezugang: PEOEIBLG -
Adrezze; ar ﬂ
Steckplatz: _|:|

Abbrechen | Hilfe: |

Antriebsgerat

konfigurieren

Nach dem Erstellen des Projektes muss das Antriebsgeréat konfiguriert werden. In den
folgenden Kapiteln werden einige Beispiele dargestellt.

78
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24.2 Online-Suchen eines Antriebsgerétes

Fir das Online-Suchen tber PROFIBUS oder PROFINET muss das Antriebsgerat mit dem
Programmiergerat (PG/PC) tiber PROFIBUS oder PROFINET verbunden sein.

Tabelle 2- 7 Reihenfolge des Suchens mit dem STARTER (Beispiel)

Was? Wie?

1. Neues Projekt Bedienung:

erstellen Menii "Projekt"--> Neu mit Assistent

"Antriebsgerat online suchen" klicken

Starter - Projektassistent il
1 2z 3 4.
Eirfiikbrung evies Prajelt PG/ PC- Antriehe- FLiEammmen-
erstellen Schnittstelle gerate fazsung
einztellzn einfligen

Antiebsgerate offine
zusammenstelen. .. |

Lnkiebegerdte onling
suchen. .

Worhanderes Projekt
affmer [offline)....

[ Assistent beim Start anzeigen

Abbrechen |

1.1 Projektdaten Projektname: Projekt_1 (frei wahlbar)

eingeben Autor: frei wahlbar

Kommentar: frei wahlbar

Starter - Projektassistent il
1. Z 3 4.
Eirfiihrung Meues Frojelt FiE /PC- Antriebe- FLigammen-
erztellen Schnibtstelle gerate fazsung
einstellen einfligen

Geben Sie bite die Projekidaten ein;

Praijektnarme: IPrDiEkL”
Autor: I
Kaommentar:

=]
[

< Zurlick | weiter > | .&bblechenl
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Was? Wie?
2. PG/PC Hier kann die PG/PC Schnittstelle durch Klicken auf "Andern und testen" eingerichtet werden.
Schnittstelle
einrichten Starter - Projektassistent il
1. 2. 3 4.
Einfiiking MeLies Projekt P&/ PC- funtriebs- Flzammen-
erstellen Schrittstelle gerate fazsung
einctellan ainfugen
Legen Sie die Onlimeerbitdung zum Antrisbsgerat
fest:
@ Eingestelle
Cchruttztele: CFA511(FROFIBLS]
| .ﬂ.ndem u__rj_r_l té';t.en... I
< 2unick, | ety > | Abbrachen |
3. Antriebsgerate Hier kénnen die erreichten Teilnehmer gesucht werden.
einfligen
Starter - Projektassistent il
1. 2. 3 4.
Einfiiking MeLies Projekt P&/ PC- funtriebs- Flzammen-
erstellen Schrittstelle gerate fazsung
einctellan ainfugen
—Yorschau
=29 Projekt_1
ool Brtricbegerast_AdiZ7
Ansicht
aktualisicren
< Zunick, | ‘eiter > I Abbrechen |
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Was? Wie?
4. Zusammen- Das Projekt wurde angelegt.
fassung -> "Fertigstellen" anklicken.
Starter - Projektassistent il
1. Z 3 4.
Eirfiihrung Meues Frojelt FiE /PC- Antriebe- FLigammen-
erztellen Schnibtstelle gerate fazsung
einstellen einfligen
E 2 wiurden falgende Einctellungen gewahlt: ;I

- Projektnarme: Projekt_1
Speicherort: C:hSiemenshStep™S Tproj

- Schrittstelle: CPES11 (PROFIBUS]
- rtriebzgerste:

Antriebsgerast_Adr37 (SINAMICS_S5120, Adr37)

i o

Zlitic | Fertigstellen .&bblechenl
5. Antriebsgerat Nach dem Erstellen des Projektes muss das Antriebsgeréat konfiguriert werden. In den
konfigurieren folgenden Kapiteln werden einige Beispiele dargestellt.
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2.5 Erstinbetriebnahme Regelungsart Servo Bauform Booksize

In diesem Kapitel werden an einem Beispiel alle fiir eine Erstinbetriebnahme notwendigen
Konfigurationen und Einstellungen der Parameter, sowie alle Tests, beschrieben. Die
Inbetriebnahme wird mit dem Inbetriebnahmetool STARTER ausgefiihrt.

Voraussetzungen fiir eine Inbetriebnahme
1. Die Voraussetzungen zur Inbetriebnahme gemaf Kapitel 1.1 sind alle erfllit.

2. Die Checkliste, Tabelle 1-1 oder 1-2 aus Kapitel Inbetriebnahmevorbereitung, zur
Inbetriebnahme ist ausgefillt und die Punkte sind erflllt.

3. Das Inbetriebnahmetool STARTER ist installiert und aktiviert.
--> siehe Datei "Liesmich" auf der Installations-CD des STARTERs
4. Stromversorgung (DC 24 V) ist eingeschaltet.

25.1 Aufgabenstellung

Es ist eine Inbetriebnahme eines Antriebsgerates mit folgenden Komponenten
durchzufihren:

Tabelle 2- 8 Komponentenibersicht

Bezeichnung Komponente Bestellnummer

Regelung und Einspeisung

Control Unit 1

Control Unit 320-2DP

6SL3040-1MAO00-0AAO

Active Line Module 1

Active Line Module 16 kW

6SL3130-7TE21-6AAX

Netzfilterpaket 16 kW

Netzfilter und Netzdrossel

6SL3000-0FE21-6AAX

Antrieb 1

Motor Module 1

Single Motor Module 9 A

6SL3120-1TE21-0AAX

Sensor Module 1.1

SMC20

6SL.3055-0AA00-5BAX

Motor 1

Synchronmotor

1FK7061-7 AF7Xx—xXXX

Motorgeber 1

Inkrementalgeber sin/cos C/D
1 Vpp 2048 p/r

TFK7XXX—XXXXX—XAXX

Sensor Module 1.2

SMC20

6SL3055-0AA00-5BAX

Externer Geber

Inkrementalgeber
sin/cos 1 Vpp 4096 p/r

Antrieb 2

Motor Module 2 Single Motor Module 18 A 6SL3120-1TE21-8AAX
Motor 2 Asynchronmotor 1PH7103-xNGxx—xLxx
Sensor Module 2 SMC20 6SL3055-0AA00-5BAX

Motorgeber 2

Inkrementalgeber sin/cos
1 Vpp 2048 p/r

TPH7XXX=XMXXX—=XXXX
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Die Freigaben fur die Einspeisung und die beiden Antriebe sollen Giber PROFIBUS erfolgen.

® Telegramm fir das Active Line Module
Telegramm 370: Einspeisung, 1 Wort

® Telegramm fiir den Antrieb 1
Standardtelegramm 4: Drehzahlregelung, 2 Lagegeber

® Freigaben fir den Antrieb 2
Standardtelegramm 3: Drehzahlregelung, 1 Lagegeber

Hinweis

Weitere Hinweise zu den Telegrammtypen siehe Funktionshandbuch SINAMICS S120
oder SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch.
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2.5.2

84

Verdrahtung der Komponenten (Beispiel)

Folgendes Bild stellt einen mdglichen Aufbau der Komponenten und die jeweilige
Verdrahtung dar. Die DRIVE-CLIiQ-Verdrahtung ist fett hervorgehoben.
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T L3
-
DC 24V
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| I |
] | 1 | |
T T T IOy T ooy T 1 KITh
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x5200]| x5200] [ x5200]
D DD D
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leitung 3 : :
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o s
H ' H
] :
.
{1 oF®

Bild 2-17 Verdrahtung der Komponenten (Beispiel)

Weitere Hinweise zur Verdrahtung und Gebersystemanbindung siehe im betreffenden

SINAMICS S120 Geratehandbuch.
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253 Signalfluss des Inbetriebnahmebeispiels
L1
? L2
[—m - . 3
| ACTIVE INFEED CONTROL ! [2130] | Netzanschaltung
| | alsAusgang DI/DO 8
[8934] ; pO728.8=1 X122.7 U
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. : X122.8
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! L1 LSTwi | Hauptschiiz :
| [2447] o G T 1T 1T 1T
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| ZSW1 i . 4 |
[2459] I , | | [
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| [8932] [r0863.0 ! L. 1
|
U, 20
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Bild 2-18 Signalfluss des Inbetriebnahmebeispiels Servo, Teil 1
Einspeisung bereit
[8932]  [r0863.0) )p0864=0863.0|%610]
SERVO CONTROL 1 DCP/DCN
Prozessdaten empfangen  Prozessdaten senden J J
1 [ sTw1 R Y S Ep—— f—ede— -
[2440]
2 2 et | 2060l | MotorModule 1|
S |Nsow. 8 3 | NSOLL.B  plos5 P1140 1142 | i
4 | sTw2 4 | zsw2 I ! i
5 |G1_sTW 5 |G1_zsw 1_\_ . I : i
6 |G2_STW 6 || .
= F——G1_XIST1 | | » |
[2440] 7 |- 5 :\>— \: > —"i r@
8 0 | .
5 1°1-XIST2 Soliwertkanal [3080] Drehzahl- i !
10 |G2_ZSW regler i '
1 a2 xisT1 T I !
12
118 2 xisT2
14
[2450]
Einspeisung bereit
[8932]  [r0863.0) )p0864=0863.0|1i610]
SERVO CONTROL 2
Prozessdaten empfangen ~ Prozessdatensenden I
1] stw 1| zswi p[22é6400[11] : Motor Module 2 |
%NSOLL_B % NIST_B NSOLL_ B p1055 ‘% p1142 i |
4 | sTw2 4 | zsw2 E} 51 I | :
5 |G1_XIST2 5 |G1_zsw TN | .
TN > |
[2440] %GLXISH ° O__:\’__ 'i _"z r@
s Sollwertianal [3080] Drehzahl- i !
(o1 XIsT2 regler : i
[2450] R |
Bild 2-19 Signalfluss des Inbetriebnahmebeispiels Servo, Teil 2
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254

Inbetriebnahme mit STARTER (Beispiel)

In der folgenden Tabelle sind die Schritte zur Inbetriebnahme mit dem STARTER
beschrieben.

Tabelle 2-9 Reihenfolge der Inbetriebnahme mit dem STARTER (Beispiel)

Was? Wie? Bemerkung
1. | Automatische Bedienung: -
Konfiguration -> "Projekt" -> "Mit Zielsystem verbinden"

-> "Automatische Konfiguration" doppelklicken..
-> Den Anweisungen des Assistenten folgen.

Hinweis:

Bei der Werkseinstellung p7826 = 1 wird beim ersten Hochlauf einer konfigurierten DRIVE-CLiIQ-Komponente die
Firmware automatisch auf den Stand der Firmware der Speicherkarte gebracht. Das kann Minuten dauern und wird Uber
das grun/rote Blinken der READY-LED auf der jeweiligen Komponente und durch oranges Blinken (0,5 Hz) der Control
Unit angezeigt. Nach Ablauf aller Updates blinkt die READY-LED der Control Unit orange mit 2 Hz und die jeweilige
READY-LED der Komponente Griin/Rot mit 2 Hz. Damit die Firmware wirksam wird, muss bei den Komponenten ein
POWER ON durchgefiihrt werden.

2. Einspeisung
konfigurieren

Die Einspeisung muss konfiguriert werden.

Name der Einspeisung -> "Konfiguration" doppelklicken ->
"Assistent" anklicken

2.1 | Assistent der
Einspeisung

Im Assistenten werden die automatisch ermittelten Daten aus
dem elektronischen Typenschild angezeigt.

Die Netz-/Zwischenkreisidentifikation kann eingestellt werden.

Die Gerateanschlussspannung muss eingegeben werden, die
Netznennfrequenz wird automatisch von der Firmware
ermittelt.

"Netzfilter vorhanden" muss aktiv sein.

Bei einer Booksize-Einspeisung kann nach Aktivierung dieser
Option einer von bis zu drei Netzfiltertypen in dem
angebotenen Menu ausgewahlt werden.

Bei einer Chassis-Einspeisung wird bei obiger Option nur ein
zur Einspeisung passender AIM-NetZzfilter automatisch
hinzugefugt.

Der PROFIBUS-Telegrammtyp 370 muss ausgewahlt werden.

Dann ist die Konfiguration der Einspeisung abgeschlossen.

Wenn sich die
Netzumgebung oder
Komponenten im
Zwischenkreis andern, sollte
die Netz-/Zwischen-
kreisidentifikation wiederholt
werden.

3. | Antriebe
konfigurieren

Die Antriebe mussen einzeln konfiguriert werden.

-> "Antriebe" -> Antriebsname -> "Konfiguration"
doppelklicken -> "DDS Konfigurieren" anklicken

3.1 | Regelungsstruktur

Die Funktionsmodule kénnen aktiviert werden.
Die Regelungsart kann gewahlt werden.

3.2 | Leistungsteil

Im Assistenten werden die automatisch ermittelten Daten aus
dem elektronischen Typenschild angezeigt.

Vorsicht

Wird die Einspeisung von einer anderen Control Unit geregelt, muss das Betriebsbereit-Signal der Einspeisung r0863.0 mit
dem Parameter p0864 "Einspeisung bereit" des Antriebs lGber einen Digitalein-/ausgang verdrahtet werden. Wird dies nicht
berlcksichtigt, kann das zur Beschadigung der Einspeisung fiihren.
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Was?

Wie?

Bemerkung

3.3 | Motor

Der Name des Motors (z. B. Betriebsmittelkennzeichnung)
kann eingegeben werden.

Standardmotor aus Liste auswahlen: ja
Motortyp auswahlen (siehe Typenschild)

Es kann ein Standardmotor
aus der Motorenliste ausge-
wahlt werden oder es
kénnen die Motordaten
manuell eingegeben
werden. Anschlielend kann
der Motortyp ausgewahlt
werden.

3.4 | Motorbremsen

Hier kann die Bremse konfiguriert und das Funktionsmodul
"Erweiterte Bremsenansteuerung" aktiviert werden.

Weiter Informationen: siehe
Funktionshandbuch.

3.5 | Motordaten

Hier werden die Motordaten auf dem Typenschild eingegeben.
Asynchronmotoren (rotatorisch):

Falls bekannt, kdnnen mechanische Daten des Motors und
des Antriebsstrangs eingegeben werden.

Synchronmotoren (rotatorisch, permanenterregt):

Falls bekannt, kbnnen Daten einer PE-Spindel eingegeben
werden.

Wenn keine mechanischen
Daten eingegeben werden,
werden sie anhand der
Typenschild-Daten
geschétzt.

Die Ersatzschaltbilddaten
werden ebenfalls anhand
der Typenschild-Daten
geschéatzt bzw. tUber
automatische
Motordatenidentifikation
ermittelt.

Vorsicht

Wenn nach der Ubertragung der Projektdaten vom Programmiergerat in den Antrieb der Motor getauscht wird, muss vor

der erneuten Datenlibertragung auch die Pulsfrequenz kontrolliert werden.

3.6 | Geber

Motorgeber (Geber 1):

Standardgeber aus Liste wahlen: ja

"2048, 1 Vpp, A/B C/D R" auswahlen
Externer Geber (Geber 2):

rotatorisch: ja

Messsystem: "inkrementell Sinus/Cosinus"
Aufldsung: "4096"

Nullmarke: "keine Nullmarke"

Bei Verwendung eines nicht
aufgefiihrten Gebertyps
kdénnen die Daten auch
manuell eingegeben
werden.

3.7 | Prozessdaten-
austausch

Der PROFIBUS-Telegrammtyp 4 (Antrieb 1) bzw. 3 (Antrieb 2)
muss ausgewahlt werden.

3.8 | Antriebsfunktionen

Hier kann nach Eingabe der Motordaten die technologische
Applikation ausgewahlt werden.

Die Auswahl der Applikation
beeinflusst die Berechnung
der Steuerungs- und
Regelungsparameter.

3.9 | Zusammenfassung

Die Daten des Antriebes konnen fiir die
Anlagendokumentation in die Zwischenablage kopiert und
anschlieRend z. B. in ein Textprogramm eingefligt werden.

Hinweis

Die Bezugsparameter und Grenzwerte kénnen im STARTER vor automatischer Uberschreibung durch p0340 = 1

geschutzt werden: Antrieb -> Konfiguration-> Lasche Bezugsparameter/Sperrliste.
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Was?

Wie?

Bemerkung

4. | Netzschitz

Netzschiitz

p0728.8 = 1 DI/DO als Ausgang einstellen

p0738 =863.1 Netzschitz Ein

p0860 = 723.9 Netzschiitz Riickmeldung

Das Netzschiitz muss durch
Driveobjekt Einspeisung_1
gesteuert werden.

s. Funktionsplan [8934]

In der Maske Funktion -->
Netzschiitzansteuerung
kann die Verschaltung
Uberprift werden.

E-@m Control_Urit
> Korfiguration

Digitaleingange potentislgetiennt  Bidirektionale Digitalein-/ausgange | Messbuchsenl

122 Auzgang invertiersn Ansicht Optimieren / Simulationsmodus [
Eingang =
wo A ——eor o
g S— O o
f D‘__El_ol [Einspeisung, 853 Bitl, C0/80; X | [ +-O =]
IEingang - I
Dlg o t— O D
——07 4 1 Eingpeizung, pBED, Bl: Metzschi
8 el E|| ST D—O| peisung, p [}

5. Parameter im Gerat
sichern

e Mit Zielsystem verbinden (Online gehen)
e Zielsystem -> Laden ins Zielgerat

e Zielsystem -> RAM nach ROM kopieren
(Sichern der Daten auf der Speicherkarte)

Mauszeiger auf
Antriebsgerat (SINAMICS
S120) und rechte Maustaste
klicken.

6. Drehen des Motors

Die Antriebe konnen mit Hilfe der Steuertafel im STARTER

zum Drehen gebracht werden.

e Nach Impulsfreigabe der Einspeisung wird die Netz-
[Zwischenkreisidentifikation aktiviert und durchgefihrt.
Anschlielend geht die Einspeisung in den Zustand

Betrieb.

Weitere Informationen zur
Steuertafel siehe Getting
Started.

Die Steuertafel liefert das
Steuerwort 1 (STW1) und
den Drehzahlsollwert 1
(NSOLL).

Weitere Informationen zur
Netz-/ZK-Identifikation siehe
SINAMICS S120

Funktionshandbuch.
Diagnosemd@glichkeiten im STARTER
Unter "Komponente" -> Diagnose -> Steuer-/Zustandsworte
e Steuer/Zustandsworte
e Status-Parameter
® Fehlende Freigaben
Inbetriebnahmehandbuch
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2.6 Erstinbetriebnahme Regelungsart Vektor U/f Bauform Booksize

In diesem Kapitel werden an einem Beispiel alle fir eine Erstinbetriebnahme notwendigen
Konfigurationen und Einstellungen der Parameter, sowie alle Tests, beschrieben. Die
Inbetriebnahme wird mit dem Inbetriebnahmetool STARTER ausgefiihrt.

Voraussetzungen fiir eine Inbetriebnahme
1. Die Voraussetzungen zur Inbetriebnahme gemaf Kapitel 1.1 sind alle erflllt.

2. Die Checkliste, Tabelle 1-1 oder 1-2 aus Kapitel Inbetriebnahmevorbereitung, zur
Inbetriebnahme ist ausgeflllt und die Punkte sind erflillt.

3. Das Inbetriebnahmetool STARTER ist installiert und aktiviert.
--> siehe Datei "Liesmich" auf der Installations-CD des STARTERs
4. Stromversorgung (DC 24 V) ist eingeschaltet.

2.6.1 Aufgabenstellung

Es soll eine Erstinbetriebnahme eines Antriebes der Bauart Booksize in Regelungsart Vektor
U/f mit folgenden Komponenten durchgefiihrt werden:

Tabelle 2- 10 Komponentenubersicht

Bezeichnung | Komponente Bestellnummer
Regelung und Einspeisung

Control Unit Control Unit 320-2DP 6SL3040-1MA00-0AAQ
Smart Line Module Smart Line Module 10 kW 6SL3130-6AE21-0AAX
Netzfilterpaket 10 kW Netzfilter und Netzdrossel 6SL3130-0GE21-0AAX
Antrieb 1

Motor Module Single Motor Module 5 A 6SL3120-1TE15-0AAX
Motor Asynchronmotor 1LA

Antrieb 2

Motor Module Single Motor Module 5 A 6SL3120-1TE15-0AAX
Motor Asynchronmotor 1LA

Die Freigaben fur die Einspeisung und den Antrieb sollen iber Klemmen erfolgen.
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2.6.2

Verdrahtung der Komponenten (Beispiel)

Folgendes Bild stellt einen mdglichen Aufbau der Komponenten und die jeweilige
Verdrahtung dar. Die DRIVE-CLIiQ-Verdrahtung ist fett hervorgehoben.
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Verdrahtung der Komponenten (Beispiel)

24 VDC
600 VDC

Weitere Hinweise zur Verdrahtung und Gebersystemanbindung siehe im betreffenden
SINAMICS S120 Geratehandbuch.
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26.3 Signalfluss des Inbetriebnahmebeispiels
X124.4 —— t*z
L3
24V X124.3 ©LM
extern
X124.2 L. Netzanschaltung
x124.1 \L , ] [] []
* I *
Smart Line Module
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Bild 2-21 Signalflussplan des Beispiels Regelungsart Vektor U/f Bauform Booksize
264 Inbetriebnahme mit STARTER (Beispiel)

In der folgenden Tabelle sind die Schritte zur Inbetriebnahme des Beispieles mit dem
Inbetriebnahmetool STARTER beschrieben.

Tabelle 2- 11 Reihenfolge der Inbetriebnahme mit dem STARTER (Beispiel)

Was? Wie? Bemerkung
1. Automatische Bedienung:
Konfiguration -> "Projekt" -> "Mit Zielsystem verbinden"

-> "Automatische Konfiguration" doppelklicken

-> Den Anweisungen des Assistenten folgen.

Hinweis:

Bei der Werkseinstellung p7826 = 1 wird beim ersten Hochlauf einer konfigurierten DRIVE-CLiIQ-Komponente die
Firmware automatisch auf den Stand auf der Speicherkarte gebracht wird. Das kann Minuten dauern und wird lber das
griin/rote Blinken der READY-LED auf der jeweiligen Komponente und durch oranges Blinken (0,5 Hz) der Control Unit
angezeigt. Nach Ablauf aller Updates blinkt die READY-LED der Control Unit orange mit 2 Hz und die jeweilige READY-
LED der Komponente Griin/Rot mit 2 Hz. Damit die Firmware wirksam wird muss bei den Komponenten ein POWER ON
durchgefiihrt werden.
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Was? Wie? Bemerkung
2. Antriebe Die Antriebe mussen einzeln konfiguriert werden.
konfigurieren -> "Antriebe" -> Antriebsname -> "Konfiguration" doppelklicken -
> "DDS Konfigurieren" anklicken
2.1 Regelungsstruktur | Die Funktionsmodule kdnnen aktiviert werden.
Die Regelungsart kann gewahlt werden.
2.2 |Leistungsteil Im Assistenten werden die automatisch ermittelten Daten aus Vorsicht
dem elektronischen Typenschild angezeigt. Wenn ein Sinusfilter
angeschlossen ist, so muss
dieses hier aktiviert
werden, da sonst das Filter
zerstort werden kann!
2.3 | Leistungsteil BICO | Einspeisung in Betrieb
Control Unit: r0722.4 (Digitaleingang 4)
Vorsicht

Wird die Einspeisung von einer anderen Control Unit geregelt, muss das Betriebsbereit-Signal der Einspeisung mit dem
Parameter p0864 "Einspeisung bereit" des Antriebs Uber einen Digitalein-/ausgang verdrahtet werden. Wird dies nicht
beriicksichtigt, kann das zur Beschadigung der Einspeisung fiihren.

2.4 | Antriebseinstellung | Die Motor-Norm (IEC / NEMA) und die Anwendung des
Leistungsteils (Lastspiele) kénnen ausgewahlt werden.
2.5 | Motor Der Name des Motors (z. B. Betriebsmittelkennzeichnung) kann | Es kann ein Standardmotor
eingegeben werden. aus der Liste der Motoren
Motordaten eingeben: ja ausgewahit werden oder
Motortvd "1 LAX" Ahi die Motordaten kénnen
otortyp X" auswanien manuell eingegeben
werden. Anschlieend
kann der Motortyp
ausgewahlt werden.
2.6 | Motordaten Hier werden die Motordaten von dem Typenschild eingegeben. | Wenn keine mechanischen
Falls bekannt, kénnen mechanische Daten des Motors und des | Daten elqgegeben werden,
Antriebsstrangs eingegeben werden. ¥erden Srﬁdaghand der
Ersatzschaltbilddaten: nein ypenschiid- aten
geschatzt.
Die Ersatzschaltbilddaten
werden ebenfalls anhand
der Typenschild-Daten
geschéatzt bzw. Uber
automatische
Motordatenidentifikation
ermittelt.
2.7 | Motorbremse Hier kann die Bremse konfiguriert und das Funktionsmodul Weitere Informationen
"Erweiterte Bremsenansteuerung" aktiviert werden. siehe Funktionshandbuch.
Inbetriebnahmehandbuch
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Was? Wie? Bemerkung
2.8 | Antriebsfunktionen | Hier kann die Applikation und die Motordatenidentifikation Die Auswahl der
ausgewahlt werden. Applikation beeinflusst die
Motordatenidentifikation: "1" Berechnung der
Steuerungs- und
Regelungsparameter.
Bei Impulsfreigabe wird
einmalig eine Identifikation
durchgefihrt. Der Motor
fhrt Strom und kann sich
bis zu einer viertel
Umdrehung ausrichten.
Nach Abschluss dieser
Messung wird bei der
nachsten Impulsfreigabe
eine Optimierung bei
drehendem Motor
durchgefihrt.
2.9 | Wichtige Wichtige Parameter missen entsprechend der jeweiligen
Parameter Anwendung eingegeben werden.
Beachtet werden missen z. B. mechanische Randbedingungen
des Antriebsstrangs.
2.10 | Zusammenfassung | Die Daten des Antriebes kénnen fiir die Anlagendokumentation
in die Zwischenablage kopiert und anschlieRend z. B. in ein
Textverarbeitungsprogramm eingefligt werden.
Hinweis

Die Bezugsparameter und Grenzwerte kénnen im STARTER vor automatischer Uberschreibung durch p0340 = 1
geschiitzt werden. Im STARTER ist dieses unter Antrieb -> Konfiguration-> Lasche Bezugsparameter/Sperrliste zu finden.

3. Freigaben und Die Freigaben fir die Einspeisung und fir die beiden Antriebe
BICO-Verschal- sollen Uber Digitaleingdnge der Control Unit erfolgen.
tungen
3.1 Netzschutz o Netzschutz Das Netzschitz muss
p0728.8 = 1 DI/DO als Ausgang einstellen dgrch Antrlebsobjekt
Einspeisung_1 gesteuert
p0738 = 863.1 Netzschiutz Ansteuern werden. Die Ein-/Ausgénge
p0860 = 723.9 Netzschiitz Riickmeldung befinden sich auf der
Control Unit.
s. Funktionsplan [8934]
Coﬂtrol_umt Digitaleingange potentialgetrennt  Bidirsktionale Digitalsin-/ausgangs | Messbuchsen |
) > KOﬂﬁguratiOH 122 m Auzgang invertieren Ansicht Optirieren / Simulationsmodus
ingang *
Dl 8 e o — _| E—
. > Steuerloglk i * Dd——_l—o |E\nspalsung 1862 Bit1, CO/BO: _I D_O = QI
! e . |Emgang 'I ] l—_l
o= —C— * C: Do [Einspeisung. pa80. BI: Netzschi )|
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Was? Wie? Bemerkung
3.2 | Freigabe Motor e Freigaben flr das Motor Module (Antrieb_1) siehe Funktionsplan [2501]
Module p0840 = 722.0 EINJAUST
p0844 = 722.1 1. AUS2
p0845 = 1 2. AUS2
p0848 = 722.2 1. AUS3
p0849 = 1 2. AUS3
p0852 = 722.3 Betrieb freigeben
=@ Anfrieb_1
-8 Drive Navigator Bl /T | BO /CO I
- Konfigration
> Steverlogik DI Contral_Unit, r722: BitD, CO/BO: CU Digitaleingange Status: : DI 0 (412211211 O pa40[0]. BI: EIN/ALLIST
" ;: EExZE:;fREQE‘UW }:|I Contral_Unit, 722: Bit1, CO/BO: CU Digitaleingange Status: : DI 1 [<122.2/44121.2 O ng;[g]. E: 12 2322
E- % Meldungen und Uberwachung |t O I N 2
#-% Inbetriebnahme T Control_Unit, r722: Bit2, CO/BO: CU Digitaleingnge Status: : DI 2 [4122.344121.3 O pa43[0). BI: 1. AUS3
- % Kommunkation a49(0], Bl: 2. AUS3
- Diagriose 0 O pa43[0]. : .
> Stever-fZustandsworte T Control_Unit, r722: Bit3, CO/BO: CU Digitaleingéinge Status: : DI 3 [<122.4/44121.4 O p852[0], BI: Betrieb freigeben
o > i
3.3 | Hochlaufgeber ¢ Hochlaufgeber siehe Funktionsplan [3060]
p1140 = 1 Freigabe Hochlaufgeber
p1141 = 1 Hochlaufgeber Start
p1142 = 1 Freigabe Sollwert
E-f Antrieb_1
-4 Drive Navigator
» Konfiguration BI/CI | BO/CO I
- Steverlogik ya| O p1140[0]. Bl: Hochlaufgeber freigeben
E-% Steuerung/Regelung [ O p1140[1]. Bl: Hochlaufgeber freigeben
# Furkgenen 1 p1141[0], Bl: Hochlaufgeber starten
&% Meldungen und Uberwachung | O o
% Inbetrieonahme Tl O p1141[1]. Bl: Hochlaufgeber starten
-- ;: ;ommun\kau‘on | O p1142[0], Bl: Drehzahlzollwert freigeben
iagnose 1142[1], BI: Drehzahlsollwert freigeb
o Stever-fZustandsworts = O P {1 IEEEIEE BT
3.4 | Sollwert ¢ Sollwert vorgeben siehe Funktionsplan [3010]
p1001 = 40 Festsollwert 1
B AnTieb_1
-7 DCC-Plan einfligen
-§8% Drive Navigator Festsollwerte  Festzollwertverschaltung |
- Konfiguration
- ¥ Steverlogk
~» Solwertkanal Festwertt  { |4D.EIUU 1/Miny e | p1070[0]. CI: Hauiptsllvvert -|
- » Motorpotentiomets
- ferte
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Was? Wie? Bemerkung
4 Parameter im e Zielsystem verbinden (Online gehen) Mauszeiger auf
Gerat sichern e Zielgerat -> Laden ins Zielgerat Antriebsgerat (SINAMICS
e Zielgerat -> RAM nach ROM kopieren $120) und rechte
Maustaste klicken.
5 Drehen des Motors | Die Antriebe kdnnen mit Hilfe der Steuertafel im STARTER zum | Weitere Informationen zur
Drehen gebracht werden. Steuertafel sieche Getting
e Nach Impulsfreigabe der Einspeisung und aktivierter Started.
Netz-/Zwischenkreisidentifikation wird diese durchgefiihrt. Bei der
Anschlieend geht die Einspeisung in den Zustand Betrieb. | Motordatenidentifikation
e Nach Impulsfreigabe wird einmalig eine fuhrt der Motor Strom und
Motordatenidentifikation durchgefiihrt, wenn man diese kann sich bis zu einer
aktiviert hat. Viertelumdrehung
o Nach erneuter Impulsfreigabe wird eine Optimierung bei ausrichten.
drehendem Motor (wenn aktiviert) durchgeftihrt. Waeitere Informationen zur

Netz-/ZK-ldentifikation und
Motordatenidentifikation
siehe Funktionshandbuch.

Diagnosemdglichkeiten im STARTER
Unter "Komponente" -> Diagnose -> Steuer-/Zustandsworte
® Steuer/Zustandsworte
e Status-Parameter

® Fehlende Freigaben

2.7 Erstinbetriebnahme Regelungsart Vektor Bauform Chassis

In diesem Kapitel werden an einem Beispiel alle fiir eine Erstinbetriebnahme notwendigen
Konfigurationen und Einstellungen der Parameter, sowie alle Tests, beschrieben. Die
Inbetriebnahme wird mit dem Inbetriebnahmetool STARTER ausgefiihrt.

Voraussetzungen fiir eine Inbetriebnahme
1. Die Voraussetzungen zur Inbetriebnahme gemaf Kapitel 1.1 sind alle erfilllt.

2. Die Checkliste, Tabelle 1-1 oder 1-2 aus Kapitel Inbetriebnahmevorbereitung, zur
Inbetriebnahme ist ausgefillt und die Punkte sind erflllt.

3. Das Inbetriebnahmetool STARTER ist installiert und aktiviert.
--> siehe Datei "Liesmich" auf der Installations-CD des STARTERs
4. Stromversorgung (DC 24 V) ist eingeschaltet.

Inbetriebnahmehandbuch
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271 Aufgabenstellung

Es soll eine Erstinbetriebnahme eines Antriebes der Bauart Chassis in der Regelungsart
Vektor mit folgenden Komponenten durchgefiihrt werden:

Tabelle 2- 12 Komponentenubersicht

Bezeichnung Komponente Bestellnummer
Regelung und Einspeisung
Control Unit Control Unit 320-2DP 6SL3040-1MA00-0AAQ
Active Line Module Active Line Module 380 kW /400 V | 6SL3330-7TE36—-1AAX
Active Interface Module Active Interface Module 6SL3300-7TE38-4AAX
Antrieb 1
Motor Module Motor Module 380 A 6SL3320-1TE33-8AAX
Motor Asynchronmotor Typ: 1LA8
e ohne Bremse Bemessungsspannung = 400 V

Bemessungsstrom = 345 A
Bemessungsleistung = 200 kW
Bemessungsleistungsfaktor =
0,86

Bemessungsfrequenz = 50.00 Hz
Bemessungsdrehzahl =

989 1/min

Kuhlart = Selbstkuhlung
HTL-Geber, 1024 p/r, A/B, R

e mit Geber

Antrieb 2
Motor Module Motor Module 380 A 6SL3320-1TE33-8AAX
Motor Asynchronmotor Typ: 1LA8

e ohne Bremse Bemessungsspannung = 400 V
Bemessungsstrom = 345 A
Bemessungsleistung = 200 kW
Bemessungsleistungsfaktor =
0,86

Bemessungsfrequenz = 50.00 Hz
Bemessungsdrehzahl =

989 1/min

Kuhlart = Selbstkiihlung
HTL-Geber, 1024 p/r, A/B, R

e mit Geber

Die Freigaben fur die Einspeisung und den Antrieb sollen Gber Klemmen erfolgen.
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2.7.2 Verdrahtung der Komponenten (Beispiel)
Folgendes Bild stellt einen mdglichen Aufbau der Komponenten und die jeweilige
Verdrahtung dar. Die DRIVE-CLiQ-Verdrahtung ist fett hervorgehoben.
L AC DC
N L2 230V 24V
I L3 extern extern
H~ LTIN +[ M
IIRIIRI BRIVE-CLIG
‘&}1) I [ | | !
X100( X500 ;(400\)(4(;2 )I<4OO X4(;2 >|(400 X40|2
S0 X401
Control X609
Unit T
X520[]|x520
320-2DP | 31— X9 X9 X9 o) ' @ !
__Exm SH— ;3: ;E‘: ;E‘: T 1
7 3 = 0T
o 5 P
10 6 : H
1 . '
@ 12 : H
1 Active Active Motor Motor : :
- Interface Line Module 1 Module 2 1 H
Module Module : : .
H +  DC-Verbindung
/:/E DCP/DCN
@ & P
L L P

L

Bild 2-22 Verdrahtung der Komponenten (Beispiel)
1) X500 am Voltage Sensing Module
Weitere Hinweise zur Verdrahtung und Gebersystemanbindung siehe im betreffenden
SINAMICS S120 Geratehandbuch.
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L1
L2
L3

Netzanschaltun

Il

Active Interface Module

Active Line Module

K

+ -

Motor Module 1

273 Signalfluss des Inbetriebnahmebeispiels
X124.4 M
24V X124.3
extern
X124.2 +
ACTIVE INFEED CONTROL
x1241 \|+
X1321 | DI4 [2120] [8920]
Freigaben - [f0722.4) | Jp0840=ro7224— 0 = AUS1
Line I
Modules —" X132.2 DIs {r0722.5) )p0849 = ro722.6}— 0 = AUS3
[8932] Einspeisung bereit [2610]
|—-
.y [2100] | [2501] Vektor Control 1 jow. 1 Freigabe
—" : I Dio [f0722.0) i | Jp0840=107220}— 0 = AUS1 p1141
p1140 | p1142
Freigaben | $——— X1222 L Di1 07220 | | JpossemEi- 0 = AUS2 moro [ |1
Motor I
Modules —" X122.3 D2 {r0722.2) Dposas =ror2221- 0 = AUS3 : || :
X122.4 I : Sollwert-
—" D3 [(07223) | | DJvoesz=r07223}— ?eF"eb N kanal Hoohiauf-  Drehzank-
I reigegeben [3030]  geber regler
Festsollwert L~ X132.4 L DI7 722D | | Ysom=rorzz] [3060]
Auswahl p1021 = 0
p1022=0
1023 =0
0.000
P1001[D]
Festsollwerte
[3010]

Motor Module 2

Veklor Contro 2

Bild 2-23 Signalfluss des Inbetriebnahmebeispiels Chassis

1z @)
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2.7.4

2.7 Erstinbetriebnahme Regelungsart Vekfor Bauform Chassis

Inbetriebnahme mit STARTER (Beispiel)

In der folgenden Tabelle sind die Schritte zur Inbetriebnahme des Beispieles mit dem
STARTER beschrieben.

Tabelle 2- 13 Reihenfolge der Inbetriebnahme mit dem STARTER (Beispiel)

Was? Wie? Bemerkung
1. Automatische Bedienung: Die DRIVE-CLiQ-Topologie wird
Konfiguration -> "Projekt"--> "Mit Zielsystem verbinden" ermittelt und die elektronischen

-> "Automatische Konfiguration" doppelklicken
-> Den Anweisungen des Assistenten folgen

Anschlielend geht der STARTER automatisch in
den Offline-Betrieb.

Typenschilder werden ausgelesen.
Die Daten werden anschlielend an
den STARTER Ubertragen.

Die nachsten Schritte werden
Offline durchgefihrt.

Hinweis:

Bei der Werkseinstellung p7826 = 1 wird beim ersten Hochlauf einer konfigurierten DRIVE-CLiIQ-Komponente die
Firmware automatisch auf den Stand auf der Speicherkarte gebracht wird. Dieses kann einige Minuten dauern und wird
Uber das griin/rote Blinken der READY-LED auf der jeweiligen Komponente und durch oranges Blinken (0,5 Hz) der
Control Unit angezeigt. Nach Ablauf aller Updates blinkt die READY-LED der Control Unit orange mit 2 Hz und die
jeweilige READY-LED der Komponente Griin/Rot mit 2 Hz. Damit die Firmware wirksam wird muss bei den Komponenten

ein POWER ON durchgefihrt werden.

2.

Einspeisung
konfigurieren

Die Einspeisung muss konfiguriert werden.

Name der Einspeisung -> "Konfiguration"
doppelklicken -> "Assistent" anklicken

2.1

Assistent der
Einspeisung

Im Assistenten werden die automatisch ermittelten
Daten aus dem elektronischen Typenschild
angezeigt.

Die Netz-/Zwischenkreisidentifikation kann
eingestellt werden.

Die Gerateanschlussspannung muss eingegeben
werden, die Netznennfrequenz wird automatisch von
der Firmware dazu ermittelt/festgelegt.

"Netzfilter vorhanden" muss aktiv sein.

Bei einer Booksize-Einspeisung kann nach
Aktivierung dieser Option einer von bis zu drei
Netzfiltertypen in dem angebotenen Meni
ausgewahlt werden.

Bei einer Chassis-Einspeisung wird bei obiger
Option nur ein zur Einspeisung passender AlM-
Netzfilter automatisch hinzugefiigt.

Der PROFIBUS-Telegrammtyp 370 muss
ausgewahlt werden.

Die Konfiguration der Einspeisung ist dann
abgeschlossen.

Wenn sich die Netzumgebung oder
Komponenten im Zwischenkreis
andern, sollte die Netz-
[Zwischenkreisidentifikation
wiederholt werden.

Antriebe konfigurieren

Die Antriebe missen einzeln konfiguriert werden.

-> "Antriebe" -> Antriebsname -> "Konfiguration"
doppelklicken -> "DDS Konfigurieren" anklicken

3.1

Regelungsstruktur

Die Funktionsmodule kénnen aktiviert werden.
Die Regelungsart kann gewahlt werden.

Inbetriebnahmehandbuch
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Was? Wie? Bemerkung
3.2 | Leistungsteil Im Assistenten werden die automatisch ermittelten Vorsicht
Daten aus dem elektronischen Typenschild Wenn ein Sinusfilter
angezeigt. angeschlossen ist, so muss das an
dieser Stelle aktiviert werden, da
sonst das Filter zerstdrt werden
kann!
Vorsicht

Wird die Einspeisung von einer anderen Control Unit geregelt, muss das Betriebsbereit-Signal der Einspeisung r0863.0 mit
dem Parameter p0864 "Einspeisung bereit" des Antriebs lGber einen Digitalein-/ausgang verdrahtet werden. Wird dies nicht
beriicksichtigt, kann das zur Beschadigung der Einspeisung flhren.

3.3 | Antriebseinstellung Die Motor-Norm (IEC / NEMA) und die Anwendung
des Leistungsteils (Lastspiele) kdnnen ausgewahlt
werden.

3.4 Motor Der Name des Motors (z. B. Es kann ein Standardmotor aus
Betriebsmittelkennzeichnung) kann eingegeben der Liste der Motoren ausgewahlt
werden. werden oder es kdnnen die
Motordaten eingeben: ja Motordaten eingegeben werden.
Motortyp "1LA8" auswahlen Anschlielend kann der Motortyp

ausgewahlt werden.

3.5 Motordaten Hier werden die Motordaten auf dem Typenschild Wenn keine mechanischen Daten
eingegeben. eingegeben werden, werden sie
Falls bekannt, kdnnen mechanische Daten des anhang der Typenschild-Daten
Motors und des Antriebsstrangs eingegeben werden. | 9éschatzt.

Ersatzschaltbilddaten: nein Die Ersatzschaltbilddaten werden
ebenfalls anhand der Typenschild-
Daten geschéatzt bzw. Gber
automatische
Motordatenidentifikation ermittelt.

3.6 Motorbremse Hier kann die Bremse konfiguriert werden und das Weiter Informationen: siehe
Funktionsmodul "Erweiterte Bremsenansteuerung" Funktionshandbuch.
aktiviert werden.

3.7 Geber Standardgeber aus Liste wahlen: ja Bei Verwendung eines nicht
"1024 HTL A/B R an X521/X531" auswahlen aufgefihrten Gebertyps konnen die

Daten auch eingegeben werden.

3.8 | Antriebsfunktionen Hier kann die Applikation und die Die Auswahl der Applikation
Motordatenidentifikation ausgewahlt werden. beeinflusst die Berechnung der
Motordatenidentifikation: "1" Steuerungs- und

Regelungsparameter.

Bei Impulsfreigabe wird einmalig
eine Motordatenidentifikation
durchgefiihrt. Der Motor fihrt
Strom und kann sich bis zu einer
Viertelumdrehung ausrichten. Nach
Abschluss dieser Messung wird bei
der nachsten Impulsfreigabe eine
Optimierung bei drehendem Motor
durchgefihrt.

3.9 | Wichtige Parameter Wichtige Parameter missen entsprechend der
jeweiligen Anwendung eingegeben werden.

Beachtet werden missen z. B. mechanische
Randbedingungen des Antriebsstrangs.
Inbetriebnahmehandbuch
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Was? Wie? Bemerkung
3.10 | Zusammenfassung Die Daten des Antriebes kdénnen fir die
Anlagendokumentation in die Zwischenablage
kopiert werden und anschlieRend z. B. in ein
Textprogramm eingefiigt werden.
Hinweis

Die Bezugsparameter und Grenzwerte kénnen im STARTER vor automatischer Uberschreibung durch p0340 = 1
geschutzt werden. Im STARTER ist dieses unter Antrieb -> Konfiguration-> Lasche Bezugsparameter/Sperrliste.

4. Freigaben und BICO- | Die Freigaben fiir die Einspeisung und fiir die beiden | Hinweis:
Verschaltungen Antriebe sollen tber Digitaleingénge der Control Ist ein Active Line Module
Unit erfolgen. vorhanden, darf fiir die Freigabe
der Einspeisung und des Antriebes
nicht die gleiche Signalquelle
verwendet werden.
4.1 Active Line Module e Freigaben fiir das Active Line Module siehe Funktionsplan [8920]
p0840 = 722.4 EIN/AUS1
p0844 = 722.5 AUS2
p0852 = 722.6 Betrieb freigeben
- Einspeisung
> Kortfigurtion BI/0l |BO/C0]
> Steuerlogik T 1| Contral_Unit, r722: Bit4, CO/BD: CU Digitaleingange Status: : D1 4 3413211 [1=Higl O pR40[0]. BI: EIMAALIST
» Furktonen T | Contral_Unit, r722: Bit5, CO/BQ: CU Digtaleingange Status: : D15 3132 2] (1=Higl O pE44[0L Bl 1. AUS2
B Kommunikation j [ Q pB4S(OL. Bl: 2. AUS2
B Diagnose T Contol_Unit, 1722: B4, CO/B0: CU Dighaleingange Status: : DI 6 [X132.31 (1=Higl {_) pR52[0]. Bl: Betrieh freigeben
- 3 Stever-/fZustandsworte o
Ly P | @ pa54[0). Bl: Fiihrung durch PLT
4.2 Freigabe Motor Module | ¢  Freigaben fiir das Motor Module (Antrieb_1) siehe Funktionsplan [2501]
p0840 = 722.0 EIN/AUS1
p0844 = 722.1 1. AUS2
p0845 =1 2. AUS2
p0848 = 722.2 1. AUS3
p0849 =1 2. AUS3
p0852 = 722.3 Betrieb freigeben
p0864 = 863.0 Einspeisung Betrieb
= @ Antrieb_1
B Drive Mavigator Bl /ol I BO /CO I
- » Konfiguration
> Staverlogk T || Contral_Urit, r722: BitD, CO/B0: CU Digitaleingdnge Status: : D1 0 1221441211 O p840[D], BI: EIMAALSA
» Steening/Regelng T Cortrol_Unit, 722 Bit1. CO/B0: CU Digitaleingange Status: : DI 1 [x122.2/%121.2 () pE44[0]. BI: 1. AUS2
-3 Funktionen 845[0]. BI: 2. &4US2
» Meldungen und Uberwachunger] ya| O p T
=% Inbetriebnahme Tl Control_Urit, r722: Bit2, CO/BO: CU Digitaleingdnge Status: : DI 2 (4122.34121.3 O pa4a[d). Bl 1. AUSS
-» Kommunikation .
13 Do Yo @ pa4a[]. Bl: 2. Agsa .
3 SteLier-fZustandsworte }:|I Control_Unit, r722: Bit3, CO/BO: CU Digitaleingange Status: - DI 3 (122441214 O pa52[0). BI: Betrieb fraigeben
(B8 /orschalingen
4.3 Hochlaufgeber ¢ Hochlaufgeber siehe Funktionsplan [3060]
p1140 = 1 Freigabe Hochlaufgeber
p1141 = 1 Hochlaufgeber Start
p1142 = 1 Freigabe Sollwert
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Was? Wie? | Bemerkung
B ﬁ Anirieb_1
-4 Drive Navigator
- 7 Konfiguration BlI/Cl | B0 /CO I
5 steverlogh | O p1740[0]. Bl: Hochlaufgeber freigeben
» Steuerung/Regelung | O p114001], Bl: Hochlaufgeber freigeben
» Funktionen )
 MeldLngan Lnd Ubermachngen T 1h O p1141[0], Bl: Hochlaufgeber starten
% Inbelriebnahme ya| O p1141[1]. Bl: Hochlaufgeber starten
» Komrmurikation | O p1142[0], Bl: Drehzahlzollwert freigeben
& » Diagnose ya| O p1142[1], Bl: Drehzahlsollwert freigeben

» Steusr-/Zustandsworte

=l

4.4 Sollwert e Sollwert vorgeben Uber Digitaleingang 7 wird ein
01001 = 0 Festsollwert 1 Sollvyert von 0 (O-Slgnal).oder 40
(1-Signal) vorgegeben, dieser
p1002 = 40 Festsollwert 2 Sollwert wird dann auf den
p1020 = r0722 Drehzahlfestsollwertauswahl Hauptsollwert p1070 gelegt.
siehe Funktionsplan [3010
r1024 = p1070 Festsollwert wirksam plan [ ]
E‘@ Anfrieb_1 Festsollwerte | FestsollwertverschaltungI
-8 DCC-Plan einfiigen it
'ﬁ‘ Ditive Navigato? Hﬁontrol_Unit, 722 Bit?, CO/BO: CU
Bit 1
- > Konfiguraton =0 O
> Steverlogik _IBit2
Solwertkanal jo —(O—
i Bit 3
...> Motorpometer = .
00l ——— 0|0 |o|o
Festwert 1 [40.000 140N e () [0 | O] 1
2 [0.000 1/min - 00 | 1 |0
3 |0.000 1/MiN O 0 1| 1
4 |0.000 1/min 0| 1 OO
5 |0.000 1/ e—0]1]0]1
£ |0.000 1/min e—— 110
- W 1 i ol1l1l1 Festwert wirk zam
o i dololal 4 pIG7O[T], C1: Hauptsolwer. Y
5. Parameter ins Gerat e Mit Zielsystem verbinden (Online gehen) Mauszeiger auf Antriebsgerat und
laden e Zielgerat —> Laden ins Zielgerat rechte Maustaste klicken.
6. Motortemperatur Temperatursensor-Auswahl: (ber Motor Module (11)
Temperatursepsortyp: KTY84 (2)
Reaktion bei Ubertemperatur: Warnung und Stérung
(keine Reduzierung von Imax)
Stérmeldung bei einem Sensorausfall: EIN
Verzdgerungszeit: 0,100 s
Warnschwelle: 120,0 °C
Storschwelle: 155,0 °C
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Was? Wie? Bemerkung
el i Antrieb_1 Matartemperatur
#) DCC-Plan einfligen Temperatursensorauzswahl
¥ Drive Navigator ITemperatursensnr uber Mator kodule [11) ;I
> Konfiguration Temperatursensortyp
> Steverlogic IKTY84 2) LI
- Solwertkars Reaktion bei Llbertemperatur
wd Steierungjﬂege\ung IW’amung und Starung [Feduzierung van Irmax) ;I
- Funktonen . Starmeldung bei einem Sensoraustal
=% Meldungen und Uberwachungen I s ;l
- Drehzahimeldungen
SRR otortemperatr “erzogerungszeit Stormeldung IU-1 oonos
-200.0 °C
Iotar Module
1
—y . | {_Fwanmeldung
|1 0 °C
1
O_Sti:irmeldung
o "
1450 °C

Parameter im Gerét
sichern

Zielgerat -> RAM nach ROM kopieren

Mauszeiger auf Antriebsgerat und
rechte Maustaste klicken

Drehen des Motors

Die Antriebe konnen mit Hilfe der Steuertafel im
STARTER zum Drehen gebracht werden.

¢ Nach Impulsfreigabe der Einspeisung und
aktivierter Netz-/Zwischenkreisidentifikation wird
diese durchgefuhrt. Anschlielend geht die
Einspeisung in den Zustand Betrieb.

e Nach Impulsfreigabe wird einmalig eine
Motordatenidentifikation (wenn aktiviert)
durchgefiihrt.

e Nach erneuter Impulsfreigabe wird eine

Optimierung bei drehendem Motor (wenn
aktiviert) durchgefiihrt.

Weitere Informationen zur
Steuertafel siehe Getting Started.

Bei der Motordatenidentifikation
fihrt der Motor Strom und kann
sich bis zu einer Viertelumdrehung
ausrichten.

Weitere Informationen zur Netz-
/ZK-ldentifikation und
Motordatenidentifikation; siehe
SINAMICS S120
Funktionshandbuch.

Parameter zur Diagnose (siehe SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

e 0002 Einspeisung/Antrieb Betriebsanzeige

® 0046 Fehlende Freigaben, weitere Informationen siehe Kapitel Diagnose

Inbetriebnahmehandbuch
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2.8 Erstinbetriebnahme Regelungsart Vektor AC Drive Bauform
Booksize

In diesem Kapitel werden an einem Beispiel alle fiir eine Erstinbetriebnahme notwendigen
Konfigurationen und Einstellungen der Parameter, sowie alle Tests, beschrieben. Die
Inbetriebnahme wird mit dem Inbetriebnahmetool STARTER ausgefiihrt.

Voraussetzungen fiir eine Inbetriebnahme
1. Die Voraussetzungen zur Inbetriebnahme geman Kapitel 1.1 sind alle erfullt.

2. Die Checkliste, Tabelle 1-1 oder 1-2 aus Kapitel Inbetriebnahmevorbereitung, zur
Inbetriebnahme ist ausgefillt und die Punkte sind erflllt.

2.8.1 Aufgabenstellung

1. Es soll eine Inbetriebnahme eines Antriebsgerates (Betriebsart Vektor,
Drehzahlregelung) ohne DRIVE-CLIQ und ohne Drehzahlgeber mit folgenden
Komponenten durchgefihrt werden:

Tabelle 2- 14 Komponentenibersicht

Bezeichnung | Komponente Bestellnummer
Regelung
Control Unit Control Unit 310-2DP 6SL3040-1LA00-0AAQ
Operator Panel Basic Operator Panel BOP20 6SL3055-0AA00-4BAX
Einspeisung und Antrieb
Power Module Power Module 340 6SL3210-1SB14-xxxx
Motor Asynchronmotor 1LA7

(ohne DRIVE-CLIiQ-Schnittstelle)

2. Die Inbetriebnahme wird mit dem BOP20 ausgefiihrt.

3. Die Funktionstasten des BOP20 sind so zu parametrieren, dass das EIN/AUS-Signal und
die Drehzahlvorgaben Uber sie erfolgen.

Inbetriebnahmehandbuch
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2.8.2 Verdrahtung der Komponenten (Beispiel)

Folgendes Bild stellt einen mdglichen Aufbau der Komponenten und die jeweilige
Verdrahtung dar.

L1
L2

L3
|

Il

IRIINIL X100

Control
Unit
310-2

E|x124

Power Module 340

Netzdrossel @ [Netflter
L

Motorleitung

[

Bild 2-24 Verdrahtung der Komponenten (Beispiel)

Weitere Hinweise zur Verdrahtung siehe Geratehandbuch.

Inbetriebnahmehandbuch
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28.3 Schnellinbetriebnahme mit BOP (Beispiel)

Tabelle 2- 15 Schnellinbetriebnahme fiir einen Vektorantrieb ohne DRIVE-CLiQ-Schnittstelle

Ablauf Beschreibung Werks-
einstellung
Antrieb in Werkseinstellung bringen:
1. p0009 = 30 Gerateinbetriebnahme Parameterfilter * 1
0 | Bereit

1 | Gerate-Konfiguration

30 | Parameter-Reset

2. p0976 =1 Alle Parameter zuriicksetzen und laden 0
0 | Inaktiv
1| Start zurlicksetzen aller Parameter auf Werkseinstellung

Ca. 15 sec. Warten. Wenn fertig, zeigt die BOP-Anzeige = 35 und die RDY-LED wird griin. PO009 wird automatisch auf 1,
p0976 auf 0 gesetzt.

Hinweis:

Sobald die RDY-LED wieder griin leuchtet, ist die Werkseinstellung abgeschlossen und die Inbetriebnahme kann
beginnen.

3. p0009 =1 Gerateinbetriebnahme Parameterfilter * 1
0 | Bereit
1 | Gerate-Konfiguration

30 | Parameter-Reset

4. p0097 = 2 Auswahl Antriebsobjekte Typ * 0
0 | Keine Auswahl

1| Antriebsobjekttyp SERVO
2 | Antriebsobjekttyp VECTOR

5. p0009 =0 Geréteinbetriebnahme Parameterfilter * 1
0 | Bereit
1 | Gerate-Konfiguration

Hinweis:
Ca. 10 sec warten. Wenn die RDY griin leuchtet, ist die Grundkonfiguration gespeichert. Um diesen Zustand ins ROM zu

Ubertragen, solange die "p" - Taste driicken, bis die Anzeige blinkt. Wenn das Blinken aufhért, wechselt die RDY von

Orange auf Griin und die Ubertragung ist beendet. Die Warnung A07991 zeigt an, dass am Antrieb DO 2 die
Motordatenidentifikation aktiviert ist.

Die Antriebsparameter werden eingetragen:
6. DO =2 Antriebsobjekt (DO) = 2 ( = VECTOR) anwéhlen 1

1| Expertenliste der CU

2 | Expertenliste des Antriebes

Zur Anwahl eines Antriebsobjekts (DO) driicken Sie gleichzeitig die Taste Fn und
die Pfeil-hoch-Taste.
Das ausgewahlte Antriebsobjekt wird links oben angezeigt.

7. p0010 =1 Antrieb Inbetriebnahme Parameterfilter * 1
0 | Bereit
1 | Schnellinbetriebnahme

Inbetriebnahmehandbuch
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Ablauf

Beschreibung

Werks-
einstellung

p0100 = 0

Motornorm IEC/NEMA

0 | IEC-Motor (SI-Einheiten, z. B. kW)

Vorbelegung:
Motor-Bemessungsfrequenz (p0310): 50 Hz
Angabe des Leistungsfaktors cos ¢ (p0308)

1| NEMA-Motor (US-Einheiten z. B. hp)

Vorbelegung:
Motor-Bemessungsfrequenz (p0310): 60 Hz
Angabe des Wirkungsgrads (p0309)

Hinweis:
Bei Anderung von p0100 werden alle Motor-Bemessungsparameter
zuruckgesetzt.

0

p0O30X[0] = ...

Motor-Bemessungsdaten [MDS]
Nur bei p0300 < 100 (Fremdmotor)
Eingabe der Motor-Bemessungsdaten gemaR Typenschild, z. B.

p0304[0] | Motor-Bemessungsspannung [MDS]

p0305[0] | Motor-Bemessungsstrom [MDS]

p0307[0] | Motor-Bemessungsleistung [MDS]

p0308[0] | Motor-Bemessungsleistungsfaktor [MDS] (nur bei p0100 = 0)

p0309[0] | Motor-Bemessungswirkungsgrad [MDS] (nur bei p0100 = 1)

p0310[0] | Motor-Bemessungsfrequenz [MDS]

p0311[0] | Motor-Bemessungsdrehzahl [MDS]

p0335[0] | Motorkihlart [MDS] *
0: Selbstkihlung
1: Zwangskuhlung

2 Wasserkihlung

10.

p1900 = 2

Motordatenidentifikation und Drehende Messung*

0 | Gesperrt

1| Identifizierung der Motordaten bei drehendem Motor

2 | Identifizierung der Motordaten bei stehendem Motor

Es erscheint die Meldung A07991, die Motordatenidentifikation wurde aktiviert.

Gefahr

Bei der Motordatenidentifikation kénnen vom Antrieb Bewegungen des Motors ausgeldst werden. Die NOT-
AUS-Funktionen missen bei der Inbetriebnahme funktionsfahig sein. Es mussen die einschlagigen
Sicherheitsvorschriften beachtet werden, um Gefahren fiir Mensch und Maschine auszuschlieRen.

Die Bedienung wird konfiguriert:

11.

p0010 =0

Antrieb Inbetriebnahme Parameterfilter *

0 | Bereit

1 | Schnellinbetriebnahme

RDY leuchtet rot, die Stérung F07085 meldet die Anderung eines Steuerungsparameters.

12.

p0840[0] =
r0019.0(DO 1)

Bl: EIN/AUS1 [CDS]

Einstellen der Signalquelle fir STW1.0 (EIN/AUS1)

Verschaltung auf r0019.000 des Antriebsobjektes Control Unit (DO 1)
Wirkung: Signal EIN/AUS1 von BOP

Inbetriebnahmehandbuch
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Ablauf Beschreibung Werks-
einstellung
13. p1035[0] = Bl: Motorpotenziometer Sollwert héher [CDS] 0
r00|;%01013 Einstellen der Signalquelle zum Erhéhen des Sollwerts beim Motorpotenziometer
( ) Verschaltung auf r0019.013 des Antriebsobjektes Control Unit (DO 1)
Wirkung: Signal Motorpotenziometer Sollwert héher von BOP
14. p1036[0] = BI: Motorpotenziometer Sollwert tiefer [CDS] 0
r0019.0014 Einstellen der Signalquelle zum Verringern des Sollwerts beim
(DO 1) Motorpotenziometer
Verschaltung auf r0019.014 des Antriebsobjektes Control Unit (DO 1)
Wirkung: Signal Motorpotenziometer Sollwert tiefer von BOP
15. p1070[0] = CI: Hauptsollwert [CDS] 0
r1050 (DO 63) | Einstellen der Signalquelle fiir den Drehzahlsollwert 1 des Drehzahlreglers
Verschaltung auf r1050.000 auf das eigene Antriebsobjekt (DO 63)
Wirkung: Motorpotenziometer liefert Drehzahlsollwert

16. | "FN", dann "P" driicken. Die Anzeige zeigt 41 an, "O" drlicken, die Anzeige springt auf 31.

17. | Mit "I" die Motordatenidentifikation starten. Nach ca. 5 sec. Schaltet der Antrieb wieder ab, die Anzeige geht wieder
auf 41.

18. | Nach Druck auf "O" wird wieder 31 angezeigt. jetzt ist der Antrieb betriebsbereit. Driicken auf
Antrieb ein, mit Druck auf die "Pfeil-hoch"- Taste beschleunigt der Motor.

schaltet den

19. | Alle Parameter
abspeichern

P-Taste fur ca.5 sec driicken, bis die Anzeige blinkt.

* Diese Parameter bieten mehr Einstellmdglichkeiten als die hier angegebenen. Weitere Einstellmdglichkeiten siehe
SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch

[CDS] Parameter ist von Befehlsdatensatzen (CDS) abhangig. Datensatz 0 ist voreingestellt.
[DDS] Parameter ist von Antriebsdatensatzen (DDS) abhangig. Datensatz 0 ist voreingestellt.
[MDS] Parameter ist von Motordatensatzen (MDS) abhangig. Datensatz 0 ist voreingestellt.
Bl Binektoreingang

BO Binektorausgang

Cl Konnektoreingang

CO Konnektorausgang

Inbetriebnahmehandbuch
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2.9 Erstinbetriebnahme Regelungsart Servo AC Drive Bauform
Booksize
2.9.1 Erstinbetriebnahme an einem Beispiel Servo Booksize

In diesem Kapitel werden an einem Beispiel alle fiir eine Erstinbetriebnahme notwendigen
Konfigurationen und Einstellungen der Parameter, sowie alle Tests, beschrieben. Die
Inbetriebnahme wird mit dem Inbetriebnahmetool STARTER ausgefiihrt.

Voraussetzungen fiir eine Inbetriebnahme
1. Die Voraussetzungen zur Inbetriebnahme gemaf Kapitel 1.1 sind alle erfilllt.

2. Die Checkliste, Tabelle 1-1 oder 1-2 aus Kapitel Inbetriebnahmevorbereitung, zur
Inbetriebnahme ist ausgefillt und die Punkte sind erfilllt.

2.9.2 Aufgabenstellung
1. Es soll eine Inbetriebnahme eines Antriebsgerates (Betriebsart Servo, Drehzahlregelung)
mit folgenden Komponenten durchgefiihrt werden:
Tabelle 2- 16 Komponentenubersicht
Bezeichnung | Komponente Bestellnummer
Regelung
Control Unit Control Unit 310-2DP 6SL3040-1LA00-0AAQ
Operator Panel Basic Operator Panel 20 6SL3055-0AA00-4BAX
(BOP20)
Einspeisung und Antrieb
Power Module Power Module 340 6SL3210-XXXX-XXXX
Motor Synchronmotor mit DRIVE- 1FK7061-7 AF7x—xAXX
CLiQ-Schnittstelle
Motorgeber Gber DRIVE-CLIQ Inkrementalgeber sin/cos C/D TFK7XXX=XXXXX—-XAXX
1 Vpp 2048 p/r
1. Die Inbetriebnahme wird mit dem BOP20 ausgefihrt.
2. Das Basic Operation Panels (BOP) ist so zu parametrieren, dass das EIN/AUS-Signal
und die Drehzahlvorgaben Uber die Funktionstasten erfolgen.
Inbetriebnahmehandbuch
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293 Verdrahtung der Komponenten (Beispiel)

Folgendes Bild stellt einen mdglichen Aufbau der Komponenten und die jeweilige
Verdrahtung dar.

L1
L2
L3
|
-
DRIVE-CLIQ
l
=
L
IIIIRN X100
Control
Unit
310-2 DP
Hx124
Power Module 340
Netzdrossel @ ,ml
L
Motorleitung
4
{—
Bild 2-25 Verdrahtung der Komponenten mit integriertem Sensormodul (Beispiel)

Weitere Hinweise zur Verdrahtung und Gebersystemanbindung siehe im betreffenden
SINAMICS S120 Geratehandbuch.

294 Schnellinbetriebnahme mit dem BOP (Beispiel)

Tabelle 2- 17 Schnellinbetriebnahme flir einen Servoantrieb mit DRIVE-CLiQ-Schnittstelle

Ablauf Beschreibung Werks-
einstellung
Hinweis:
Der Antrieb wird vor der Erstinbetriebnahme im Antriebsmodus DO = 1 in Werkseinstellung gebracht.
1. p0009 = 30 Gerateinbetriebnahme Parameterfilter 1
0 | Bereit
1 | Gerate-Konfiguration
30 | Parameter-Reset

Inbetriebnahmehandbuch
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Ablauf Beschreibung Werks-
einstellung
2. p0976 = 1 Alle Parameter zuriicksetzen und laden 0
0 | Inaktiv
Start zurlicksetzen aller Parameter auf Werkseinstellung
Hinweis:

Sobald die RDY-LED wieder griin leuchtet, ist die Werkseinstellung hergestellt und die Inbetriebnahme kann beginnen.

3. p0003 = 3 Zugriffsstufen 1
1| Standard
2 | Erweitert
3 | Experte
4. p0009 =1 Geréateinbetriebnahme Parameterfilter * 1
0 | Bereit
1 | Gerate-Konfiguration
30 | Parameter-Reset
5. p0097 =1 Auswahl Antriebsobjekte Typ * 0
0 | Keine Auswahl
1 | Antriebsobjekttyp SERVO
2 | Antriebsobjekttyp VECTOR
6. p0009 =0 Geréateinbetriebnahme Parameterfilter * 1
0 | Bereit
1 | Gerate-Konfiguration
30 | Parameter-Reset
Hinweis:
Damit die Firmware wirksam wird, muss bei den Komponenten ein POWER ON durchgefiihrt werden.
Der erweiterte Sollwertkanal muss fir die Motorpotisimulation gedffnet werden mit p0108[1] = H0104
7. p0009 = 2 Gerateinbetriebnahme Parameterfilter * 1
0 Bereit
1 Gerate-Konfiguration
2 Festlegung Antriebstyp / Antriebsoptionen
30 Parameter-Reset
8. p0108[1] = Antriebsobjekte Funktionsmodul * HO0000
HO104 Bit 2 | Drehzahl-/Drehmomentregelung
Bit 8 | Erweiterter Sollwertkanal
9. p0009 =0 Geréteinbetriebnahme Parameterfilter * 1
0 | Bereit
1 | Gerate-Konfiguration
30 | Parameter-Reset
Hinweis:

Warten, bis die RDY-LED von Orange auf Griin umschaltet. Zur Speicherung der Einstellung ins ROM ca. 5 sec auf die
"P"-Taste driicken, bis die BOP-Anzeige blinkt, dann warten, bis das Blinken aufgehdrt hat. Jetzt wird der Antrieb

vorbereitet.
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Ablauf Beschreibung Werks-
einstellung
10. DO =2 Antriebsobjekt (DO) 2 ( = SERVO) anwahlen 1

1 | Expertenliste der CU
2 | Expertenliste des Servoantriebes

Zur Anwahl eines Antriebsobjekts (DO) driicken Sie gleichzeitig die Taste Fn und
die "Pfeil-hoch" Taste.

Das ausgewahlte Antriebsobjekt wird links oben angezeigt.
11. p0840[0] = BI: EIN/AUS1 [CDS] 0
r0019.0 (DO 1) | Einstellen der Signalquelle fir STW1.0 (EIN/AUS1)

Verschaltung auf r0019.0 des Antriebsobjektes Control Unit (DO 1)
Wirkung: Signal EIN/AUS1 von BOP

12. p1035[0] = BI: Motorpotenziometer Sollwert hdher [CDS] 0
r0019.0013 Einstellen der Signalquelle zum Erhéhen des Sollwerts beim Motorpotenziometer

(GO Verschaltung auf r0019.13 des Antriebsobjektes Control Unit (DO 1)
Wirkung: Signal Motorpotenziometer Sollwert héher von BOP
13. p1036[0] = BI: Motorpotenziometer Sollwert tiefer [CDS] 0
r0019.0014 Einstellen der Signalquelle zum Verringern des Sollwerts beim
(DO 1) Motorpotenziometer
Verschaltung auf r0019.14 des Antriebsobjektes Control Unit (DO 1)
Wirkung: Signal Motorpotenziometer Sollwert tiefer von BOP
14. p1037 = 6.000 | Maximale Drehzahl Sollwertpoti 0.000
15. p1070[0] = CI: Hauptsollwert [CDS] 1024

r1050 (DO 63) | Einstellen der Signalquelle fiir den Drehzahlsollwert 1 des Drehzahlreglers
Verschaltung auf r1050 auf das eigene Antriebsobjekt (DO 63)

Wirkung: Motorpotenziometer liefert Drehzahlsollwert

16. p0006 =0 BOP Betriebsanzeige Modus* 4
0 | Betrieb -> r0021, sonst r0020 <-> r0021
1 | Betrieb ->r0021, sonst r0020

2 | Betrieb -> p0005, sonst p0005 <-> r0020
3 | Betrieb -> r0002, sonst r0002 <->r0020
4 | p0005

"FN", dann "P" Dricken, die Anzeige im DO = 2 zeigt 31.

17. | Alle Parameter |"P"-Taste fir ca. 5 sec driicken, 41 steht in der Anzeige. Nach Dricken der "O"-Taste springt die
abspeichern Anzeige auf 31 um, der Antrieb ist jetzt betriebsbereit. In DO = 1 wird 10 angezeigt.

* Diese Parameter bieten mehr Einstellmdglichkeiten als die hier angegebenen. Weitere Einstellmdglichkeiten siehe
SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch

[CDS] Parameter ist von Befehlsdatensatzen (CDS) abhangig. Datensatz 0 ist voreingestellt.
[DDS] Parameter ist von Antriebsdatenséatzen (DDS) abhéngig. Datensatz 0 ist voreingestellt.
Bl Binektoreingang

BO Binektorausgang

CI Konnektoreingang

CO Konnektorausgang
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210 Inbetriebnahme von Leistungsteilen in Parallelschaltung

Parallelgeschaltete Leistungsteile werden wahrend der Inbetriebnahme wie ein Leistungsteil
auf Netz- bzw. Motorseite behandelt. Die Parametersicht der Istwerte dndert sich im Falle
der Parallelschaltung nur minimal, es werden aus den Einzelwerten der Leistungsteile
geeignete "Summenwerte" gebildet.

Fur die Parallelschaltung kénnen nur

® FEinspeisungen vom Typ Chassis

® Motor Modules vom Typ Chassis in Regelungsart Vektor
verwendet werden.

Bei der Erstinbetriebnahme von Leistungsteilen wird die Parallelschaltung tber den
Assistenten Im STARTER aktiviert. Bei der Auswahl des Leistungsteils (Einspeisung
und/oder Motor Module) kann auch die Parallelschaltung als Option angewahlt werden
(siehe folgende Abbildungen).

Parallelschaltung von Einspeisungen im STARTER

Konfiguration - SINAMICS_S120_CU320 - Antriebsobjekt Einspel

0 pticrsbaugnippe Einzpeizung: EinzpeizLng
WIEinfligen Einspeisung
w|Einspeizung Fonfigurat W Netz-/Zwischenkreisidentifikation beim ersten Einschalten
W]E inzpeizung

Achtung:

Die ermittelten Werte werden netzausfallzsicher gespeichert.

[Prozessdatenaustause Wwird nachtraglich der Metzanschluzs oder der 2wizchenkreiz

[Einfuigen Antrich [Entternen / Hinzufiigen von Geraten) des Antrisbsverbands
[(J<uzammenfassung verandert, 50 ist ermet sine |dentifik.ation durchzufibren,
Gerdte-Anschlussspannung: 400 W 3AC 5060 Hz

v Metzfilter varhanden

IAIM F 400% 132 kw160 ki (5133007 TE32-64:0] (10 j

¥ Parallelzchaltung Einspeisung [E5L3330-FTE32-6adx - 160 kiw]
Aitizahl paralleler Madule: i
¥ Woltage Sensing Module vorhanden

Arza| WE: I 3

™ Braking Module Extern

[ Master/Slave

cguiick [ weiers | Abbrechen | Hite |

Bild 2-26 Beispiel Parallelschaltung von 3 Active Line Modules (Bauform Chassis)
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2.10 Inbetriebnahme von Leistungsteilen in Parallelschaltung

Die Anzahl der parallel zu schaltenden Einspeisungen muss im zugehdérigen Eingabefeld
eingetragen werden (max. 8 Einspeisungen).

In dieser Maske kann auch die bei Active Line Modules mdgliche Funktion Master/Slave
Uber eine Option angewahlt werden (siehe SINAMICS S120 Funktionshandbuch, Kapitel
"Funktion Master/Slave fur Einspeisungen").

Der NetZfilter wird entsprechend der Einspeisung als Option angeboten. Fir den Betrieb
eines "Active Line Module" (ALM) wird ein Active Interface Module (AIM) mit integriertem
Netzfilter benétigt. FUr den Betrieb der Einspeisungen "Basic Line Module" (BLM) und

"Smart Line Module" (SLM) sind externe Netzfilter empfehlenswert.

Parallelschaltung von Motor Modules im STARTER

114

Konfiguration - SINAMICS_S120_CU320 - Leistungsteil Zusatzdaten

[w] Optionsbaugruppe ||
[WlE infligen Einzpeisul
[W]E inzpeizung K.onfigr
W] E inzpeizung

W& ntriebsobjekt Eing
W] Frozezsdatenaustal
W] Einfiigen Antrieb
W] antiebseigenzchafl
[l F egelungzstruktur
W] Leistungstei

[C1&ntriebseinztelung
[tdator ]
[tdatarhalkebrenize
[1Geber

[J&ntriebsfunktionen =
| | 3

Antrieb: dntrieb 1, DDS 0

Leistungszteil
Besztell-Mr. | Codenummer
BSL3320-1TE32-148x 14002

%" Kein Filter/Drozsel
" Sinusfilter
" Ausgangsdiossel

Achtung: Fallz ein Sinusfilter
eingezetzt wird, muss dieser
unbedingt angewahlt werden.
Ansonsten droht Zerstong des

4

" dUdt-Filter mit VPL Sinusfilters!
(T nd

Anzahl paralleler Module

|3 Anzahl parallelgezchaltener Leistungsteile j

< Zuriick I Weiter » I berechenl Hilfe

Bild 2-27

Beispiel Parallelschaltung von 3 Motor Modules (Bauform Chassis, Vektorregelung)
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2.10 Inbetriebnahme von Leistungsteilen in Parallelschaltung

Die Anzahl der parallel zu schaltenden Motor Modules muss im zugehdrigen Eingabefeld
eingetragen werden (max. 8 Motor Modules).

ACHTUNG

Bei der Parallelschaltung wird von SIEMENS nur der Betrieb von max. 8 Leistungsteilen in
Parallelschaltung (bei max. 4 Einspeisungen und max. 4 Motor Modules) freigegeben.

Konfiguration von Parallelschaltungen Gber Parameter

Die Parallelschaltung von Einspeisungen verhélt sich aus Sicht einer Gbergeordneten SPS
wie die Ansteuerung einer einzigen Einspeisung mit den aufsummierten Leistungen der
einzelnen Einspeisungen.

Uber die Anbindung via PROFIdrive-Telegramme lassen sich die Leistungsteile einzeln tiber
Parameterdienste von einer libergeordneten Steuerung ansteuern und deren Status
abfragen. Es gibt darlber hinaus Ansteuermdglichkeiten fir Einspeisungen tber
entsprechende Steuer- und Zustandsworter. Diese sind im Kapitel "Kommunikation nach
PROFIdrive" im SINAMICS S120 Funktionshandbuch Antriebsfunktionen dokumentiert.

Das Aktivieren und Deaktivieren von Leistungsteilen sollte nur im Fehlerfall, also nach
Ausfall eines Leistungsteils und anschliefendem Austausch, erfolgen. Als variable
Leistungsregelung ist dieses Vorgehen ungeeignet, da die Firmware die
Regelungsparameter des Antriebsverbandes nach jeder Anderung neu berechnet sollte, wie
bei einer Inbetriebnahme des Antriebsverbandes. Die Neuberechnung ist notwendig, um ein
optimales, hochdynamisches Regelungsverhalten des Antriebsverbandes zu gewahrleisten.

Die Leistungsteile kdnnen einzeln Uberwacht und parametriert werden:
Uber einzelne Parameter p0125..p0128, p0895, r7000, p7001ff:

o Mit p0125[0...n] Leistungsteilkomponente aktivieren/deaktivieren wird gezielt ein
Leistungsteil aus der Topologie aktiviert oder deaktiviert (Auswahl Uber die
Topologienummer).

e Mit p0895[0...n] BIl: Leistungsteilkomponente wird Gber einen verschalteten
Digitaleingang (BI) ein Leistungsteil aktiviert oder deaktiviert.

e Uber r7000 kann die Anzahl der aktuell aktiven Leistungsteile bei der Parallelschaltung
angezeigt werden.

® Der Parameter p7001[0...n] Par_schaltg Freigabe Leistungsteile erlaubt nach einem
Fehlerfall, bzw. Austausch, angeschlossene Leistungsteile gezielt zu deaktivieren oder zu
aktivieren.

Warnmeldungen (z. B. wegen Ubertemperatur) kénnen in diesem Zustand noch abgesetzt
werden. Bei Motoren mit getrennten Wicklungssystemen (p7003 = 1) ist die Sperre eines
einzelnen Leistungsteils nicht méglich. Der p7001 wird automatisch zuriickgesetzt, wenn ein
Leistungsteil Gber p0125 oder p0895 deaktiviert wird.

e Uber den Parameter r7002[0..n] kann abgefragt werden, ob die Pulse bei einem
Leistungsteil gesperrt oder freigegeben sind.

o mit den Parametern r7050[0..n], r7051[0..n] und r7052[0..n] kénnen die Kreisstréme fir
U, V, W an den Leistungsteilen angezeigt werden.

e Mit den Parametern ab r7200[0..n] kénnen Uberlastzustande und verschiedene
Temperaturzustande in den Leistungsteilen angezeigt werden.
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2.10 Inbetriebnahme von Leistungsteilen in Parallelschaltung

In der Anzeige von Parameterwerten wird die Parallelschaltung durch ein "P" vor dem
Anzeigewert gekennzeichnet.

Weitere Parameter, die fiir den Betrieb und die Parametrierung der Leistungsteile relevant
sind, kénnen Sie der Literatur: SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch ab Parameter r7002ff
bzw. ab p0125 entnehmen.

Parallelschaltungen mit einer Control Unit oder zwei Control Units

Wenn eine Einspeisung deaktiviert ist, muss die Vorladung der verbleibenden
Einspeisungen den Zwischenkreis laden kénnen. Z. B. verdoppelt sich die Vorladezeit, wenn
nur noch eine Einspeisung, statt wie zuvor zwei parallele Einspeisungen, vorhanden sind.
Falls méglich, sollten die Einspeisungen so dimensioniert sein, dass eine Einspeisung, oder
bei redundanter Verschaltung (2 Control Units), ein Teilsystem in der Lage ist, den gesamten
Zwischenkreis vorzuladen.

Die angeschlossene Kapazitat darf nicht zu groR sein. Das Vorladen der doppelten Kapazitat
der Nennleistung einer Einspeisung (eine von zuvor zwei aul3er Betrieb) funktioniert dabei
noch problemlos.

Vorladeschitziiberwachung

Fiir eine Uberwachung der Vorladeschiitze (bei Ausfall von Einspeisungen) miissen
nachtraglich Hilfsklemmenblécke auf die Vorladeschitze gesteckt werden.

Eine prinzipielle Verschaltung zeigt die folgende Skizze:

Vorladung

Einspeisung 1 Einspeisung 2 Einspeisung 3

13/I,14 13/I,14 13 /',14 R Ausschaltverzégerung 1 s
_+t _+ _+ e THo

21 22 21 22 21 22 - ext.StBrung

+24 'V

zusatzliche Klemmenbldcke auf Vorladeschiitzen
Bild 2-28 Vorladetberwachung

Die Schitzzustdande werden mit den Logikbausteinen "Freie Blocke" im SINAMICS-Antrieb
Uberwacht. Zieht einer der Schitze nicht an, erfolgt eine externe Stérmeldung.
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2.11 Geréte lernen

Betriebszustand von Leistungsteilen in Parallelschaltung

Stérmeldungen und Warnmeldungen ab A05000ff bzw. FO5000ff weisen auf den Fehler
eines Leistungsteils hin.

Stérungen der Leistungsteile werden im Stérpuffer der zugehdérigen Control Unit abgelegt
und kdnnen Uber den Parameter r0949 (dezimal interpretiert) als Storwert gelesen werden.
Dieser Storwert entspricht der Antriebsobjektnummer in der Topologie des
Antriebsverbandes. Die Nummer der aufgetretenen Stérung wird im Parameter r0945
hinterlegt.

Der Betriebszustand des Leistungsteils (Einspeisung oder Motor Module) wird Uber die
beiden Front-LEDs auf dem jeweiligen Control Interface Module (CIM) angezeigt.

Uber den Parameter p0124|0...n] "Leistungsteil Erkennung tiber LED" kann das Leistungsteil
fiir einen bestimmten Antrieb identifiziert werden. Wahrend p0124 = 1 blinkt die LED READY
am entsprechenden Leistungsteil griin/orange oder rot/orange mit 2 Hz. Der Parameterindex
ist bei Parallelschaltungen jeweils einem Leistungsteil zugeordnet.

Projektierung von Leistungsteilen in Parallelschaltung

2.1

Beschreibung

Informationen zum Hardware-Aufbau und zur Verdrahtung der Leistungsteile finden Sie im
Geratehandbuch SINAMICS S120 Geratehandbuch Leistungsteile Chassis.

Informationen zur Projektierung finden Sie im "SINAMICS Projektierungshandbuch G130,
G150, S120 Chassis, S120 Cabinet Modules, S150". Dort ist auch der Einbau von
Leistungsteilen innerhalb eines Schaltschrankes mit Line Connection Modules beschrieben.

Geréte lernen

Die Funktion "Gerate lernen" ergénzt tUber einen Software-Update einen vorhandenen
STARTER ab der Version V4.2 mit dem Wissen iber neuere Antriebs-Firmware-Versionen.

Das Update erfolgt ab der STARTER-Version 4.2 mit einem SINAMICS Support Package
(SSP). Es werden dabei Geratebeschreibungen im STARTER erganzt, ohne dass der
STARTER neu installiert oder im Code gedndert wird und ohne dass der Antrieb
physikalisch zur Verfigung steht.

Wenn SINAMICS-Versionen vom STARTER unterstitzt werden sollen, die nicht in der
STARTER-Version 4.2 enthalten sind, ist die Installation eines SINAMICS Support Packages
nétig. SINAMICS Support Packages kdnnen tber eSupport und die Produkt Support Seiten
im Internet als Downloads bezogen werden.

Die Existenz von neuen SSPs im Produkt Support wird gemeinsam mit der Lieferfreigabe
einer neuen SINAMICS-Version bekannt gegeben.
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2.11 Gerdte lernen

SSP (SINAMICS

118

Support Package)

Ein SSP enthalt nur Beschreibungsdateien der Gerate und Antriebsobjekte. Durch die
Installation eines SSP kénnen neue Antriebsobjekte und Geréate zu einer bestehenden
STARTER-Installation hinzugefugt werden, ohne den Programm-Code des installierten
STARTERS zu verandern.

Nach der Installation kdnnen alle Funktionen der neuen SINAMICS-Version Uber die
Expertenliste konfiguriert werden. Fiir alle zur Vorgangerversion kompatiblen Funktionen
stehen auch alle Masken und Assistenten zur Verfligung.

Inhalte des SSP:

® Neue Antriebsobjekte

® Neue Geréteversionen

® Neue und gednderte Parameter in der Expertenliste

® Neue und geanderte Stérungen, Warnungen, Meldungen
® Neue und geanderte Folgeparametrierungen

® Erweiterungen des Baugruppenkatalogs (neue Motoren, Geber, DRIVE-CLIQ-
Komponenten)

® Erweiterungen des Konfigurationskatalogs (SD)

® Gedanderte Online-Hilfedateien (Parameterhilfe, Funktionsplane)

Installation
Alle fur eine STARTER-Version freigegebenen SSPs dirfen in einer beliebigen Reihenfolge
installiert werden.

Die installierten SINAMICS Support Packages werden im Info-Dialog des STARTER
angezeigt.

Wird eine neue STARTER-Version erstellt und ausgeliefert, so beinhaltet dieser STARTER
alle bis zu diesem Zeitpunkt freigegebenen SSPs oder ist kompatibel zu diesen.

Kompatible SSPs kénnen zu Reparaturzwecken ohne funktionale Anderungen auch
mehrfach installiert werden.

Wahrend der Installation des SSP darf der STARTER nicht ausgefiihrt werden. Das
Installationsprogramm muss gestartet und durchlaufen werden. Erst nach Abschluss der
Installation und dem erneuten Aufruf des STARTER ist es moglich, die neu installierten
SINAMICS-Versionen sowohl offline zu projektieren, als auch online (z. B. Gber "Erreichbare
Teilnehmer") zu bedienen.
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2.12

Geberauswahl

2. 12 Auswahl und Konfiguration von Gebern

Auswahl und Konfiguration von Gebern

Fur SINAMICS - Antriebe gibt es drei Mdglichkeiten der Geberauswahl Uber den STARTER:

1.

Auswertung der Motor- und Geberdaten Uber eine DRIVE-CLIQ - Schnittstelle.

Der Geber wird durch Setzen des Parameters p0400 = 10000 bzw.10100 automatisch
identifiziert, d. h. alle fir die Konfiguration notwendigen Motor- und Geberdaten werden
aus dem Geber ausgelesen. Bei p0400 = 10100 wird die Identifikationszeit nicht
begrenzt.

Auswahl eines Standardgebers aus einer Liste (fir Geber1/Motorgeber auch Uber die
Motor-Bestellnummer moglich). Jedem Gebertyp aus der Liste ist eine Codenummer
zugeordnet (siehe SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch), die auch tGber Parameter

p0400 (Gebertyp Auswahl) zugewiesen werden kann.

3. Manuelle Eingabe von benutzerdefiniert Geberdaten. Der Anwender kann ber
geberspezifische STARTER - Masken den Geber selbst konfigurieren.

Weiterhin kdnnen die Geber auch Gber Parameter alleine konfiguriert werden (Parameter

p0400, ff).

Tabelle 2- 18 Zuordnung von Gebertyp, Gebercode und Auswertemodulen bei Standardgebern

Gebertyp Gebercode Geberauswerteverfahren Auswertemodul
Resolver Inkremental 1001 Resolver 1-Speed SMC10, SMI10
rotatorisch 1002 Resolver 2-Speed
1003 Resolver 3-Speed
1004 Resolver 4-Speed
Geber mit Inkrementalgeber 2001 2048, 1 Vpp, AIB C/D R SMC20, SMI20,
sin/cos 1Vpp | rotatorisch 2002 2048, 1 Vpp, AIBR SME20, SME120
2003 256, 1 Vpp, A/IBR
2005 512, 1 Vpp, AIBR
2010 18000, 1 Vpp, A/B R abstandscodiert
EnDat-Geber | Absolutwert 2051 2048, 1 Vpp, A/B, EnDat, Multiturn 4096 SMC20, SMI20,
rotatorisch 2052 32, 1 Vpp, A/B, EnDat, Multiturn 4096 SME25
2053 512, 1 Vpp, A/B, EnDat, Multiturn 4096
2054 16, 1 Vpp, A/B, EnDat, Multiturn 4096
2055 2048, 1 Vpp, A/B, EnDat, Singleturn
SSI-Geber Absolutwert 2081 2048, 1 Vpp, A/B, SSI, Singleturn SMC20, SMI20,
mit rotatorisch 2082 2048, 1 Vpp, A/B, SSI, Multiturn 4096 SME25, SME125
sin/cos 1Vpp 2083 2048, 1 Vpp, A/B, SSI, Singleturn, Errorbit
2084 2048, 1 Vpp, A/B, SSI, Multiturn 4096,
Errorbit
Lineargeber | Inkremental 2110 4000 nm, 1 Vpp, A/B R abstandscodiert SMC20, SMI20,
linear 2111 20000 nm, 1 Vpp, A/B R abstandscodiert SME20
2112 40000 nm, 1 Vpp, A/B R abstandscodiert
2151 16000 nm, 1 Vpp, A/B, EnDat, Auflésung
100 nm
Absolutwert 2151 16000 nm, 1 Vpp, A/B, EnDat, SMC20, SMI20,
linear Auflésung 100 nm SME25
Inbetriebnahmehandbuch
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2. 12 Auswahl und Konfiguration von Gebern

Gebertyp Gebercode Geberauswerteverfahren Auswertemodul
HTL/TTL- Inkremental 3001 1024 HTL A/B R SMC30
Geber Rechteck 3002 1024 TTLA/BR
rotatorisch 3003 2048 HTL A/BR
3005 1024 HTL A/B
3006 1024 TTL A/B
3007 2048 HTL A/B
3008 2048 TTL A/B
3009 1024 HTL A/B unipolar
3011 2048 HTL A/B unipolar
3020 2048 TTL A/B R, mit Sense
SSI-Geber Absolutwert 3081 SSlI, Singleturn, 24 V SMC20, SMI20,
absolut rotatorisch 3082 SSI, Multiturn 4096, 24 V SME25, SME125
Nicht fir Motorregelung,
nur als direktes Messsystem
SSI-Geber Absolutwert 3090 4096, HTL, A/B, SSI, Singleturn SMC30
absolut HTL | rotatorisch
Lineargeber | Inkremental 3109 2000 nm, TTL, A/B R Abstandscodiert SMC20, SMI20,
linear SME20
DRIVE-CLIQ- | Absolutwert 202 Abs.,Singleturn 20 Bit -
Geber rotatorisch 242 Abs.,Singleturn 24 Bit
204 Abs.,Multiturn 12 Bit, Singleturn 20 Bit)
244 Abs.,Multiturn 12 Bit, Singleturn 24 Bit)
SIMAG H2 Inkrementalgeber 2002 2048, 1 Vpp, AIBR SMC20, SMI20,
rotatorisch 2003 256, 1 Vpp, AABBR SME20
2004 400, 1 Vpp, ABBR
2005 512, 1 Vpp, AABBR
2006 192, 1 Vpp, AIBR
2007 480, 1 Vpp, AIBR
2008 800, 1 Vpp, AABBR
Inbetriebnahmehandbuch
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Konfiguration von Gebern

2. 12 Auswahl und Konfiguration von Gebern

Die Geber lassen sich tber eine Maske im STARTER konfigurieren.

1. Geber mit DRIVE-CLIQ - Schnittstelle werden durch Markieren der zugehdrigen
Checkbox-Option in der Geber-Konfigurationsmaske automatisch identifiziert.

Konfiguration - SINAMICS_S120_CU310_DP - Geber

Antrieb: Antieb 1, DOS 0, MOS O

[w]F 2gelungzstrukbur
[w]Leistungsteil

[w]Lciztungztel Zuzatzdat
[w]bd ctar

‘Welche Geber machten Sie venwenden?

[ Geber3

Integrierte Geberauswertung

W]t ctarhaltebremse ¥ Gieber 1 [~ Geber2
[1Frozessdatenaustausc Geber 1 |
[C1Zuzammenfassung
Geber Mame: IM atar
Geberauswertung:
N 2

Gebertyp

| Codenummer

10000

< Zuriick I Weiter > I

Abbrechen Hilfe

Bild 2-29

Inbetriebnahmehandbuch
Inbetriebnahmehandbuch, (IH1), 01/2011, 6SL3097-4AF00-0AP1

DRIVE-CLiQ-Geber identifizieren

121



Inbetriebnahme

2. 12 Auswahl und Konfiguration von Gebern

2. Standardgeber kénnen aus einer Liste ausgewahlt werden. Fur Geber1 / Motorgeber ist
eine Auswahl und gleichzeitige Konfiguration auch tber die Motor - Bestellnummer

moglich.
[ R eelungs strukiur Artrieh: Antieb_1. D05 0, M0S5 0
[w] Leistungstel
el Leistungstei Zusatedat welche Geber machten Sie verwenden?
(] bl ot
(W]t atarhaltebremss v Geberl v Gieber 2 [~ Geber3
[(1Frozessdatenaustausc Geber1 Geber2 |
[CZuzammenfassung
Geber Hame: IG eber_2
Geberauswertung: ISMH j
= Geber mit Drive-Clid-Schrittstelle
I™ | Geber new auslesen
uber b ator M LEE |
[ | | »
_I " Daten eingshen Geberdaten |
Gebertyp | Codenummer | -
) K.ein Geber 1]
i Resalver 1-Speed 100 —
‘%\ Resclver 2-5pesd 1002
RN s Resolver 3-Speed 1002
[ Resolver 4-Speed 1004
= ,cd \ 20481 Vpp. A/B C/D R 200
3 / 2048, 1 Vpp, &/B R 2002
256, 1Vpp, A48 R 2003
400, 1Vpp. A/B R 2004 ;I
Dietails |
<zuiick [ ‘Weiter> | Abbrechen | Hite |

Bild 2-30 Option Standardgeber

Die von Siemens angebotenen Standardgeber kénnen bei der Konfiguration des Antriebs
unter der Option "Geber" aus einer Liste ausgewahlt werden. Mit der Auswahl des
Gebertyps werden gleichzeitig alle notwendigen Parametrierungen automatisch in die

Konfiguration des Gebers ibernommen.

Die Standardgebertypen und die zugehdrigen

Auswertemodule sind in der obigen Tabelle aufgeflhrt.
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2. 12 Auswahl und Konfiguration von Gebern

1. Der Benutzer kann den angeschlossenen Geber auch spezifisch Giber STARTER-Masken
konfigurieren.

Konfiguration - SINAMICS_S120_CU310_DP - Geber

[ F egelungs strukur Artrieh: Antieh_1. DDS 0, MOS0
[w]Leistungsteil
[w]Lciztungztel Zuzatzdat

[w]bd ctar

‘elche Geber mochten Sie verwenden?

W]t ctarhaltebremse v Geher2 [~ Geber3
[ 1Frozessdatenaustausc Geber1 Geber 2 |
[C1Zuzammenfassung
Geber Name: IGeber_2
Geberauswertung: I Shix j
= Geber mit Drive-Cli0-S chrittstelle
™| Giber ey auslessn
" Standardgeber aus b mtar FILFE I
Liste auswahlen
N 2
' Daten eingsben
Gebertyp | Codenummer | -
) K.ein Geber
i Resaolver 1-Speed 1001 Lo
Resolver 2-Speed 1002
Riesolver 3-5peed 1003
Fiesolver 4-5peed 1004
2048.1 Vpp. &/8 C/D R 2001
20481 Vpp, A/B R 2002
286,71 Vpp, AB R 2003
400, 1 Vpp. A/E R 2004 ;I

Detailz |

<guiick [ Weiters | Abbrechen | Hife |

Bild 2-31 Option Benutzerdefinierte Geber

Dazu wird die Option "Daten eingeben" angewahlt und die Schaltflache "Geberdaten"
gedruickt.
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2. 12 Auswahl und Konfiguration von Gebern
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Es erscheint folgende Maske:

Geberdaten

— Gebertyp
% 1otatorisch
" linear

Messzystem:

kein Geber j

Rezalver

inkrementell Sinuz/Cozsinus
abzalut EnD at-Pratakoll
inkrementell HTLATTL

absolut 551-Protokoll

abzalut 551-Protokall & HTLATTL
abzaolut 551-Protokall & sindcos

(1] I Abbrechen

Hilfe: |

Bild 2-32 Rotatorische Gebertypen

In dieser Maske kann zwischen "rotatorischen” und "linearen" Gebern gewahlt werden.
Bei rotatorischen Gebern lassen sich folgende Gebertypen konfigurieren:

Resolver

Inkrementelle Geber mit sin/cos - Signal
Absolutwertgeber mit EnDat - Protokoll
Inkrementelle Geber mit HTL/TTL - Signal
Absolutwertgeber mit SSI - Protokoll

Absolutwertgeber mit SSI - Protokoll und HTL/TTL -Signal

Absolutwertgeber mit SSI - Protokoll und sin/cos -Signal
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2. 12 Auswahl und Konfiguration von Gebern

Die Maske fir lineare Geber bietet folgende Gebertypen an:

Geberdaten =l

— Gebertyp

" ratatorizch
* linear

Ieszapstem:

kein Geber j
abzolut EnD at-Frotok.oll
inkrementel Sinuz/Cozinuz
inkrementel HTLATTL

abzolut 551-Pratakall

abzolut 551-Protokoll &k HTLATTL
abzolut 551-Protakall & zindcoz

0K I Abbrechen Hilfe |

Bild 2-33 Lineare Gebertypen

Bei linearen Gebern lassen sich folgende Gebertypen konfigurieren:
e Absolutwertgeber mit EnDat - Protokoll

® Inkrementelle Geber mit sin/cos - Signal

® [nkrementelle Geber mit HTL/TTL - Signal

® Absolutwertgeber mit SSI - Protokoll

® Absolutwertgeber mit SSI - Protokoll und HTL/TTL-Signal

® Absolutwertgeber mit SSI - Protokoll und sin/cos-Signal

Die geberspezifischen Masken, sowohl bei rotatorischen Gebern, als auch bei linearen
Gebern, sind selbsterklarend und werden daher hier nicht explizit dargestellit.

Im Folgenden ist am Beispiel des DRIVE-CLIQ - Gebers die Inbetriebnahme und der Tausch
eines Gebers beschrieben.
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Geber mit DRIVE-CLiQ-Schnittstelle

Geber-Auswerteeinheiten mit DRIVE-CLiQ-Schnittstelle gibt es in verschiedenen
Ausfihrungen, z. B.

® als Sensor Module Cabinet-Mounted (SMCx) fur die Hutschienenmontage,
® als Sensor Module External (SMEx) zum Einschleifen in die Zuleitung,

® als Sensor Module Integrated (SMI) an den Motor angebaut oder

e als DRIVE-CLiQ Module Integrated (DQI) in den Motor integriert.

Ein Temperatursensor am DRIVE-CLiQ-Geber zur Erfassung der Motortemperatur ist ab
Werk angeschlossen.

Unterstiitzung durch STARTER-Version

Der STARTER unterstitzt Geber mit DRIVE-CLIQ - Schnittstelle. In der Geberlbersicht sind
daflir weitere Bestellnummern fiir die zugehérigen DRIVE-CLIQ - Motoren vorhanden.

Beim SMI - oder DQI - Motor wird die Bestellnummer des Motors verwendet.

Bei der Projektierung eines Motors mit DRIVE-CLiQ-Schnittstelle wird nicht zwischen SMI -
Motoren und DQI - Motoren unterschieden.

Hinweis
Einschrankung bei SMI-/DQI-Motoren

Es werden nur Absolutwertgeber in den Motoren mit integrierten DRIVE-CLIQ - Gebern
verwendet.

Wenn Sie einen Motor mit Geber und externer DRIVE-CLiQ-Schnittstelle durch einen SMI-
Motor oder DQI-Motor ersetzen, missen Sie den SMI- / DQI-Motor entsprechend
umparametrieren.

Das funktionale Verhalten unterscheidet sich bei folgenden Anderungen des Gebers:
e Wenn die Geber sich aufgrund des Messprinzips und der Auflésung unterscheiden.

e Wenn die Geber in Applikationen eingesetzt werden, die die Auswertung einer Nullmarke
(z. B. zum Referenzieren) erfordern. Der Geber mit integrierter DRIVE-CLiQ-Schnittstelle
liefert keine separate Nullmarke, da es sich in jedem Fall um einen Absolutwertgeber
handelt. In diesen Applikationen bzw. in den Uberlagerten Steuerungen muss daher das
geanderte Verhalten angewahlt werden.

® Wenn die Geber an einer Achse mit SINAMICS Safety Integrated Extended Functions
oder SINUMERIK Safety Integrated genutzt werden soll, da sich aufgrund der geringeren
Aufldsung des redundanten Positionswertes (POS2) eine geringere Positionsgenauigkeit
(SOS Safe Operating Stop) und eine geringere Maximalgeschwindigkeit (SLS Safely
Limited Speed) ergibt.

Bei aktivierten SINAMICS Safety Integrated Extended Functions oder SINUMERIK Safety
Integrated muss ein erneuter Abnahmetest und gegebenenfalls eine Umprojektierung
durchgefiihrt werden.

Inbetriebnahmehandbuch
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Inbetriebnahme von Gebern mit DRIVE-CLiQ-Schnittstelle

Die Eigenschaften eines rotatorischen Absolutwertgebers werden bei DRIVE-CLIQ - Gebern
mit folgenden Parametern der Control Unit identifiziert:

® p0404[0..n] Geberkonfiguration wirksam

® p0408[0..n] Rotatorischer Geber Strichzahl

® p0421[0..n] Absolutwertgeber rotatorisch Multiturn-Auflésung
® p0423[0..n] Absolutwertgeber rotatorisch Singleturn-Auflésung

Diese Daten werden entsprechend des in p0400 (Gebertyp Auswahl) eingestellten Codes
aus den Geberlisten vorbesetzt. Die Parameter p0404, p0408, p0421 und p0423 werden von
der Control Unit im Hochlauf gepriift.

Alternativ kdnnen diese Daten mit der Einstellung p0400 = 10000 bzw. p0400 = 10100
(Geber identifizieren) aus dem Geber ausgelesen werden. Falls die ausgelesenen
Geberdaten einem bekannten Gebertyp entsprechen, wird dieser Code durch die Software
der Control Unit in p0400 eingetragen. Im anderen Fall wird der allgemeine Code p0400 =
10050 (Geber mit EnDat-Schnittstelle identifiziert) eingetragen.

Uber den Parameter p0404.10 = 1 wird ein DRIVE-CLiQ-Geber identifiziert.

Fir die DRIVE-CLIQ-Geber sind jeweils Geber-Codes fir den Parameter p0400 definiert
(siehe SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch und obige Tabelle).

Identifiziert die Software der Control Unit einen DRIVE-CLiQ-Gebertyp, fir den kein Code
hinterlegt ist, tragt sie bei der Identifikation den Code p0400 = 10051 (DRIVE-CLiQ-Geber
identifiziert) ein.

Wird bei der Autoinbetriebnahme ein DRIVE-CLiQ-Geber vorgefunden, werden die Daten
auch automatisch identifiziert. Bei der Identifikation werden die Werte fiir p0404, p0421 und
p0423 von der Control Unit aus dem DRIVE-CLiQ-Geber ausgelesen. Der Inhalt von p0400

wird dann durch die Control Unit aus diesen Daten ermittelt. Die neu definierten Codes sind
nicht im DRIVE-CLiQ-Geber hinterlegt.

Tausch von SINAMICS Sensor Module Integrated

Wenn in einem SINAMICS Sensor Module Integrated (SMI) oder in einem DRIVE-CLIQ
Sensor Integrated (DQI) ein Defekt aufgetreten ist, kontaktieren Sie zur Reparatur die
Siemens-Geschéftsstelle Ihrer Region.).
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2.13 Hinweise zur Inbetriebnahme von Linearmotoren (Servo)

2.13.1 Allgemeines zur Inbetriebnahme von Linearmotoren
Vor der Inbetriebnahme von Motoren gibt es folgende Fragen zu beantworten:
1. Stimmen die Voraussetzungen zur Inbetriebnahme?

2. Wurden die Punkte in der Checkliste zur Inbetriebnahme, siehe Kapitel "Checklisten zur
Inbetriebnahme von SINAMICS S" gepruft?

Ausfihrliche Informationen zu den Linearmotoren, zum Geber- und Leistungsanschluss, zur
Projektierung und Montage sind enthalten in:
Projektierungshandbuch Linearmotoren 1FN3 bzw. 1FN6

Gegeniiberstellung der Begriffe fur rotatorische und lineare Antriebe

Tabelle 2- 19 Gegenuberstellung

rotatorische Begriffe lineare Begriffe
Drehzahl Geschwindigkeit
Moment Kraft
Stander Primarteil
Laufer Sekundarteil
Rotor Sekundarteil
Drehrichtung Richtung
Strichzahl Gitterteilung
dreht fahrt

Uberpriifungen im stromlosen Zustand

Es kénnen folgende Uberpriifungen vorgenommen werden:

1. Linearmotor

— Welcher Linearmotor wird verwendet?

1FN____ - -

— Ist der Motor fertig montiert und einschaltbereit?

— Ist ein evtl. vorhandener Kihlkreislauf funktionsfahig?

Inbetriebnahmehandbuch
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2. Mechanik

Ist die Achse Uber den gesamten Verfahrbereich freigéngig?

Ist der Luftspalt zwischen Primar- und Sekundarteil bzw. das Einbaumal}
entsprechend den Angaben des Motorenherstellers?

Hangende Achse:
Ist ein evtl. vorhandener Gewichtsausgleich der Achse funktionsfahig?

Bremse:
Ist eine evtl. vorhandene Bremse passend angesteuert (siehe SINAMICS S120
Funktionshandbuch)?

Verfahrbereichsbegrenzung:
Sind mechanische Endanschlage an beiden Seiten des Verfahrwegs vorhanden und
fest angeschraubt?

Sind die bewegten Zuleitungen ordnungsgemaR in einem Kabelschlepp verlegt?

3. Messsystem

Welches Messsystem ist vorhanden?

absolut oder inkremental? abs inkr

Gitterteilung

Nullmarken (Anzahl und Lage)

Wo ist die positive Antriebsrichtung?
Wo ist die positive Zahlrichtung des Messsystems?

Invertierung durchftihren (p0410)? ja / nein

4. Verdrahtung

Inbetriebnahmehandbuch

Leistungsteil (Anschluss von UVW, Phasenfolge, Rechtsdrehfeld)
Schutzleiter angeschlossen?
Schirmung aufgelegt?

Temperaturiberwachungskreise:

Sind die Leitungen am Klemmenblock des Schirmanschlussblechs angeschlossen?
Temperaturfihler (Temp-F):

- Mit dem Temperaturfiihler (Temp-F) kann die mittlere Wicklungstemperatur absolut
gemessen werden.

Ubertemperaturschalter (Temp-S):

- Der Ubertemperaturabschaltkreis (Temp-S) ermdglicht eine digitale
Ubertemperaturiiberwachung jeder einzelnen Phasenwicklung des Motors.
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/\GEFAHR

Die Stromkreise von Temp-F und Temp-S sind weder untereinander, noch zu den
Leistungsstromkreisen entsprechend einer "sicheren elektrischen Trennung" nach
IEC 61800-5-1 qualifiziert.

Damit die Vorgabe der EN 61800-5-1 erfillt werden, miissen die
Temperaturiiberwachungskreise tber das Sensor Modul SME12x angeschlossen
werden. Der Anschluss der Temperaturiiberwachungskreise tber das Sensor
Module SMC20 erfiillt die Vorgaben nicht.

Siehe hierzu auch Projektierungshandbuch Linearmotoren 1FN3 bzw. 1FNG.

— Temperaturfihler-Auswertung

— Temperaturiiberwachung mit SME12x, (Beschreibung der
Temperaturiberwachungskreise siehe Anschluss an das SME12x im
Projektierungshandbuch 1FN3 bzw. 1FN6 im Kapitel "Thermischer Motorschutz",
Beschreibung zum Anschluss an das SME12x siehe Kapitel "Anschluss der
Temperaturiiberwachungskreise)

— Gebersystem-Anbindung
Ist das Gebersystem korrekt an SINAMICS angebunden?

213.2 Inbetriebnahme: Linearmotor mit einem Primarteil

Vorgehensweise zur Inbetriebnahme mit dem STARTER

/N\GEFAHR

Linearantriebe kénnen wesentlich gréRere Beschleunigungen und Geschwindigkeiten
erreichen als konventionelle Antriebe.

Um Gefahr fur Mensch und Maschine zu vermeiden, muss der Verfahrbereich standig
freigehalten werden.

Inbetriebnahmehandbuch
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Inbetriebnahme des Motors mit dem STARTER

1.

Inbetriebnahmehandbuch

Auswahl des Motortyps

Es kann ein Standardmotor aus der Liste der Motoren ausgewahlt werden. Bei
Fremdmotoren werden die Motordaten manuell eingegeben. Die Anzahl paralleler
Primarteile (p0306) muss eingegeben werden.

Konfiguration - SINAMICS_S120_CU320 - Motor

Antrieb: Antrieb_1_Linear, DDS 0.MDS 0

Konfigurieren Sie den Motor:

Motar Mame:

IMotot

" Motor mit DRIVE-CLIQ-Schnittstelie
™ | Motor neu auslesen

* Standardmotor sus Liste auswahlen

" Motordaten eingeben

Motortyp: I[l!l]3| TFN3 Synchronmator (inear) ﬂ
Suswahl Motor,
Bestel-Nr. | Maimaigeschwi.. | Maximakralt [ ]
1FM3100-4MC8x-1000¢ 305 m/min 2040 N
TFN3100-8W/ C0xom 297 midmin 2200N
TFNI100-4WEDwsoom 497 midmin 2200N
TFN00-9W C0s00m 255 mimin 2750 N

TFM3150-1ECix-000t 493 m/rmin 1050 M
TFN3150-INC 2o 234 midmin 770N
TFN3150- W C0xwom 321 midmin 825N
TFNIS0IWEDxaoom 605 midmin 825N
1FN3150-2KC %00 491 mdmin 2060 N
TFN3150-2NB Bx-soom 201 m/min 1530 N
TFN3150- 2%/ COx-sa00 282 m/min 1650 N
TFN3150-3KCT %00 430 m/min J100N
1FN3150-3NCT w00 292 m/min 2300N
lFiNR‘I AT he-s000¢ ZR2 m/min ?Ai?? N
[ Paralielschaltung Motor

«Zuiick [ Weter> | Abbrechen |

y

Aryzar F_

Hife

Bild 2-34
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2. Motordaten eingeben

Fiar Fremdmotoren missen folgende Motordaten eingegeben werden:

Tabelle 2- 20 Motordaten

Parameter

Beschreibung

Bemerkung

p0305

Motor-Bemessungsstrom

p0311

Motor-Bemessungsgeschwindigkeit

p0315

Motor-Polpaarweite

p0316

Motor-Kraftkonstante

p0322

Motorgeschwindigkeit maximal

p0323

Motor-Maximalstrom

p0338

Motor-Grenzstrom

p0341

Motor-Masse

p0350

Motor-Standerwiderstand kalt

p0356

Motor-Standerstreuinduktivitat

Tabelle 2- 21 Optional kénnen weitere Motordaten (linearer Synchronmotor) eingegeben werden:

132

Parameter Beschreibung Bemerkung
p0312 Motor-Bemessungskraft -

p0317 Motor-Spannungskonstante -

p0318 Motor-Stillstandsstrom -

p0319 Motor-Stillstandskraft -

p0320 Motor-Bemessungsmagnetisierungsstrom -

p0326 Kippmomentkorrekturfaktor -

p0329 Pollageidentifikation Strom -

p0348 Einsatzgeschwindigkeit Feldschwachung -

p0353 Motor-Vorschaltinduktivitat -

p0391 Stromregleradaption Einsatzpunkt unten -

p0392 Stromregleradaption Einsatzpunkt oben -

p0393 Stromregleradaption P-Verstérkung Skalierung

oben
Inbetriebnahmehandbuch
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3. Benutzerdefinierte Geberdaten

Bei Linearmotoren wird der Geber Uber die Maske "Benutzerdefinierte Geberdaten"

konfiguriert.
A
— Gebertyp r— Inkrementalzpuren
Gitterteilung: I 20000 nirm
& finear
sesytioni — Mullmarken
inkrementel Sinus/Cosinus ;I Konfiguration: | eine Nullmarke ;I Referenzmarken- I—D mnm
Geberauswartung: abstand
Shdx

— Synchranization

Grobaynchronization: Feinspnchranization:

= keine = keine £+ Nullmarken
" Pollageidentifikation

OF. I Abbrechen Hilfe |

Bild 2-35 STARTER-Maske Geberdaten

/I\WARNUNG

Bei der Erstinbetriebnahme von Linearmotoren muss ein Abgleich des
Kommutierungswinkeloffsets (p0431) erfolgen. Weitere Hinweise zum

Kommutierungswinkeloffset und Pollageidentifikation (Servo), siehe Funktionshandbuch
5120, Kapitel Servoregelung.

Inbetriebnahmehandbuch
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2.13.3 Inbetriebnahme: Linearmotoren mit mehreren gleichen Primarteilen

Allgemeines

Wenn sicher ist, dass die EMK von mehreren Motoren die gleiche Phasenlage zueinander
haben, kénnen die Anschlussleitungen parallel geschaltet an einem Motor Module betrieben
werden.

Die Inbetriebnahme von parallel geschalteten Linearmotoren stitzt sich auf die
Inbetriebnahme eines einzelnen Linearmotors. Zur Aktivierung der Parallelschaltung von
Linearmotoren setzen Sie einen im Fenster "Konfiguration - SINAMICS_S120_CU320 - 2
Motor" einen Haken an den Punkt "Parallelschaltung Motor".

Die Anzahl der parallel geschalteten Primarteile wird bei der Antriebskonfiguration im
STARTER in der Maske "Motor" eingegeben (p0306).

Die Linearmotoren werden der Reihe nach einzeln am Antrieb angeschlossen und als
Einzelmotor (1FNx ...) in Betrieb genommen. Dabei wird fiir jeden Motor der
Kommutierungswinkeloffset automatisch ermittelt und notiert. Zum Schluss werden die
gemessenen Kommutierungswinkeloffsets der Motoren miteinander verglichen.

Ist die Differenz zwischen den Kommutierungswinkeloffsets kleiner als 5 Grad elektrisch,
kénnen alle Motoren parallel an den Antrieb angeschlossen und als Parallelschaltung von n
Linearmotoren (z. B. 2 « 1FN3xxx) in Betrieb genommen werden.

Erlaubte Parallelschaltung

Es durfen nur Linearmotoren parallel geschaltet werden, die folgende Vorraussetzungen
erullen:

® gleiche Primarteil- Baugréle
® gleicher Wicklungstyp
® gleicher Luftspalt

Hinweis

Werden Linearmotoren in einer Achse parallel geschaltet, muss die Lage der Primarteile
zueinander und zu den Sekundarteilen ein definiertes Raster aufweisen, um eine
Ubereinstimmende elektrische Phasenlage zu erreichen.

Weiteres siehe: Projektierungshandbuch Linearmotoren 1FN3 bzw. 1FN6

Inbetriebnahmehandbuch
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Temperatursensoren und elektrische Verdrahtung
Die Temperatursensoren kénnen z. B. wie folgt ausgewertet werden:
® Temperaturfihler
— Motor 1: Anschluss tGber SME12x und Auswertung tber die Antriebssteuerung

— Motor n: nicht angeschlossen
(kurzgeschlossen und mit PE verbunden)

® Temperaturschalter
— Motor 1 bis n: Auswertung Uber die Antriebssteuerung

Siehe auch: Projektierungshandbuch Linearmotoren 1FN3 bzw. 1FN6

/I\WARNUNG

Beachten Sie beim AnschlieBen der Temperatur-Uberwachungskreise die Anforderungen
der Schutztrennung nach EN 61800-5-1.

Siehe auch: Projektierungshandbuch Linearmotor 1FN3 bzw. 1FN6

2134 Thermischer Motorschutz

Temperaturiiberwachungskreise Temp-F und Temp-S

Die Motoren werden mit zwei Temperaturiiberwachungskreisen Temp - F und Temp - S
ausgeliefert. Temp-F wird zur Beobachtung und Auswertung des Temperaturverlaufes im
Motor verwendet. Temp-S dient zur Aktivierung des Motorschutzes, wenn die
Motorwicklungen zu warm werden.

Beide Kreise sind unabhangig voneinander. Die Auswertung erfolgt in der Regel Uber das
Antriebssystem.. Zur Temperaturiiberwachung sind Sensor Module der Baureihe SME12x
zum thermischen Motorschutz einsetzbar.

Temp-F (KTY 84 Sensor)

Der Temperaturfiihlkreis Temp F besteht aus einem Temperatursensor KTY 84, der sich an
den Spulen befindet. Das kann unter Umstanden — insbesondere bei unterschiedlicher
Bestromung der einzelnen Phasen — dazu fuhren, dass nicht die maximale Temperatur der
drei Phasenwicklungen gemessen wird. Eine Auswertung von Temp-F zum Zwecke des
Motorschutzes ist deshalb nicht zuldssig. Temp-F dient vielmehr zur
Temperaturbeobachtung und eventuell zur Warnung vor einem Abschalten des Antriebs
durch das Ansprechen von Temp-S.

Inbetriebnahmehandbuch
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Temp-S (PTC- Element)

136

Der 7emperaturabschaltkreis besteht aus Kaltleiter-Temperaturfiihlern (PTC-Elementen). In
jeder der drei Phasenwicklungen (U, V und W) befindet sich ein Kaltleiter—Temperaturfihler
zur Uberwachung der Motorwicklung. Dies gewahrleistet den Uberlastungsschutz auch bei
ungleichmaRiger Bestromung der einzelnen Phasen eines Primarteils oder bei

unterschiedlicher Belastung mehrerer Primarteile. Die PTC-Elemente sind in Reihe
geschaltet.

Die Schaltungs- und Anschlusstechnik von Temp-F und Temp-S sind ausfihrlich
beschrieben im Projektierungshandbuch Linearmotoren 1FN3 bzw. 1FNG.

Das SME12x (Sensor Module External) ist ein Gerat mit Steckverbindungen, das den
Anschluss von verschiedenen Sensoren eines Direktantriebs (WMS, Hallsensoren,
Temperatursensoren) ermoglicht. Der Ausgang des SME12x wird per DRIVE-CLIQ an das
Antriebssystem der Baureihe SINAMICS angeschlossen. Durch die galvanische Trennung
zwischen den Spannungskreisen flir Leistung und Sensoren werden die Anforderungen der
Schutztrennung nach EN 61800-5-1 erfillt. Das SME12x erfullt damit folgende Funktionen:

e Alle Signalleitungen sind motornah anschliel3bar.
® Temperatursensoren kdnnen vollstandig ausgewertet werden:
— Thermischer Motorschutz durch Auswertung von Temp-S
— Anzeige des Temperaturverlaufes durch Auswertung von Temp-F
Es gibt zwei Varianten des SME12x:
e SME120 fiir inkrementelle Wegmesssysteme
o SME125 fiir absolute Wegmesssysteme

Weitere Informationen zu den SME12x finden Sie im Geratehandbuch SINAMICS S120,
Control Units und ergédnzende Systemkomponenten, im Kapitel zur Gebersystemanbindung.

/\ GEFAHR

Die Stromkreise von Temp-F und Temp-S sind weder untereinander, noch zu den
Leistungsstromkreisen, entsprechend einer "sicheren elektrischen Trennung" nach EN
61800-5-1 qualifiziert.

/\ GEFAHR

Zum thermischen Motorschutz schlieen Sie Temp-S an. Ein Nichtanschluss von Temp-S
ist unzulassig!

Zu Inbetriebnahme- oder Testzwecken kénnen Sie Temp-F optional an ein Messgerat
anschlief3en.

Im regularen Betrieb schlieRen Sie die Anschliisse von Temp-F kurz und legen Sie sie auf
PE.

Hinweis

Der Temperaturfihler Temp-F wertet nur die Wicklungstemperatur einer Phase im Primarteil
aus. Die Phasen im Synchronmotor werden jedoch unterschiedlich belastet. In den nicht
gemessenen Phasen kénnen héhere Temperaturen auftreten.
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Hinweis

Ohne Verwendung eines geeigneten Schutzmoduls (z. B. TM120) ist bei sicherer
elektrischer Trennung der Anschluss von Temp-F an ein Sensor Module des
Antriebssystems SINAMICS nicht zul&ssig.

Der Antrieb ist immer sicher spannungsfrei zu schalten. Bei der Handhabung und
Verschaltung von Temp-F kénnen bei eingeschaltetem Antrieb an den motorseitigen
Klemmen, sowie an der Anschlussleitung von Temp-F, gefahrliche Spannungen anliegen.

Hinweis

Ohne Verwendung eines Thermistor-Motorschutzes 3RN1013-1BW10 oder eines
geeigneten Schutzmoduls ist bei sicherer elektrischer Trennung der Anschluss von Temp-S
an eine SPS oder an ein Sensor Module des Antriebssystems SINAMICS nicht zulassig.

Der Antrieb ist immer sicher spannungsfrei zu schalten. Bei der Handhabung und
Verschaltung von Temp-S kdénnen bei eingeschaltetem Antrieb an den motorseitigen
Klemmen, sowie an der Anschlussleitung von Temp-S, geféhrliche Spannungen anliegen.

Temperaturauswerteeinheit mit sicherer elektrischer Trennung

Das Terminal Modul 120 ist eine Temperaturauswerteeinheit mit DRIVE-CLiIQ Schnittstelle
fur die Schaltschrank-Installation. Das TM120 hat 4 Messkanale mit sicherer elektrischer
Trennung zum Anschluss von KTY- oder PTC-Temperatursensoren. Ein TM120 kann auch
mit Sensor Modulen zur Geberauswertung (SMCxx, SMIxx und SMExx) verwendet werden,
wenn die sichere elektrische Trennung der Temperatursensoren notwendig ist.

Hinweise zur Auswertung der Temperatursensoren
Siehe dazu: Projektierungshandbuch Linearmotoren 1FN3 bzw. 1FNG.

Inbetriebnahmehandbuch
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2.13.5

Messsystem

Ermittlung des Regelsinns

Der Regelsinn einer Achse stimmt dann, wenn die positive Richtung des Antriebs (=
Rechtsdrehfeld U, V, W) mit der positiven Zahlrichtung des Messsystems Ubereinstimmt.

Hinweis
Die Angaben zur Bestimmung der Antriebsrichtung gelten nur fiir Siemensmotoren (1FNx-
Motoren).

Stimmen positive Richtung des Antriebs und positive Zahlrichtung des Messsystems nicht
Uberein, dann muss bei der Inbetriebnahme der Drehzahlistwert Uber die Maske
"Konfiguration Geber - Details" invertiert werden (p0410.0).

Der Regelsinn kann auch dadurch Uberprift werden, dass der Antrieb zuerst parametriert
wird und anschliel3end bei gesperrten Freigaben manuell verschoben wird.

Wird die Achse in positiver Richtung verschoben, dann muss auch der Geschwindigkeits-
istwert positiv zahlen.

Ermittlung der Antriebsrichtung

Die Richtung des Antriebs ist dann positiv, wenn das Primarteil sich relativ zum Sekundarteil
entgegen der Kabelabgangsrichtung bewegt.

+
-————— Primarteil | —— Kabelabgangsrichtung
Sekundarteil (Magnete) N — Nordpolmarkierung
+
Sekundarteil (Magnete) _—
N — Nordpolmarkierung

Primérteil [ —— Kabelabgangsrichtung

Bild 2-36 Bestimmung der positiven Richtung des Antriebs

Ermittlung der Zahlrichtung des Messsystems

138

Die Ermittlung der Zahlrichtung ist abhangig vom Messsystem.

Messsysteme von Fa. Heidenhain

Hinweis
Die Zahlrichtung des Messsystems ist dann positiv, wenn der Abstand zwischen Abtastkopf
und Typenschild grofier wird.

Inbetriebnahmehandbuch
Inbetriebnahmehandbuch, (IH1), 01/2011, 6SL3097-4AF00-0AP1



Inbetriebnahme
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Abtastkopf
MafRstab + \CO [e) Typenschild

—1 |

Bild 2-37 Ermittlung der Zahlrichtung bei Messsystemen von Fa. Heidenhain

Messsysteme von Fa. Renishaw (z. B. RGH22B)

Da die Referenzmarke beim Renishaw RGH22B eine richtungsabhangige Position hat, muss
mit den Steuerleitungen BID und DIR der Geber so parametriert werden, dass die
Referenzmarke nur in eine Richtung ausgegeben wird.

Die Richtung (positiv/negativ) ist abhangig von der geometrischen Anordnung an der
Maschine und der Referenzpunkt-Anfahrrichtung.

Tabelle 2- 22 Ubersicht Signale

Signal Leitungsfarbe Rundstecker verbunden mit
12-polig +5V oV
BID schwarz Pin 9 Referenzmarken in Referenzmarken in
beide Richtungen eine Richtung
DIR orange Pin 7 positive Richtungen | negative Richtung
+5V braun Pin 12
ov weild Pin 10

Die Zahlrichtung des Messsystems ist dann positiv, wenn sich der Abtastkopf relativ zum
Goldbandchen in Kabelabgangsrichtung bewegt.

EEm——
Abtastkopf

= \_‘:"l'_ Goldbandchen
\ Messsystem /

Bild 2-38 Ermittlung der Zahlrichtung bei Messsystemen von Fa. Renishaw

Hinweis

Ist der Abtastkopf mechanisch mit dem Primarteil verbunden, muss die
Kabelabgangsrichtung unterschiedlich sein. Sonst Istwert invertieren!

Inbetriebnahmehandbuch
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2.13.6 Messtechnische Uberpriifung des Linearmotors

Warum messen?

Wurde der Linearmotor nach Anleitung in Betrieb genommen und es treten trotzdem
unerklarliche Stérungsmeldungen auf, missen sdmtliche EMK - Signale mit Hilfe eines
Oszilloskops Uberpriift werden.

Uberpriifen der Phasenfolge U-V-W

Bei parallelgeschalteten Primérteilen muss die EMK_U von Motor 1 in Phase mit der EMK_U
von Motor 2 sein. Gleiches gilt fir EMK_V und EMK_W.
Dies sollte unbedingt messtechnisch Uberprift werden.

140

Vorgehensweise zur messtechnischen Uberpriifung

Den Antriebsverband stromlos schalten.

Achtung: Entladezeit des Zwischenkreises abwarten!

Leistungsleitungen am Antrieb abklemmen.
Eine eventuelle Parallelschaltung von Priméarteilen auftrennen.

Mit 1 kOhm-Widerstanden einen kiinstlichen Sternpunkt bilden.

Uu ~
Linear- v ~
O
motor O

W O *—— *——

1kQ 1kQ 1kQ
EMK_W EMK_V EMK_U
Bild 2-39 Anordnung zur messtechnischen Uberpriifung

Bei positiver Verfahrrichtung muss die Phasenfolge U-V-W sein. Die Richtung des Antriebs
ist dann positiv, wenn das Primarteil sich relativ zum Sekundarteil entgegen der
Kabelabgangsrichtung bewegt.

+
- Primarteil | —— Kabelabgangsrichtung
Sekundarteil (Magnete) N — Nordpolmarkierung
+

Sekundarteil (Magnete)

—
N — Nordpolmarkierung

Primarteil [ —— Kabelabgangsrichtung

Bild 2-40

Bestimmung der positiven Richtung des Antriebs (Rechtsdrehfeld)

Inbetriebnahmehandbuch
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Ermittlung des Kommutierungswinkels tber Oszilloskop

Nachdem das Oszilloskop angeschlossen ist, muss der Antrieb zuerst tber die Nullmarke
gefahren werden, so dass der Antrieb feinsynchronisiert wird.

Der Kommutierungswinkel-Offset kann durch die Messung der EMK und der normierten
elektrischen Pollage Uber Analogausgang ermittelt werden.

Bild 2-41 Oszillogramm

Definition der Kanéle (Ch1 ... Ch4):

e Ch1: EMK Phase U gegen Stern-Punkt
e Ch2: EMK Phase V gegen Stern-Punkt
® (Ch3: EMK Phase W gegen Stern-Punkt

® (Ch4: Normierter elektrischer Pollagewinkel (iber Analogausgang

= Messbuchse TO
— Signalquelle — Kennlinie
- [1mo Yy 1.31 W
-I SERVO_03. 193, CO: Pallagewinkel elektriz / _._:.
] n.oon W
130,45 % ] @
90,00 ° A
Jo.oo #0000 %
— Offggt—————— Begrenzung
ID.EIEI W [ IBeglenzung aus "I

Bild 2-42 Einstellung der MessbuchseT0 auf CU320

Bei synchronisiertem Antrieb sollte die Differenz zwischen der EMK/Phase U und der
elektrischen Rotorlage maximal 10° betragen.
Ist die Differenz grofRer, muss der Kommutierungswinkeloffset angepasst werden.

Inbetriebnahmehandbuch
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Hinweise zur Inbetriebnahme von SSI-Gebern

Verwendung von Fehlerbits

Es konnen bei SSI-Gebern Anzahl und Position von Fehler-Bits variieren. Teilweise werden
sogar im Storfall Fehlercodes innerhalb der Lageinformation Gbertragen.

Aus diesem Grund ist es zwingend erforderlich, alle vorhandenen Fehlerbits auszuwerten
(Parametrierung und Einschrankungen siehe unten), da sonst im Stérfall ein Fehlercode als
Lageinformation interpretiert werden kann.

Hardware-Voraussetzungen

e SMC20 Sensor Modul Cabinet-Mounted
e SME25 Sensor Modul External

e SMC30 Sensor Modul Cabinet-Mounted
e (CU320-2 Control Unit

AnschlieRbare Gebertypen

Tabelle 2- 23 Ubersicht anschlieRbarer Gebertypen in Abhangigkeit vom SIEMENS-Auswertemodul

Geberauswertung | Inkremental- Absolutlage Spannungsver- SSI-Baudrate | Bemerkungen
durch Modul spuren sorgung fiir Geber
SMC20 sin/cos, 1 Vpp SSI- nicht zyklisch 1 5V 100 kBaud -
SME25 sin/cos, 1 Vpp SSI- nicht zyklisch 5V 100 kBaud SMEZ25 ist nur flr
direkte
Messsysteme
geeignet
SMC30 Rechteck oder SSI- nicht zyklisch -3 | 5V oder 24 V 100- -
keine SSl, zyklisch 2 250 kBaud
Inkrementalspuren

) "nicht zyklisch" bedeutet, der Absolutwert wird nur bei der Initialisierung des Sensor-Moduls eingelesen, anschlieRend
wird die Lage nur durch die Inkrementalspuren berechnet.

2) "zyklisch" bedeutet, die Absolutlage wird permanent (meist im PROFIBUS oder Lagereglertakt) ausgelesen und daraus
die Lage (X_IST1) gebildet.

3) fur die Plausibilitatspriifungen wird das SSI-Protokoll zyklisch ausgelesen

142

Hinweis

Es diirfen nur Geber eingesetzt werden, die die Ubertragungsrate 100 kHz unterstiitzen und
deren Idle Zustand high-Pegel aufweist.

Die Monoflopzeit sollte so parametriert werden, dass sie groRer oder gleich der spezifizierten
Monoflopzeit des Gebers ist. Diese muss im Bereich von 15 — 30 ys liegen.

Der Pegel wahrend der Monoflopzeit muss low sein.

Inbetriebnahmehandbuch
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Hochlaufzeit des Gebers

Um sicherzustellen, dass korrekte Sensordaten empfangen werden, prift das
Geberauswertemodul nach seinem eigenen Hochlauf, ob der angeschlossene Geber
ebenfalls hochgelaufen ist.

Zu diesem Zweck geht das Umrichtersystem SINAMICS wie folgt vor:

® Nach Zuschaltung der Versorgungsspannung an den Geber werden fir eine Wartezeit
von 800 ms keinerlei Signale ausgewertet.

e Nach Ablauf der Wartezeit werden Taktsignale auf die Clock-Leitung gelegt und das
Verhalten der Datenleitung beobachtet. Solange der Geber noch nicht hochgelaufen ist,
wird die Datenleitung vom Geber permanent im Idle-Zustand (in der Regel "high")
gehalten.

Es wird erwartet, dass der Geber bis dahin seinen eigenen Hochlauf abgeschlossen hat.

® Sollte der Geber nach ca. 10 Sekunden nicht hochgelaufen sein, meldet das
Geberauswertemodul einen time-out Fehler.

Die Wartezeit fangt neu an bei
® Anlegen der Versorgungsspannung 5 V an den Geber.

® Umschalten auf Versorgungsspannung 24 V nach erfolgtem Hochlauf der
Geberauswertung gemaf dem parametrierten Spannungspegel.

Hinweis

Bei jedem Ziehen und Stecken des Gebers erfolgt ein serieller Hochlauf (Auswertung ->
Geber) mit den entsprechenden Hochlaufzeiten.

Hinweis
Eine externe Versorgung des Gebers mit 24 V ist zulassig.

Parametrierung
Vordefinierter Geber
Es stehen zur Inbetriebnahme einige vordefinierte SSI-Geber zur Verfligung. Diese kénnen
in den Inbetriebnahmemasken des STARTERs ausgewahlt werden.
Benutzerdefinierte Geber
Steht fiir den verwendeten Geber kein vordefinierter Eintrag zur Verfiigung, kénnen
benutzerdefinierte Geberdaten iber Masken wahrend des Inbetriebnahmeassistenten
eingegeben werden.

Inbetriebnahmehandbuch
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Spezielle Einstellungen

Diagnose

144

® Fehlerbits (Sonderfall mehrere Fehlerbits)

Verflgt ein SSI-Geber Uber mehrere Fehlerbits, wird die Auswertung wie folgt Uber den
Parameter p0434([x] in der Expertenliste aktiviert:

Wert = dcba

ba: Position des Fehlerbits im Protokoll (0 ... 63)

c: Pegel (0: Low-Pegel, 1: High-Pegel)

d: Zustand der Auswertung (0: Aus, 1: Ein mit 1 Fehlerbit, 2: Ein mit 2 Fehlerbits ... 9: Ein
mit 9 Fehlerbits)

Bei mehreren Fehlerbits gilt:

- Es wird die unter ba angegebene Position und die weiteren Bits aufsteigend belegt.

- Der unter c eingestellte Pegel gilt fir alle Fehlerbits.

Beispiel:

p0434 = 1013

--> Die Auswertung ist eingeschaltet und das Fehlerbit ist auf Position 13 mit Low-Pegel.
p0434 = 1113

--> Die Auswertung ist eingeschaltet und das Fehlerbit ist auf Position 13 mit High-Pegel.
p0434 = 2124

--> Die Auswertung ist eingeschaltet und die 2 Fehlerbits sind ab Position 24 mit High-
Pegel

® Feinauflésung p0418 und p0419

Um den vollen Verfahrbereich des Absolutwertgebers ausnutzen zu kénnen, darf die
Lageinformation inklusive Feinaufldsung 32 Bit nicht Gibersteigen.

Beispiel:

Es wird ein SSI-Geber ohne Inkrementalspuren verwendet. Der Geber hat eine
Singleturnauflésung von 16Bit und eine Multiturnaufldsung von 14Bit. Die Auflésung der
Absolutlage betragt also 30Bit.

Folglich kann nur eine Feinauflésung von 2Bit eingestellt werden. Es sind also die
Parameter p0418[x] und p0419[x] in der Expertenliste auf den Wert 2 zu setzen.

Beispiel 1

Es wird ein SSI-Geber ohne Inkrementalspuren verwendet. Der Geber hat eine
Singleturnauflésung von 16Bit und eine Multiturnauflésung von 14Bit. Die Feinaufldsung
p0418[x] und p0419[x] ist auf den Wert 2 eingestellt. Im Parameter r0482[x] (X_IST1) wird
das Produkt aus "Striche pro Umdrehung" und Feinauflésung p0418[x] abgebildet. Bei SSI-
Gebern ohne Inkrementalspuren ist die Strichzahl und Singleturnauflésung identisch. Im
Beispiel muss sich also der Lageistwert X_IST1 (r0482[x]) nach einer Geberumdrehung um
den Wert

Singleturnauflésung * Feinauflésung = 26 * 272 = 262144

verandert haben.

Beispiel 2

Es wird ein SSI-Geber mit Inkrementalspuren verwendet. Hier machen sich falsche
Einstellungen des SSI-Protokolls z. B. dadurch bemerkbar, dass nach dem Einschalten der
Anlage eine andere Absolutposition angezeigt wird, als vor dem letzten Ausschalten.
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Zur Uberpriifung muss die Absolutlage X_IST2 (r0483[x]) betrachtet werden. Nach
PROFIdrive wird in diesem Parameter aber nur ein Wert angezeigt, wenn im
Gebersteuerwort p0480[x] das Bit 13 (Absolutwert zyklisch anfordern) auf den Wert 1
gesetzt wird.

Dieses Bit kann z. B. mit Hilfe des Binektor-Konnektor-Wandlers gesetzt werden.

Nach dem Einschalten wird nun der SSI-Geber um einige Umdrehungen gedreht. Nach Aus-
/Einschalten muss die Absolutlage des X_IST2 (r0483[x]) einen unveranderten Wert
anzeigen. Es durfen nur kleinere Abweichungen im Bereich der Feinauflésung auftreten.

2.15 Hinweise zur Inbetriebnahme eines 2-poligen Resolvers als
Absolutwertgeber

Beschreibung

Sie kdnnen 2-polige (1 Polpaar) Resolver als Singleturn-Absolutwertgeber verwenden. Der
absolute Geberlageistwert wird in Gn_XIST2 (r0483[x]) bereitgestellt.

Lageistwertformat

Die Feinauflésung von Gn_XIST1 unterscheidet sich bei Werkseinstellung von der
Feinaufldsung in Gn_XIST2 (p0418 = 11, p0419 = 9). Deshalb kann es nach dem Aus- oder
Einschalten des Antriebsgerats zu einem geringen Versatz in der Geberlage kommen.

Deshalb wird bei Verwendung des 2-poligen Resolvers als Absolutwertgeber empfohlen, die
Feinauflésung fur Gn_XIST1 (p0418) gleich der Feinauflésung flr Gn_XIST2 (p0419) zu
stellen, z. B. p0418 = p0419 = 11.

2-polige Resolver werden automatisch im PROFIdrive-Profil (r0979) als Singleturn-
Absolutwertgeber eingetragen.

Lageverfolgung

Sie kdnnen die Lageverfolgung auch bei einem 2-poligen Resolver aktivieren. Dabei missen
Sie jedoch beachten, dass der Resolver im ausgeschalteten Zustand nicht um mehr als eine
halbe Geberumdrehung (Polweite) bewegt wird. Die Aktivierung und Konfiguration der
Lageverfolgung ist im Kapitel "Lageverfolgung" beschrieben.

EPOS - Absolutwertgeberjustage

Wird der 2-polige Resolver zum Einfachpositionieren (EPOS) als Absolutwertgeber
verwendet, muss die Absolutwertgeberjustage erfolgen:

® |Im STARTER (Einfachpositionierer » Referenzieren) oder
® Expertenliste.

Hierzu setzen Sie die Referenzpunktkoordinate p2599 auf den der Mechanik
entsprechenden Wert und fordern die Justage mit p2507 = 2 an.

AnschlieRend miissen Sie die Daten von RAM nach ROM sichern.
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2.16

Temperatursensoren bei SINAMICS-Komponenten

Die folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht der beim SINAMICS-Antriebssystem verfiigbaren
Komponenten mit Anschlissen fir Temperatursensoren.

/N\GEFAHR

Sichere elektrische Trennung der Temperatursensoren

An den Klemmen "+Temp" und "-Temp" dirfen nur Temperatursensoren angeschlossen
werden, die die Vorgaben der Schutztrennung gemafl EN 61800-5-1 erflllen. Wenn die
sichere elektrische Trennung nicht gewahrleistet werden kann (z. B. bei Linearmotoren
oder Fremdmotoren), muss ein Sensor Module External SME120 oder SME125 oder ein
Terminal Module TM120 verwendet werden. Bei Nichtbeachtung besteht Gefahr durch
elektrischen Schlag!

Tabelle 2- 24 Temperatursensoranschliisse bei SINAMICS-Komponenten

Modul Schnittstelle Pin Signalname Technische Angaben
SMC10/SMC20 X520 (Sub-D) 13 +Temp Temperatursensor
25 - Temp KTY84-1C130/PTC
SMC30 X520 (Sub-D) 1 +Temp Temperatursensor
Temperaturkanal 2 | 8 - Temp KTY84-1C130/PTC/
Bimetallschalter mit Offnerkontakt
X531 (Klemme) 3 - Temp Temperatursensor
Temperaturkanal 1 | 4 +Temp KTY84-1C130/PTC/
Bimetallschalter mit Offnerkontakt
CuU310-2DP X23 (Sub-D) 1 +Temp Temperatursensor
CU310-2PN 8 - Temp KTY84-1C130/PTC
X120 (Klemme) 1 +Temp Temperatursensor
2 - Temp KTY84-1C130/PTC
CUA31 X210 (Klemme) 1 +Temp Temperatursensor
2 - Temp KTY84-1C130/PTC
CUA32 X210 (Klemme) 1 +Temp Temperatursensor
Temperaturkanal 2 | 2 - Temp KTY84-1C130/PTC/
Bimetallschalter mit Offnerkontakt
X220 (SUB-D) 1 +Temp Temperatursensor
Temperaturkanal 1 |8 - Temp KTY84-1C130/PTC/
Bimetallschalter mit Offnerkontakt
TM31 X522 (Klemme) 7 +Temp Temperatursensor
8 - Temp KTY84-1C130/PTC
TM120 X524 (Klemme) 1 - Temp Temperatursensoranschluss
2 +Temp KTY84-1C130 / PTC / Bimetall-
3 - Temp schalter mit Offnerkontakt
4 +Temp bei Linearmotorapplikation hier
5 - Temp Motortemperatursensor
6 +Temp KTY84-1C130 anschliefien
7 -Temp
8 +Temp
Inbetriebnahmehandbuch
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Modul Schnittstelle Pin Signalname Technische Angaben
SME20 Messsystem- 7 - Temp Temperatursensor
Schnittstelle 9 +Temp KTY84-1C130/PTC
Anschlusskabel mit
Bestellnummer 6FX8002-2CA88-
xxxx notwendig
SME120/ X200 (Stecker) 1 - Temp Temperatursensor
SME125 Temperaturkanal 2 | 2 +Temp KTY84-1C130/PTC/
Bimetallschalter mit Offnerkontakt
X200 (Stecker) 3 +Temp Temperatursensor
Temperaturkanal 3 |4 - Temp KTY84-1C130/PTC/
Bimetallschalter mit Offnerkontakt
X200 (Stecker) 5 +Temp Temperatursensor
Temperaturkanal 4 |6 - Temp KTY84-1C130/ PTC"/
Bimetallschalter mit Offnerkontakt
Active Line Module Bookesize 1 +Temp Temperatursensor des Active Line
X21 (Klemme) 2 - Temp Modules
Chassis 4 +Temp Tgmperaturschaltgnxp:
X41 (Klemme) 3 - Temp Bimetallschalter mit Offnerkontakt
Smart Line Module Bookesize 1 +Temp Temperatursensor des Active Line
X21 (Klemme) 2 - Temp Modules
Chassis 4 +Temp Tgmperaturschaltgnxp:
X41 (Klemme) 3 - Temp Bimetallschalter mit Offnerkontakt
Basic Line Module Bookesize 1 +Temp Temperatursensor des Basic Line
X21 (Klemme) 2 - Temp Modules Temperaturschaltertyp:
Chassis 4 +Temp Bimetallschalter mit Offnerkontakt
X41 (Klemme) 3 - Temp
Motor Module Booksize 1 +Temp Temperatursensor
X21/X22 (Klemme) |2 - Temp KTY84-1C130/PTC
Fur Chassis gilt: 4 +Temp Bimetallschalter mit Offnerkontakt:
X41 (Klemme) 3 - Temp Warnung und Zeitstufe (nur bei
Temp-ausw iber MM)
PT100-Temperatursensor

) Kabel zum Anschluss an direkte Messsysteme: Bestellnummer 6FXx002-2CB54-xxxx

Inbetriebnahmehinweise

Der im Folgenden verwendete Index [0..n] kennzeichnet entweder den Motordatensatz oder

den Geberdatensatz.

SMC10/SMC20

Die Parametrierung der Motortemperaturauswertung tber die SUB-D Buchse X520 kann
Uber die STARTER-Maske (\Meldungen und Uberwachungen \ Motortemperatur) erfolgen.

SMC30 (ab Bestellnummer 6SL3055-0AA00-5CA2)

Zusatzlich zur Temperaturauswertung Uber die Klemme X531 (Temperaturkanal 1) verflgt
diese Baugruppe Uber eine Temperaturauswertung an der SUB-D Buchse X520

(Temperaturkanal 2).

Inbetriebnahmehandbuch
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In der Default-Einstellung (p0600 = 1 "Temperatur ber Geber 1" und p0601 = 2 "KTY") wird
die Temperatur Uber den ersten Temperaturkanal ausgewertet. Der Temperatursensor ist an
der Klemme X531 des SMC30 angeschlossen. Die Temperatur wird Uber r0035 angezeigt.

Die Parametrierung der Motortemperaturauswertung tber die SUB-D Buchse X520 muss in
der Expertenliste wie folgt durchgefiihrt werden:

® p0600[0..n]: Auswahl des Gebers (1, 2 oder 3), dem das SMC30 zugeordnet ist, tber
welches die Temperaturauswertung erfolgt (n = Motordatensatz).

® p0601[0..n] = 10 (Auswertung tber mehrere Temperaturkanale), n = Motordatensatz.

e p4601[0..n]: Typ Temperatursensor fur Temperaturkanal 2 auswahlen (abhéngig von
Geberdatensatz n, nicht Motordatensatz).

Hinweis

Bei mehreren Gebern muss der Index [n] des jeweiligen Gebers/Geberdatensatzes
verwendet werden, Uiber den die Temperaturauswertung erfolgt.

Die Temperatur wird in Parameter r4620[1] (Temperaturkanal 2) angezeigt. Der Parameter
r0035 zeigt bei mehreren Temperaturkanalen (Nutzung von Temperaturkanal 1 und 2 am
SMC30) die maximale Temperatur an.

Beispiel:

Am SMC30 des Geber 1 ist an der SUB-D Buchse X520 ein KTY- Temperatursensor
angebracht.

Dieser wird parametriert Gber:

® p0600[0..n] =1/ p0601[0..n] = 10 / p4601[0..n] = 20

Es ist mdglich, beide Temperaturkanale (X520 und X531) gleichzeitig zu nutzen. Hierzu
muss zusatzlich zur obigen Parametrierung im p4600[0..n] der Sensortyp des an der
Klemme X531 angeschlossenen Temperatursensors eingetragen werden. Fir die
Motortemperatur wird dann der Maximalwert gebildet und in r0035 angezeigt.

Hinweis

Bei mehreren Gebern muss der Index [n] des jeweiligen Gebers/Geberdatensatzes
verwendet werden, Uber den die Temperaturauswertung erfolgt.

CU310-2DP / CU310-2PN

Die Control Unit 310-2 hat eine SMC30 Geberschnittstelle integriert. Diese
Geberschnittstelle wird tGber den 15-pol Sub-D-Kontakt X23 erreicht und als
Temperaturkanal 1 ausgewertet.

Zur Temperaturauswertung stehen drei Méglichkeiten zur Auswahil:
1. Ein Temperaturkanal 1 Uber die SMC30-Geberschnittstelle X23.
2. Ein Temperaturkanal 1 Uber Klemme X120, z. B. wenn kein Geber verwendet wird.

3. Zwei Temperaturkanale Gber X23 und X120. Dabei wird der Geberschnittstelle X23 der
Temperaturkanal 1 und der Klemme X120 der Temperaturkanal 2 zugeordnet.
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2.16 Temperatursensoren bei SINAMICS-Komponenten

Folgende Parametereinstellungen sind erforderlich:
Zu 1. Ein Temperaturkanal 1 Uber Geberschnittstelle X23:

e p0600[0..n] = 1: Auswahl des Gebers (1, 2 oder 3), welcher der Geberschnittstelle X23
zugeordnet ist, Uber die die Temperaturauswertung erfolgt (n = Motordatensatz).

® p0601[0..n] = 1 oder 2: Auswahl des Temperatursensortyps, n = Motordatensatz
® r0035: Anzeige des Temperaturwertes.

Zu 2. Ein Temperaturkanal 1 tGber Klemme X120:

® p0600[0..n] = 11: Aktivierung vom Temperaturkanal 1 Gber Klemme X120

® p0601[0..n] = 1 oder 2: Auswahl des Temperatursensortyps, n = Motordatensatz
® r0035: Anzeige des Temperaturwertes.

Zu 3. Zwei Temperaturkanale tGber X23 und X120:

® p0600[0..n] = 1: Auswahl des Gebers (1, 2 oder 3), welcher der Geberschnittstelle X23
zugeordnet ist, Uber die die Temperaturauswertung erfolgt (n = Motordatensatz).

® p0601[0..n] = 10: Auswertung Uber mehrere Temperaturkanéle

® p4600[0..n]: Auswahl des Temperatursensortyps vom Temperaturkanal 1, n =
Geberdatensatz

® p4601[0..n]: Auswahl des Temperatursensortyps vom Temperaturkanal 2, n =
Geberdatensatz

® r4620[0...3]: Ablesen der Temperaturwerte.
— Index n = 0 Temperaturkanal 1
— Index n =1 Temperaturkanal 2

® r0035: Anzeige des héheren Temperaturwertes der Temperaturkanale 1 und 2.

CUA31

Die Parametrierung der Temperaturauswertung tber die Klemme X210 kann tber die
STARTER-Maske (Meldungen und Uberwachungen \ Motortemperatur) erfolgen. Im Feld
Temperatursensor Auswahl muss "Temperatursensor tiber Motormodul (11)" ausgewahlt
werden. Die Temperatur des Sensors wird in r0035 angezeigt.

CUA32

Die Parametrierung der Temperaturauswertung tber Klemme X210 bzw. Gber SUB-D
Buchse X220 erfolgt mit zwei Temperaturkanélen.

p0600 = 11: Temperatursensor tUber Motor Module

Bei SINAMICS S120 AC Drive (AC/AC) und Verwendung des Control Unit Adapters
CUA31/CUA32 befindet sich der Anschluss des Temperatursensors auf dem Adapter
(X210).

TM31

Beim Terminal Module TM31 wird der verwendete Sensortyp Gber p4100 gesetzt und das
Temperatursignal Uber r4105 verschaltet.
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SME20

Die Parametrierung der Auswertung von KTY- oder PTC-Temperatursensoren kann Uber die
STARTER-Maske (\Meldungen und Uberwachungen \ Motortemperatur) erfolgen:

® Temperatursensor-Auswahl (2 p0600[0..n]): Auswahl der Quelle, dem das SME-Modul
zugeordnet ist (Temperatursensor tGber Geber (1, 2 oder 3), Temperatursensor iber
BICO-Verschaltung oder Temperatursensor iber Motor Module)

® Temperatursensortyp (2 p0601[0..n]): Einstellung des Sensortyps fiir die
Motortemperaturiiberwachung.
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L% Antrieb einfiigen
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Auswahl vom femperatursensor bei SME20-Modulen

SME120/SME125

Bei Modulen mit mehreren Temperatursensoranschlissen (SME-Module) wird der
Temperatursensor in Abhangigkeit vom Geberdatensatz n Gber die Parameter
p4601[0..n]..p4603[0..n] angewahlt. Maximal drei Motortemperatursensoren lassen sich
dabei gleichzeitig Gber die Klemme X200 auswerten.

Die Parametrierung der Motortemperaturauswertung tber die Klemme X200 muss in der
Expertenliste wie folgt durchgefuhrt werden:

e p0600[0..n]: Auswahl des Gebers (1, 2 oder 3), dem das SME-Modul zugeordnet ist, iber
welches die Temperaturauswertung erfolgt (n = Motordatensatz).

® p0601[0..n] = 10 (Auswertung tGber mehrere Temperaturkanale), n = Motordatensatz.

® p4601[0..n]-p4603[0..n]: Typ Temperatursensor des Temperaturkanals 2-4 auswahlen,
abhéngig vom Geberdatensatz n.
An der Klemme X200 sind nur die Temperaturkanale 2-4 verfligbar.

e Uber den Parameter r4620|0...3] Motor Temperaturen SME
werden die aktuellen Temperaturen im Motor, gemessen Uber ein SME120 oder
SME125, angezeigt. Die Indizes bedeuten dabei:
[1] = SME Temperaturkanal 2/Motortemperatursensor2
[2] = SME Temperaturkanal 3/Motortemperatursensor3
[3] = SME Temperaturkanal 4/Motortemperatursensor4
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Diagnoseparameter r0458[0...2] Sensor Module Eigenschaften
Index [0...2]: Geber 1...Geber3

Der Parameter r0458 ermoglicht die Abfrage von folgenden Eigenschaften an den
Temperatursensor-Modulen:

Bit Eigenschaft

02 Anschluss Temperatursensor vorhanden

03 Anschluss fiir PTC bei Motor mit DRIVE-CLIQ zusétzlich vorhanden
04 Modultemperatur vorhanden

08 Auswertung Uber mehrere Temperaturkanale eingestellt

Eine Anwahl von mehreren Temperaturkanélen p4601 .. p4603 ist z. B. nur mdglich, wenn
der Parameter p0601 = 10 gesetzt ist. Diese kann tUber den Eintrag r0458.8 = 1 Uberpruft
werden.

Weitere Informationen zum Parameter r0458 finde Sie in Literatur: SINAMICS S 120/S150
Listenhandbuch.

Active Line Module, Basic Line Module, Smart Line Module, Motor Module (Chassis)

Der Parameter p0601 "Motortemperatursensor Sensortyp" erlaubt die Einstellung des
Sensortyps fur die Temperaturmessung am Eingang X21 (Booksize) bzw. X41(Chassis). Der
Messwert wird in r0035 angezeigt.

Stérungen und Warnungen

F07011 Antrieb: Motor Ubertemperatur

KTY-Sensor:

Die Motortemperatur hat die Stérschwelle (p0605) Gberschritten oder die Zeitstufe (p0606)
nach Uberschreitung der Warnschwelle (p0604) ist abgelaufen.

Es erfolgt die in p0610 parametrierte Reaktion.

PTC-Sensor + Bimetall:

Die Ausléseschwelle von 1650 Ohm wurde Uberschritten und die Zeitstufe (p0606) ist
abgelaufen.

Es erfolgt die in p0610 parametrierte Reaktion.

Wird ein SME-Modul verwendet (p0601 = 10), zeigt der Parameter r949 die Nummer des zur
Meldung fiihrenden Sensorkanals.

A07015 Antrieb: Motortemperatursensor Warnung

Bei der Auswertung des in p0600 und p0601 eingestellten Temperatursensors wurde ein
Fehler erkannt.

Mit dem Fehler wird die Zeit in p0607 gestartet. Liegt der Fehler nach Ablauf dieser Zeit
noch an, so wird der Fehler FO7016 ausgegeben, friihestens jedoch 50 ms nach der
Warnung A07015.

Wird ein SME-Modul verwendet (p0601 = 10), zeigt der Parameter r2124 die Nummer des
zur Meldung fiihrenden Sensorkanals.
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F07016 Antrieb: Motortemperatursensor Stérung

Bei der Auswertung des in p0600 und p0601 eingestellten Temperatursensors wurde ein
Fehler erkannt.

Bei anstehender Warnung A07015 wird die Zeit in p0607 gestartet. Liegt der Fehler nach
Ablauf dieser Zeit noch an, so wird der Fehler FO7016 ausgegeben, friihestens jedoch 50 ms
nach der Warnung A07015.

Wird ein SME-Modul verwendet (p0601 = 10), zeigt der Parameter r949 die Nummer des zur
Meldung fuhrenden Sensorkanals.

Funktionsplane (siehe SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

8016 Meldungen und Uberwachungen - Thermische Uberwachung Motor

Ubersicht wichtiger Parameter (siehe SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

152

r0035 CO: Motortemperatur

r0458[0...2] Sensor Module Eigenschaften

p0600[0..n] Motortemperatursensor fiir Uberwachung
p0601[0..n] Motortemperatursensor Sensortyp

p0601 Motortemperatursensor Sensortyp

p0603 Cl: Motortemperatur Signalquelle

p0604[0...n] Motortemperatur Warnschwelle
p0605[0...n] Motortemperatur Stérschwelle
p0606[0...n] Motortemperatur Zeitstufe

p0607[0...n] Temperatursensorfehler Zeitstufe
p0610][0...n] Motortibertemperatur Reaktion
p4100[0...3] TM120 Temperaturauswertung Sensortyp
p4100 TM31 Temperaturauswertung Sensortyp
r4105[0...3] CO:TM120 Temperaturauswertung Istwert
r4105 CO:TM31 Temperaturauswertung Istwert
p4600[0...n] Motortemperatursensor 1 Sensortyp
p4601[0...n] Motortemperatursensor 2 Sensortyp
p4602[0...n] Motortemperatursensor 3 Sensortyp

p4603[0...n] Motortemperatursensor 4 Sensortyp
r4620[0...3] Motor Temperaturen SME / Mot Temp SME, n = Kanal 1-4
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Dieses Kapitel beschreibt folgende Diagnosemaoglichkeiten beim Antriebssystem

SINAMICS S:

® Diagnose Uber LEDs
® Diagnose Uber STARTER

® Diagnosepuffer

® Meldungen - Stérungen und Warnungen

3.1 Diagnose uber LEDs
3.1.1 Control Units
3.1.11 Beschreibung der LED-Zustande einer CU 320-2

Die verschiedenen Zustande der Controle Units CU320-2DP und CU320-3PN wahrend des
Hochlaufs und wahrend des Betriebs werden Uber die LEDs auf der Control Unit angezeigt.
Die einzelnen Zustande dauern unterschiedlich lang.

Tabelle 3-1 LEDs

LED Funktion

RDY Ready

DP /PN PROFIdrive zyklischer Betrieb (iber PROFIBUS (DP) oder PROFINET (PN)
OPT OPTION

® Bei einem Fehler wird der Hochlauf beendet und die Ursache tber die LEDs
entsprechend angezeigt.

® Am Ende eines fehlerfreien Hochlaufs werden alle LEDs kurz ausgeschaltet.

® Nach dem Hochlauf werden die LEDs (iber die geladene Software angesteuert.

Inbetriebnahmehandbuch
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3.1 Diagnose dber LEDs

3.1.1.2 Control Unit 320-2DP wahrend Hochlauf

Tabelle 3- 2 Ladesoftware

LED Zustand Bemerkung
RDY DP OPT
Rot Orange Orange Reset Hardware-Reset

RDY-LED leuchtet rot, alle anderen LEDs
leuchten orange

Rot Rot Aus BIOS loaded |-
Rot Rot Aus BIOS error e Beim Laden des BIOS ist ein Fehler
Blinklicht aufgetreten
2 Hz
Rot Rot Aus File error e Speicherkarte nicht vorhanden oder
Blinklicht Blinklicht fehlerhaft
2Hz 2Hz e Software auf Speicherkarte nicht
vorhanden oder fehlerhaft
Rot Orange Aus FW loading RDY-LED leuchtet rot, DP-LED blinkt
Blinklicht orange ohne festen Blinktakt
Rot Aus Aus FW loaded -
Aus Rot Aus FW checked

(no CRC error)

Rot Rot Blinklicht Aus FW checked |e CRC fehlerhaft
Blinklicht 0,5Hz (CRC error)
0,5Hz

Tabelle 3- 3 Firmware

LED Zustand Bemerkung
RDY DP OPT
Orange Aus Aus Initializing -
Wechselnd Running Siehe nachfolgende Tabelle
Inbetriebnahmehandbuch
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3.1.1.3

Control Unit 320-2DP im Betrieb

Tabelle 3- 4 Control Unit CU320-2 DP - Beschreibung der LEDs nach dem Hochlauf

3.1 Diagnose Gber LEDs

LED Farbe Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
RDY (READY) | - AUS Elektronikstromversorgung fehlt oder ist Stromversorgung Uberprifen
aufderhalb des zulassigen Toleranzbereichs.
Griin Dauerlicht | Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische |-
DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Blinklicht Inbetriebnahme / Reset -
0,5Hz
Blinklicht Schreiben auf Speicherkarte -
2Hz
Rot Blinklicht Allgemeine Fehler Parametrierung /
2 Hz Konfiguration Uberpriifen
Rot/ Blinklicht Control Unit ist betriebsbereit. Lizenzen nachristen
Grin 0,5Hz Es fehlen aber Software-Lizenzen.
Orange Blinklicht Firmware-Update der angeschlossenen DRIVE- | -
0,5 Hz CLiQ-Komponenten lauft
Blinklicht Firmware-Update der DRIVE-CLIQ- POWER ON der jeweiligen
2 Hz Komponenten ist abgeschlossen. Warten auf Komponente durchfiihren
POWER ON der jeweiligen Komponente.
Grin/ Blinklicht Erkennung der Komponente tber LED ist -
Orange |[2Hz aktiviert (p0124[0]).
oder Hinweis:
Rot/ Die beiden Mdglichkeiten hangen vom Zustand
Orange der LED beim Aktivieren Gber p0124[0] = 1 ab.
DP - Aus Zyklische Kommunikation hat (noch) nicht -
PROFIdrive stattgefunden.
zyklischer Hinweis:
Betrieb Der PROFIdrive ist kommunikationsbereit, wenn
die Control Unit betriebsbereit ist (siehe LED
RDY).
Grin Dauerlicht | Zyklische Kommunikation findet statt. -
Blinklicht Zyklische Kommunikation findet noch nicht -
0,5 Hz vollsténdig statt.
Mégliche Ursachen:
o Der Controller tbertragt keine Sollwerte.
¢ Bei taktsynchronem Betrieb wird kein oder ein
fehlerhaftes Global Control (GC) vom
Controller Ubertragen.
Rot Blinklicht PROFIBUS-Master sendet fehlerhafte Konfiguration zwischen
0,5 Hz Parametrierung / Konfiguration Master / Controller und CU
anpassen
Blinklicht Zyklische Buskommunikation wurde Stérung beheben
2 Hz unterbrochen oder konnte nicht aufgebaut
werden
Inbetriebnahmehandbuch

Inbetriebnahmehandbuch, (IH1), 01/2011, 6SL3097-4AF00-0AP1

155




Diagnose

3.1 Diagnose dber LEDs

LED Farbe Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
OPT - Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist Stromversorgung und/oder
(OPTION) auRerhalb des zulassigen Toleranzbereichs. Komponente Uberpriifen
Komponente nicht betriebsbereit.
Option Board nicht vorhanden oder kein
zugehdriges Antriebsobjekt angelegt.
Grin Dauerlicht | Option Board ist betriebsbereit. -
Blinklicht Abhéangig vom eingesetzten Option Board. -
0,5 Hz
Rot Blinklicht Es liegt mindestens eine Stérung dieser Stérung beheben und
2 Hz Komponente an. quittieren
Option Board nicht bereit (z. B. nach dem
Einschalten).
RDY und DP | Rot Blinklicht Busfehler - Kommunikation wurde unterbrochen | Stérung beheben
2Hz
RDY und OPT | Orange Blinklicht Firmware-Update des angeschlossenen Option -
0,5 Hz Board CBE20 lauft
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3114 Control Unit 320-2PN wahrend Hochlauf

Tabelle 3-5 Ladesoftware

3.1 Diagnose Gber LEDs

LED Zustand Bemerkung
RDY PN OPT
Rot Orange Orange Reset Hardware-Reset
RDY-LED leuchtet rot, alle anderen LEDs
leuchten orange
Rot Rot Aus BIOS loaded |-
Rot Rot Aus BIOS error e Beim Laden des BIOS ist ein Fehler
Blinklicht aufgetreten
2 Hz
Rot Rot Aus File error e Speicherkarte nicht vorhanden oder
Blinklicht Blinklicht fehlerhaft
2Hz 2 Hz e Software auf Speicherkarte nicht
vorhanden oder fehlerhaft
Rot Blinklicht Aus FW loading RDY-LED leuchtet rot, PN-LED blinkt
Orange orange ohne festen Blinktakt
Rot Aus Aus FW loaded -
Aus Rot Aus FW checked
(no CRC error)
Rot Rot Aus FW checked |e CRC fehlerhaft
Blinklicht Blinklicht (CRC error)
0,5Hz 0,5Hz

Tabelle 3- 6 Firmware

LED Zustand Bemerkung
RDY PN OPT
Orange Aus Aus Initializing -
Wechselnd Running Siehe nachfolgende Tabelle
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3.1 Diagnose dber LEDs

3.1.1.5

Control Unit 320-2PN im Betrieb

Tabelle 3- 7 Control Unit CU320-2 PN — Beschreibung der LEDs nach dem Hochlauf

LED Farbe Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
RDY (READY) | - AUS Elektronikstromversorgung fehlt oder ist Stromversorgung Uberpriifen
aufierhalb des zuldssigen Toleranzbereichs.
Griin Dauerlicht | Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische |-
DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Blinklicht Inbetriebnahme / Reset -
0,5Hz
Blinklicht Schreiben auf Speicherkarte -
2Hz
Rot Blinklicht Allgemeine Fehler Parametrierung /
2 Hz Konfiguration iberpriifen
Rot/ Blinklicht Control Unit ist betriebsbereit. Lizenzen nachriisten
Grin 0,5Hz Es fehlen aber Software-Lizenzen.
Orange Blinklicht Firmware-Update der angeschlossenen DRIVE- | -
0,5 Hz CLiQ-Komponenten lauft
Blinklicht Firmware-Update der DRIVE-CLIQ- POWER ON der jeweiligen
2 Hz Komponenten ist abgeschlossen. Warten auf Komponente durchfiihren
POWER ON der jeweiligen Komponente.
Grin/ Blinklicht Erkennung der Komponente uber LED ist -
Orange 2 Hz aktiviert (p0124[0]).
oder Hinweis:
Rot/ Die beiden Moglichkeiten hdngen vom Zustand
Orange der LED beim Aktivieren tGber p0124[0] = 1 ab.
PN - Aus Zyklische Kommunikation hat (noch) nicht -
PROFIdrive stattgefunden.
zyklischer Hinweis:
Betrieb PROFIdrive ist kommunikationsbereit, wenn die
Control Unit betriebsbereit ist (siehe LED RDY).
Grin Dauerlicht | Zyklische Kommunikation findet statt. -
Blinklicht Zyklische Kommunikation findet noch nicht -
0,5Hz vollsténdig statt.
Mégliche Ursachen:
e Der Controller Uibertragt keine Sollwerte.
o Bei taktsynchronem Betrieb wird kein oder ein
fehlerhaftes Global Control (GC) vom
Controller Gibertragen.
Rot Blinklicht Busfehler, Konfiguration zwischen
0,5 Hz fehlerhafte Parametrierung / Konfiguration Controller und Decices
anpassen
Blinklicht Zyklische Buskommunikation wurde Stérung beheben
2Hz unterbrochen oder konnte nicht aufgebaut
werden
Inbetriebnahmehandbuch
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3.1 Diagnose Gber LEDs

LED Farbe Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
OPT Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist Stromversorgung und/oder
(OPTION) aulerhalb des zulassigen Toleranzbereichs. Komponente (iberprifen
Komponente nicht betriebsbereit.
Option Board nicht vorhanden oder kein
zugehdriges Antriebsobjekt angelegt.
Grin Dauerlicht | Option Board ist betriebsbereit. -
Blinklicht Abhangig vom eingesetzten Option Board. -
0,5Hz
Blinklicht Es liegt mindestens eine Stérung dieser Stérung beheben und
2 Hz Komponente an. quittieren
Option Board nicht bereit (z. B. nach dem
Einschalten).
RDY und DP Blinklicht Busfehler — Kommunikation wurde unterbrochen | Stérung beheben
2 Hz
RDY und OPT | Orange Blinklicht Firmware-Update des angeschlossenen Option -
0,5Hz Board CBE20 lauft
3.1.1.6 Beschreibung der LED-Zustande einer CU 310-2
Auf der Vorderseite des Gehauses der CU310-2 DP befinden sich vier LEDs (siehe
Abschnitt: "Ubersicht", Abbildung: "CU310-2 DP Schnittstelleniibersicht").
Tabelle 3-8 LEDs
RDY Ready
COM Option Board
ouT>5v Geberstromversorgung > 5 V (TTL / HTL)
MOD Betriebsmodus (reserviert)
Wahrend des Hochlaufes der Control Unit sind die einzelnen LEDs (je nach Phase, die das
System gerade durchlauft) aus- oder eingeschaltet. Im eingeschalteten Modus zeigt die
Farbe der LEDs den Status der entsprechenden Hochlauf-Phase an (siehe Abschnitt: "LED-
Anzeige wahrend des Hochlaufes").
Im Falle eines Fehlers wird der Hochlauf in der entsprechenden Phase beendet. Die
eingeschalteten LEDs behalten die zu diesem Zeitpunkt angezeigte Farbe, so dass der
Fehler anhand der Kombination von farbig leuchtenden und ausgeschalteten LEDs ermittelt
werden kann.
Wenn die CU310-2 DP fehlerfrei hochgelaufen ist, erldschen alle LEDs flr kurze Zeit. Das
System ist betriebsbereit, wenn die LED "RDY" permanent griin leuchtet.
Wahrend der Betriebes werden alle LEDs Uber die geladene Software angesteuert (siehe
Abschnitt: "LED-Anzeige wahrend des Betriebes").
Inbetriebnahmehandbuch
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3.1 Diagnose dber LEDs

3.1.1.7

Tabelle 3-9 Ladesoftware

Control Unit 310-2DP wahrend Hochlauf

LED Zustand Bemerkung
RDY COM OouUT>5V MOD
Orange Orange Aus Rot Reset Hardware-Reset
Rot Rot Aus Aus BIOS loaded -
Rot Rot Aus Aus BIOS error Beim Laden des BIOS ist ein Fehler
Blinklicht 2 Hz aufgetreten
Rot Rot Aus Aus File error Speicherkarte nicht vorhanden oder
Blinklicht 2 Hz Blinklicht 2 Hz fehlerhaft
Software auf Speicherkarte nicht
vorhanden oder fehlerhaft
Tabelle 3- 10 Firmware
LED Zustand Bemerkung
RDY COM ouT>5V MOD
Rot Orange Aus Aus Firmware loading | COM-LED blinkt ohne festen
Blinktakt
Rot Aus Aus Aus Firmware loaded -
Aus Rot Aus Aus Firmware-Check -
(no CRC error)
Rot Rot Aus Aus Firmware-Check CRC ist fehlerhaft
Blinklicht 0,5 Hz Blinklicht 0,5 Hz (CRC error)
Orange Aus Aus Aus Firmware -
Initialisation
3.1.1.8 Control Unit 310-2DP im Betrieb
Tabelle 3- 11 Beschreibung der LEDs wahrend des Betriebes der CU310-2 DP
LED Farbe Zustand Beschreibung / Ursache Abhilfe
RDY - Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auRerhalb | Uberpriifen Sie die
(READY) des zulassigen Toleranzbereichs. Stromversorgung
Dauerlicht Das Gerat ist betriebsbereit. -
Griin Zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Blinklicht 0,5 Hz | Inbetriebnahme / Reset -
Blinklicht 2 Hz Schreiben auf die Speicherkarte. -
Rot Blinklicht Allgemeine Fehler Uberpriifen Sie
2 Hz Parametrierung /
Konfiguration
Rot / Griin | Blinklicht Die Control Unit ist betriebsbereit, aber Software- Installieren Sie die
0,5Hz Lizenzen fehlen. fehlenden Lizenzen.
Blinklicht Das Firmware-Update der angeschlossenen -
0,5 Hz DRIVE-CLiQ-Komponenten lauft.
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LED Farbe Zustand Beschreibung / Ursache Abhilfe
Orange Blinklicht Das Firmware-Update der DRIVE-CLIiQ- Schalten Sie die
2 Hz Komponenten ist abgeschlossen. Auf POWER ON | Komponente ein.
der entsprechenden Komponente wird gewartet.
Grun / Die Erkennung der Komponente tber LED ist -
Orange Blinklicht aktiviert (p0124[0]).
oder 2Hz Hinweis:
Rot / Die beiden Moglichkeiten hdangen vom Zustand der
Orange LED beim Aktivieren tber p0124[0] = 1 ab.
COM - Aus Die zyklische Kommunikation hat (noch) nicht -
stattgefunden.
Hinweis:
Der PROFIdrive ist kommunikationsbereit, wenn
die Control Unit betriebsbereit ist (siehe LED:
RDY).
Dauerlicht Die zyklische Kommunikation findet statt. -
Grin Blinklicht Die zyklische Kommunikation findet noch nicht -
0,5Hz vollsténdig statt.
Mégliche Ursachen:
- Der Controller Gibertragt keine Sollwerte.
- Bei taktsynchronem Betrieb wird kein oder ein
fehlerhaftes GC ( Global Control) vom Controller
Ubertragen
Blinklicht Der PROFIBUS-Master sendet eine fehlerhafte Passen Sie die
Rot 0,5Hz Parametrierung oder die Konfigurationsdatei ist Konfiguration
fehlerhaft. zwischen Master /
Controller und Control
Unit an.
Blinklicht Die zyklische Buskommunikation wurde Beheben Sie die
2 Hz unterbrochen oder konnte nicht aufgebaut werden. | Stérung der
Buskommunikation.
MOD - Aus - -
ouT>5V |- Aus - -
Orange Dauerlicht Die Spannung der Elektronikstromversorgung fiir

das Messsystem ist 24 V. "

1) Stellen Sie sicher, dass der angeschlossene Geber flr eine Spannung von 24 V ausgelegt ist. Wenn ein 5-V-Geber an
24 V angeschlossen ist, kann die Geberelektronik zerstort werden.
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3.1.1.9

Tabelle 3- 12 Ladesoftware

Control Unit 310-2PN wahrend Hochlauf

LED Zustand Bemerkung

RDY COM ouT>5vV MOD

Orange Orange Aus Rot Reset Hardware-Reset
Rot Rot Aus Aus BIOS loaded -
Rot Rot Aus Aus BIOS error Beim Laden des BIOS ist ein Fehler

Blinklicht 2 Hz aufgetreten
Rot Rot Aus Aus File error Speicherkarte nicht vorhanden oder
Blinklicht 2 Hz Blinklicht 2 Hz fehlerhaft
Software auf Speicherkarte nicht
vorhanden oder fehlerhaft
Tabelle 3- 13 Firmware
LED Zustand Bemerkung
RDY COM OouT>5vV MOD
Rot Orange Aus Aus Firmware loading | COM-LED blinkt ohne festen
Blinktakt
Rot Aus Aus Aus Firmware loaded -
Aus Rot Aus Aus Firmware-Check -
(no CRC error)
Rot Rot Aus Aus Firmware-Check CRC ist fehlerhaft
Blinklicht 0,5 Hz Blinklicht 0,5 Hz (CRC error)
Orange Aus Aus Aus Firmware -
Initialisation
3.1.1.10 Control Unit 310-2PN im Betrieb

Tabelle 3- 14 Beschreibung der LEDs wahrend des Betriebes der CU310-2 PN

LED Farbe Zustand Beschreibung / Ursache Abhilfe
RDY - Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist Uberpriifen Sie die
(READY) aulierhalb des zuléssigen Toleranzbereichs. Stromversorgung
Dauerlicht Das Geraét ist betriebsbereit. -
Griin Zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet
statt.
Blinklicht 0,5 Hz Inbetriebnahme / Reset -
Blinklicht 2 Hz Schreiben auf die Speicherkarte. -
Rot Blinklicht Allgemeine Fehler Uberpriifen Sie
2Hz Parametrierung /
Konfiguration
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LED Farbe Zustand Beschreibung / Ursache Abhilfe
Rot / Grin | Blinklicht Die Control Unit ist betriebsbereit, aber Installieren Sie die
0,5Hz Software-Lizenzen fehlen. fehlenden Lizenzen.
Blinklicht Das Firmware-Update der angeschlossenen -
Orange 0,5Hz DRIVE-CLiQ-Komponenten [auft.
Blinklicht Das Firmware-Update der DRIVE-CLiQ- Schalten Sie die
2Hz Komponenten ist abgeschlossen. Auf POWER Komponente ein.
ON der entsprechenden Komponente wird
gewartet.
Grin/ Blinklicht Die Erkennung der Komponente tber LED ist -
Orange 2Hz aktiviert (p0124[0]).
oder Hinweis:
Rot / Die beiden Mdglichkeiten hdngen vom Zustand
Orange der LED beim Aktivieren tber p0124[0] = 1 ab.
COM - Aus Die zyklische Kommunikation hat (noch) nicht -
stattgefunden.
Hinweis:
Der PROFIdrive ist kommunikationsbereit, wenn
die Control Unit betriebsbereit ist (siehe LED:
RDY).
Dauerlicht Die zyklische Kommunikation findet statt. -
Grin Blinklicht Die zyklische Kommunikation findet noch nicht -
0,5Hz vollsténdig statt.
Mdégliche Ursachen:
- Der Controller tbertragt keine Sollwerte.
- Bei taktsynchronem Betrieb wird kein oder ein
fehlerhaftes GC ( Global Control) vom Controller
Ubertragen
Blinklicht Der PROFIBUS-Master sendet eine fehlerhafte | Passen Sie die
Rot 0,5 Hz Parametrierung oder die Konfigurationsdatei ist | Konfiguration
fehlerhaft. zwischen Master /
Controller und Control
Unit an.
Blinklicht Die zyklische Buskommunikation wurde Beheben Sie die
2Hz unterbrochen oder konnte nicht aufgebaut Stdrung der
werden. Buskommunikation.
MOD - Aus - -
ouT>5V |- Aus - -
Orange Dauerlicht Die Spannung der Elektronikstromversorgung fiir
das Messsystem ist 24 V. )

1) Stellen Sie sicher, dass der angeschlossene Geber flr eine Spannung von 24 V ausgelegt ist. Wenn ein 5-V-Geber an
24 V angeschlossen ist, kann die Geberelektronik zerstoért werden.
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3.1 Diagnose dber LEDs

3.1.2 Leistungsteile

3.1.2.1

Active Line Module Booksize

Tabelle 3- 15 Bedeutung der LEDs am Active Line Module

Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
Ready DC Link
Aus Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auf3erhalb des |-
zulassigen Toleranzbereichs.
Grin Aus Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE- -
CLiQ-Kommunikation findet statt.
Orange Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE- -
CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung liegt an.
Rot Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE- Netzspannung priifen
CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung ist zu hoch.
Orange Orange Die DRIVE-CLiQ-Kommunikation wird aufgebaut. -
Rot - Es liegt mindestens eine Stérung von dieser Stérung beheben und
Komponente an. quittieren
Hinweis:
Die LED wird unabhéangig vom Umprojektieren der
entsprechenden Meldungen angesteuert.
Griin / Rot - Firmware-Download wird durchgefihrt. -
Blinklicht
0,5Hz
Grin / Rot - Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON durchfiihren
Blinklicht 2 Hz POWER ON.
Grin / Orange |- Erkennung der Komponente tber LED ist aktiviert -
oder (p0124).
Rot / Orange Hinweis:
Die beiden Mdglichkeiten hdngen vom Zustand der LED
beim Aktivieren tiber p0124 = 1 ab.
AGEFAHR
Unabhangig vom Zustand der LED "DC Link" kann immer gefahrliche
Zwischenkreisspannung anliegen.
Die Warnhinweise auf der Komponente sind zu beachten!
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3.1.2.2 Basic Line Module Booksize

Tabelle 3- 16 Bedeutung der LEDs am Basic Line Module

Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
Ready DC Link
Aus Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auRerhalb des |-
zuldssigen Toleranzbereichs.
Griin Aus Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE- -
CLiQ-Kommunikation findet statt.
Orange Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE- -

CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung liegt an.

Rot Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE- Netzspannung priifen.
CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung ist zu hoch.

Orange Orange Die DRIVE-CLiQ-Kommunikation wird aufgebaut. -

Rot - Es liegt mindestens eine Stérung von dieser Stérung beheben und
Komponente an. quittieren.
Hinweis:

Die LED wird unabhangig vom Umprojektieren der
entsprechenden Meldungen angesteuert.

Griin / Rot - Firmware-Download wird durchgefiihrt. -

Blinklicht

0,5Hz

Griin / Rot - Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON durchfiihren
Blinklicht 2 Hz POWER ON.

Griin / Orange |- Erkennung der Komponente tber LED ist aktiviert -

oder (p0124).

Rot / Orange Hinweis: o . )

Blinklicht Die beiden Moglichkeiten hangen vom Zustand der LED

beim Aktivieren Uber p0124 = 1 ab.

/\ GEFAHR

Unabhangig vom Zustand der LED "DC Link" kann immer geféhrliche
Zwischenkreisspannung anliegen.
Die Warnhinweise auf der Komponente sind zu beachten!
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3.1 Diagnose dber LEDs

3.1.23

Smart Line Modules Booksize 5 kW und 10 kW

Tabelle 3- 17 Bedeutung der LEDs am Smart Line Module 5 kW und 10 kW

LED Farbe Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
READY - Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auRerhalb des |-
zuldssigen Toleranzbereichs.
Grin Dauerlicht | Komponente ist betriebsbereit. -
Gelb Dauerlicht | Vorladung noch nicht abgeschlossen. -
Uberbriickungsrelais ist abgefallen
EP-Klemmen sind nicht mit DC 24 V versorgt.
Rot Dauerlicht Qbertemperatur Stérung diagnostizieren
Uberstrom (Gber Ausgangsklemmen)
und quittieren (lber
Eingangsklemme)
DCLINK |- Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist aulRerhalb des |-
zulassigen Toleranzbereichs.
Gelb Dauerlicht | Zwischenkreisspannung im zuldssigen Toleranzbereich. |-
Rot Dauerlicht | Zwischenkreisspannung auf3erhalb des zulassigen Netzspannung priifen.
Toleranzbereichs.
Netzfehler.
AGEFAHR
Unabhangig vom Zustand der LED "DC Link" kann immer gefahrliche
Zwischenkreisspannung anliegen.
Die Warnhinweise auf der Komponente sind zu beachten!
3.1.24 Smart Line Modules Booksize 16 kW bis 55 kW

Tabelle 3- 18 Bedeutung der LEDs am Smart Line Module = 16 kW

Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
Ready DC Link
Aus Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auf3erhalb des |-
zulassigen Toleranzbereichs.
Grin Aus Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE- -
CLiQ-Kommunikation findet statt.
Orange Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE- -
CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung liegt an.
Rot Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE- Netzspannung priifen
CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung ist zu hoch.
Orange Orange Die DRIVE-CLiQ-Kommunikation wird aufgebaut. -
Inbetriebnahmehandbuch
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3.1 Diagnose Gber LEDs

Zustand

Beschreibung, Ursache

Abhilfe

Ready DC Link

Rot -

Es liegt mindestens eine Stérung von dieser
Komponente an.

Hinweis:

Die LED wird unabhangig vom Umprojektieren der
entsprechenden Meldungen angesteuert.

Stoérung beheben und
quittieren

Grun / Rot - Firmware-Download wird durchgefiihrt. -
Blinklicht
0,5Hz
Grin / Rot - Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON durchfiihren
Blinklicht 2 Hz POWER ON.
Grun / Orange |- Erkennung der Komponente uber LED ist aktiviert -
oder (p0124).
Rot / Orange Hinweis:
Blinklicht Die beiden Mdglichkeiten hangen vom Zustand der LED
beim Aktivieren Gber p0124 = 1 ab.

/N\GEFAHR

Unabhéangig vom Zustand der LED "DC Link" kann immer gefahrliche

Zwischenkreisspannung anliegen.

Die Warnhinweise auf der Komponente sind zu beachten!
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3.1 Diagnose dber LEDs

3.1.25 Single Motor Module / Double Motor Module / Power Module

Tabelle 3- 19 Bedeutung der LEDs am Motor Module

Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
Ready DC Link
Aus Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auRerhalb des |-
zulassigen Toleranzbereichs.
Griin Aus Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE- -
CLiQ-Kommunikation findet statt.
Orange Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE- -

CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung liegt an.

Rot Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE- Netzspannung prifen
CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung ist zu hoch.

Orange Orange Die DRIVE-CLiQ-Kommunikation wird aufgebaut. -

Rot - Es liegt mindestens eine Stérung von dieser Stérung beheben und
Komponente an. quittieren
Hinweis:

Die LED wird unabhangig vom Umprojektieren der
entsprechenden Meldungen angesteuert.

Grin / Rot - Firmware-Download wird durchgefiihrt. -

Blinklicht

0,5Hz

Griin / Rot - Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON durchfiihren
Blinklicht 2 Hz POWER ON.

Grin / Orange |- Erkennung der Komponente tber LED ist aktiviert -

oder (p0124).

Rot / Orange Hinweis:

Die beiden Méglichkeiten hangen vom Zustand der LED
beim Aktivieren Uber p0124 = 1 ab.

/\ GEFAHR

Unabhangig vom Zustand der LED "DC Link" kann immer gefahrliche
Zwischenkreisspannung anliegen.
Die Warnhinweise auf der Komponente sind zu beachten!
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3.1.2.6

Braking Module Bauform Booksize

Tabelle 3- 20 Bedeutung der LEDs am Braking Module Booksize

3.1 Diagnose Gber LEDs

LED

Farbe

Zustand

Beschreibung, Ursache

Abhilfe

READY

Aus

Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auBerhalb des
zulassigen Toleranzbereichs.

Komponente lber Klemme deaktiviert.

Griin

Dauerlicht

Komponente ist betriebsbereit.

Rot

Dauerlicht

Freigabe fehlt (Eingangsklemme)

Ubertemperatur

Uberstromabschaltung

[2t-Uberwachung angesprochen
Erdschluss/Kurzschluss

Hinweis:

Bei Ubertemperatur kann der Fehler erst nach einer
Abkuhlzeit quittiert werden.

Stdrung
diagnostizieren (tber
Ausgangsklemmen)
und quittieren (Uber
Eingangsklemme)

DC LINK

Aus

Es liegt keine Zwischenkreisspannung an oder die
Elektronikstromversorgung fehlt bzw. ist auRerhalb des
zuldssigen Toleranzbereichs.

Komponente nicht aktiv.

Griin

Blinklicht

Komponente aktiv (Zwischenkreisentladung tber
Bremswiderstand lauft).
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3.1 Diagnose dber LEDs

3.1.2.7

Smart Line Module Bauform Booksize Compact

Tabelle 3- 21 Bedeutung der LEDs am Smart Line Module Booksize Compact

Zustand

Beschreibung, Ursache

Abhilfe

RDY DC LINK

Aus Aus

Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auRerhalb des

zulassigen Toleranzbereichs.

Grin -

Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-
CLiQ-Kommunikation findet statt.

Orange

Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-
CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung liegt an.

Rot

Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-
CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung ist zu hoch.

Netzspannung prifen

Orange Orange

Die DRIVE-CLiQ-Kommunikation wird aufgebaut.

Rot -

Es liegt mindestens eine Stérung von dieser
Komponente an.

Hinweis:

Die LED wird unabhangig vom Umprojektieren der
entsprechenden Meldungen angesteuert.

Stérung beheben und
quittieren

Griin/Rot -
(0,5 Hz)

Firmware-Download wird durchgefiihrt.

Griin/Rot -
(2 Hz)

Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf
POWER ON.

POWER ON durchfiihren

Grin/Orange | --
oder
Rot/Orange

Erkennung der Komponente tber LED ist aktiviert
(p0124).
Hinweis:

Die beiden Méglichkeiten hdngen vom Zustand der LED

beim Aktivieren Uber p0124 = 1 ab.

/\ GEFAHR

Unabhangig vom Zustand der LED "DC LINK" kann immer gefahrliche
Zwischenkreisspannung anliegen.
Die Warnhinweise auf der Komponente sind zu beachten!
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3.1 Diagnose Gber LEDs

3.1.2.8 Motor Module Bauform Booksize Compact

Tabelle 3- 22 Bedeutung der LEDs am Motor Module Booksize Compact

Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
RDY DC LINK
Aus Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auRerhalb des |-
zuldssigen Toleranzbereichs.
Griin -- Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE- -
CLiQ-Kommunikation findet statt.
Orange Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE- -

CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung liegt an.

Rot Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE- Netzspannung priifen
CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung ist zu hoch.

Orange Orange Die DRIVE-CLiQ-Kommunikation wird aufgebaut. -

Rot -- Es liegt mindestens eine Stérung von dieser Stérung beheben und
Komponente an. quittieren
Hinweis:

Die LED wird unabhangig vom Umprojektieren der
entsprechenden Meldungen angesteuert.

Grun/Rot - Firmware-Download wird durchgefiihrt. -

(0,5 Hz)

Grun/Rot - Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON durchfiihren
(2 Hz) POWER ON.

Grun/Orange | -- Erkennung der Komponente uber LED ist aktiviert -

oder (p0124).

Rot/ Orange Hinweis:

Die beiden Mdéglichkeiten hangen vom Zustand der LED
beim Aktivieren Gber p0124 = 1 ab.

/\GEFAHR

Unabhangig vom Zustand der LED "DC LINK" kann immer geféhrliche
Zwischenkreisspannung anliegen.
Die Warnhinweise auf der Komponente sind zu beachten!
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3.1 Diagnose dber LEDs

3.1.29 Control Interface Module im Active Line Module Bauform Chassis

Tabelle 3- 23 Bedeutung der LEDs "READY" und "DC LINK" auf dem Control Interface Module im Active Line Module

LED, Zustand

Beschreibung

Ready DC Link
Aus Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist aulerhalb des zuldssigen Toleranzbereiches.
Grln Aus Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Orange Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung liegt an.
Rot Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung ist zu hoch.
Orange Orange Die DRIVE-CLiQ-Kommunikation wird aufgebaut.
Rot - Es liegt mindestens eine Stérung von dieser Komponente an.
Hinweis:
Die LED wird unabhangig vom Umprojektieren der entsprechenden Meldungen
angesteuert.
Grin / Rot - Firmware-Download wird durchgefiihrt.
Blinklicht
0,5Hz
Griin / Rot - Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON.
Blinklicht
2Hz
Grin / Orange | --- Erkennung der Komponente Uber LED ist aktiviert (p0124)
oder Hinweis:
Rot/ Orange Die beiden Méglichkeiten hangen vom Zustand der LED beim Aktivieren (iber p0124 = 1
Blinklicht 2 Hz ab.

Tabelle 3- 24 Bedeutung der LED "POWER OK" auf dem Control Interface Module im Active Line Module

LED Farbe Zustand Beschreibung
POWER OK | Griin Aus Zwischenkreisspannung < 100 V und Spannung an -X9:1/2 kleiner 12 V.
Ein Die Komponente ist betriebsbereit.

Blinklicht Es liegt eine Stoérung an. Falls nach einem POWER ON das Blinklicht
weiterhin ansteht, kontaktieren Sie den SIEMENS-Service.

/I\WARNUNG

Unabhangig vom Zustand der LED "DC Link" kann immer gefahrliche
Zwischenkreisspannung anliegen.

Die Warnhinweise auf der Komponente sind zu beachten!
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3.1.2.10

3.1 Diagnose Gber LEDs

Control Interface Board im Active Line Module Bauform Chassis

Hinweis

Die Beschreibung gilt flr Active Line Modules mit der Bestellnummer 6SL3330-7Txxx—xAAO.

Tabelle 3- 25 Bedeutung der LEDs auf dem Control Interface Board im Active Line Module

LED, Zustand Beschreibung
Ready DC-Link
Aus Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auf3erhalb des zuldssigen Toleranzbereiches.
Griin Aus Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Orange Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiIQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung liegt an.
Rot Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung ist zu hoch.
Orange Orange Die DRIVE-CLiQ-Kommunikation wird aufgebaut.
Rot --- Es liegt mindestens eine Stérung von dieser Komponente an.
Hinweis:
Die LED wird unabhéngig vom Umprojektieren der entsprechenden Meldungen
angesteuert.
Griin / Rot -—- Firmware-Download wird durchgefiihrt.
Blinklicht
0,5 Hz:
Grin / Rot - Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON.
Blinklicht 2 Hz:
Griin /Orange | - Erkennung der Komponente tber LED ist aktiviert (p0124)
oder Hinweis:
Rot / Orange Die beiden Méglichkeiten hédngen vom Zustand der LED beim Aktivieren (iber p0124 = 1
Blinklicht 2 Hz ab.
/I\WARNUNG
Unabhangig vom Zustand der LED "DC-Link" kann immer gefahrliche
Zwischenkreisspannung anliegen.
Die Warnhinweise auf der Komponente sind zu beachten!
Inbetriebnahmehandbuch
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3.1 Diagnose dber LEDs

3.1.2.11

Control Interface Module im Basic Line Module Bauform Chassis

Tabelle 3- 26 Bedeutung der LEDs "Ready" und "DC Link" auf dem Control Interface Module im Basic Line Module

LED, Zustand

Beschreibung

Ready DC Link
Aus Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auflerhalb des zuldssigen Toleranzbereiches.
Grln Aus Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Orange Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung liegt an.
Rot Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung ist zu hoch.
Orange Orange Die DRIVE-CLiQ-Kommunikation wird aufgebaut.
Rot - Es liegt mindestens eine Stérung von dieser Komponente an.
Hinweis:
Die LED wird unabhangig vom Umprojektieren der entsprechenden Meldungen
angesteuert.
Grin / Rot - Firmware-Download wird durchgefiihrt.
Blinklicht
0,5Hz
Griin / Rot - Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON.
Blinklicht 2 Hz

Griin / Orange
oder

Rot / Orange
Blinklicht 2 Hz

Erkennung der Komponente tber LED ist aktiviert (p0124)

Hinweis:

Die beiden Moglichkeiten hdngen vom Zustand der LED beim Aktivieren tber p0124 = 1
ab.

Tabelle 3- 27 Bedeutung der LED "POWER OK" auf dem Control Interface Module im Basic Line Module

LED Farbe Zustand Beschreibung
POWER OK | Grin Aus Zwischenkreisspannung < 100 V und Spannung an -X9:1/2 kleiner 12 V.
Ein Die Komponente ist betriebsbereit.
Blinklicht Es liegt eine Stérung an. Falls nach einem POWER ON das Blinklicht
weiterhin ansteht, kontaktieren Sie den SIEMENS-Service.
/I\WARNUNG
Unabhangig vom Zustand der LED "DC Link" kann immer gefahrliche
Zwischenkreisspannung anliegen.
Die Warnhinweise auf der Komponente sind zu beachten!
Inbetriebnahmehandbuch
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3.1.2.12

3.1 Diagnose Gber LEDs

Control Interface Board im Basic Line Module Bauform Chassis

Hinweis

Die Beschreibung gilt fir Basic Line Modules mit der Bestellnummer 6SL3330-1Txxx—xAAO.

Tabelle 3- 28 Bedeutung der LEDs auf dem Control Interface Board im Basic Line Module

LED, Zustand Beschreibung
Ready DC Link
Aus Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auf3erhalb des zuldssigen Toleranzbereiches.
Griin Aus Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Orange Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiIQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung liegt an.
Rot Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung ist zu hoch.
Orange Orange Die DRIVE-CLiQ-Kommunikation wird aufgebaut.
Rot --- Es liegt mindestens eine Stérung von dieser Komponente an.
Hinweis:
Die LED wird unabhéngig vom Umprojektieren der entsprechenden Meldungen
angesteuert.
Grin / Rot --- Firmware-Download wird durchgefiihrt.
Blinklicht
0,5Hz
Grin / Rot - Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON.
Blinklicht 2 Hz
Grin / Orange | - Erkennung der Komponente tber LED ist aktiviert (p0124)
oder Hinweis:
Rot / Orange Die beiden Méglichkeiten hédngen vom Zustand der LED beim Aktivieren (iber p0124 = 1
Blinklicht 2 Hz ab.
/I\WARNUNG
Unabhangig vom Zustand der LED "DC Link" kann immer gefahrliche
Zwischenkreisspannung anliegen.
Die Warnhinweise auf der Komponente sind zu beachten!
Inbetriebnahmehandbuch
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3.1 Diagnose dber LEDs

3.1.213 Control Interface Module im Smart Line Module Bauform Chassis

Tabelle 3- 29 Bedeutung der LEDs "READY" und "DC LINK" auf dem Control Interface Module im Smart Line Module

LED, Zustand

Beschreibung

READY DC LINK
Aus Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auflerhalb des zuldssigen Toleranzbereiches.
Grln Aus Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Orange Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung liegt an.
Rot Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung ist zu hoch.
Orange Orange Die DRIVE-CLiQ-Kommunikation wird aufgebaut.
Rot - Es liegt mindestens eine Stérung von dieser Komponente an.
Hinweis:
Die LED wird unabhangig vom Umprojektieren der entsprechenden Meldungen
angesteuert.
Blinklicht - Firmware-Download wird durchgefiihrt.
0,5 Hz:
Griin Rot
Blinklicht 2 Hz: | --- Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON.
Griin Rot
Blinklicht 2 Hz: | --- Erkennung der Komponente tber LED ist aktiviert (p0124)
Griin Orange Hinweis:
oder Die beiden Moglichkeiten hdngen vom Zustand der LED beim Aktivieren tber p0124 = 1
Rot Orange ab.

Tabelle 3- 30 Bedeutung der LED "POWER OK" auf dem Control Interface Module im Smart Line Module

LED Farbe Zustand Beschreibung
POWER OK | Grin Aus Zwischenkreisspannung < 100 V und Spannung an -X9:1/2 kleiner 12 V.
Ein Die Komponente ist betriebsbereit.

Blinklicht Es liegt eine Stérung an. Falls nach einem POWER ON das Blinklicht
weiterhin ansteht, kontaktieren Sie den SIEMENS-Service.

/I\WARNUNG

Unabhangig vom Zustand der LED "DC LINK" kann immer geféhrliche
Zwischenkreisspannung anliegen.

Die Warnhinweise auf der Komponente sind zu beachten!
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3.1.2.14

3.1 Diagnose Gber LEDs

Control Interface Board im Smart Line Module Bauform Chassis

Hinweis

Die Beschreibung gilt fir Smart Line Modules mit der Bestellnummer 6SL3330-6Txxx—xAAOQ.

Tabelle 3- 31 Bedeutung der LEDs auf dem Control Interface Board im Smart Line Module

LED, Zustand Beschreibung
READY DC LINK
Aus Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auf3erhalb des zuldssigen Toleranzbereiches.
Griin Aus Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Orange Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiIQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung liegt an.
Rot Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung ist zu hoch.
Orange Orange Die DRIVE-CLiQ-Kommunikation wird aufgebaut.
Rot --- Es liegt mindestens eine Stérung von dieser Komponente an.
Hinweis:
Die LED wird unabhéngig vom Umprojektieren der entsprechenden Meldungen
angesteuert.
Griin / Rot -—- Firmware-Download wird durchgefiihrt.
Blinklicht
0,5Hz
Grin / Rot - Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON.
Blinklicht 2 Hz
Griin / Orange | - Erkennung der Komponente tber LED ist aktiviert (p0124)
oder Hinweis:
Rot / Orange Die beiden Mdglichkeiten hangen vom Zustand der LED beim Aktivieren iber p0124 = 1
Blinklicht 2 Hz ab.
AWARNUNG
Unabhangig vom Zustand der LED "DC LINK" kann immer geféhrliche
Zwischenkreisspannung anliegen.
Die Warnhinweise auf der Komponente sind zu beachten!
Inbetriebnahmehandbuch
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3.1 Diagnose dber LEDs

3.1.2.15

Control Interface Module im Motor Module Bauform Chassis

Tabelle 3- 32 Bedeutung der LEDs "Ready" und "DC Link" auf dem Control Interface Module im Motor Module

LED, Zustand

Beschreibung

Ready DC Link
Aus Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auflerhalb des zuldssigen Toleranzbereiches.
Grln Aus Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Orange Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung liegt an.
Rot Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung ist zu hoch.
Orange Orange Die DRIVE-CLiQ-Kommunikation wird aufgebaut.
Rot - Es liegt mindestens eine Stérung von dieser Komponente an.
Hinweis:
Die LED wird unabhangig vom Umprojektieren der entsprechenden Meldungen
angesteuert.
Grin / Rot - Firmware-Download wird durchgefiihrt.
Blinklicht
0,5Hz
Griin / Rot - Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON.
Blinklicht 2 Hz

Griin / Orange
oder

Rot / Orange
Blinklicht 2 Hz

Erkennung der Komponente tber LED ist aktiviert (p0124)

Hinweis:

Die beiden Moglichkeiten hdngen vom Zustand der LED beim Aktivieren tber p0124 = 1
ab.

Tabelle 3- 33 Bedeutung der LED "POWER OK" auf dem Control Interface Module im Motor Module

LED Farbe Zustand Beschreibung
POWER OK | Grin Aus Zwischenkreisspannung < 100 V und Spannung an -X9:1/2 kleiner 12 V.
Ein Die Komponente ist betriebsbereit.
Blinklicht Es liegt eine Stérung an. Falls nach einem POWER ON das Blinklicht
weiterhin ansteht, kontaktieren Sie den SIEMENS-Service.
/I\WARNUNG
Unabhangig vom Zustand der LED "DC Link" kann immer gefahrliche
Zwischenkreisspannung anliegen.
Die Warnhinweise auf der Komponente sind zu beachten!
Inbetriebnahmehandbuch
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Diagnose

3.1 Diagnose Gber LEDs

3.1.2.16 Control Interface Board im Motor Module Bauform Chassis

Hinweis
Die Beschreibung gilt fir Motor Modules mit der Bestellnummer 6SL3320-1Txxx—xAAO.

Tabelle 3- 34 Bedeutung der LEDs auf dem Control Interface Board im Motor Module

LED, Zustand Beschreibung
Ready DC Link
Aus Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auf3erhalb des zuldssigen Toleranzbereiches.
Griin Aus Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Orange Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiIQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung liegt an.
Rot Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung ist zu hoch.
Orange Orange Die DRIVE-CLiQ-Kommunikation wird aufgebaut.
Rot --- Es liegt mindestens eine Stérung von dieser Komponente an.
Hinweis:
Die LED wird unabhéngig vom Umprojektieren der entsprechenden Meldungen
angesteuert.
Griin / Rot -—- Firmware-Download wird durchgefiihrt.
Blinklicht
0,5 Hz
Grin / Rot - Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON.
Blinklicht 2 Hz
Grin / Orange | - Erkennung der Komponente tber LED ist aktiviert (p0124)
oder Hinweis:
Rot / Orange Die beiden Méglichkeiten hédngen vom Zustand der LED beim Aktivieren (iber p0124 = 1
Blinklicht 2 Hz ab.
/I\WARNUNG

Unabhangig vom Zustand der LED "DC Link" kann immer gefahrliche
Zwischenkreisspannung anliegen.

Die Warnhinweise auf der Komponente sind zu beachten!

Inbetriebnahmehandbuch
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3.1 Diagnose dber LEDs

3.1.217 Control Interface Module im Power Module Bauform Chassis

Tabelle 3- 35 Bedeutung der LEDs "READY" und "DC LINK" auf dem Control Interface Module im Power Module

LED, Zustand

Beschreibung

READY DC LINK
Aus Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auflerhalb des zuldssigen Toleranzbereiches.
Grln Aus Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Orange Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung liegt an.
Rot Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung ist zu hoch.
Orange Orange Die DRIVE-CLiQ-Kommunikation wird aufgebaut.
Rot - Es liegt mindestens eine Stérung von dieser Komponente an.
Hinweis:
Die LED wird unabhangig vom Umprojektieren der entsprechenden Meldungen
angesteuert.
Blinklicht - Firmware-Download wird durchgefiihrt.
0,5 Hz:
Griin Rot
Blinklicht 2 Hz: | --- Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON.
Griin Rot
Blinklicht 2 Hz: | --- Erkennung der Komponente tber LED ist aktiviert (p0124)
Griin Orange Hinweis:
oder Die beiden Moglichkeiten hdngen vom Zustand der LED beim Aktivieren tber p0124 = 1
Rot Orange ab.

Tabelle 3- 36 Bedeutung der LED "POWER OK" auf dem Control Interface Module im Power Module

LED Farbe Zustand Beschreibung
POWER OK | Grin Aus Zwischenkreisspannung < 100 V und Spannung an -X9:1/2 kleiner 12 V.
Ein Die Komponente ist betriebsbereit.

Blinklicht Es liegt eine Stérung an. Falls nach einem POWER ON das Blinklicht
weiterhin ansteht, kontaktieren Sie den SIEMENS-Service.

/I\WARNUNG

Unabhangig vom Zustand der LED "DC LINK" kann immer geféhrliche
Zwischenkreisspannung anliegen.

Die Warnhinweise auf der Komponente sind zu beachten!
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3.1.2.18

3.1 Diagnose Gber LEDs

Control Interface Board im Power Module Bauform Chassis

Hinweis

Die Beschreibung gilt fir Power Modules mit der Bestellnummer 6SL3315-1TExx—xAAOQ.

Tabelle 3- 37 Bedeutung der LEDs auf dem Control Interface Board im Power Module

LED, Zustand Beschreibung
READY DC-LINK
Aus Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auf3erhalb des zuldssigen Toleranzbereiches.
Griin Aus Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Orange Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiIQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung liegt an.
Rot Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung ist zu hoch.
Orange Orange Die DRIVE-CLiQ-Kommunikation wird aufgebaut.
Rot --- Es liegt mindestens eine Stérung von dieser Komponente an.
Hinweis:
Die LED wird unabhéngig vom Umprojektieren der entsprechenden Meldungen
angesteuert.
Blinklicht - Firmware-Download wird durchgefiihrt.
0,5 Hz:
Grin Rot
Blinklicht 2 Hz: | --- Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON.
Griin Rot
Blinklicht 2 Hz: | --- Erkennung der Komponente tber LED ist aktiviert (p0124)
Griin Orange Hinweis:
oder Die beiden Mdglichkeiten hangen vom Zustand der LED beim Aktivieren Uber p0124 = 1
Rot Orange ab.
/I\WARNUNG
Unabhangig vom Zustand der LED "DC-LINK" kann immer gefahrliche
Zwischenkreisspannung anliegen.
Die Warnhinweise auf der Komponente sind zu beachten!
Inbetriebnahmehandbuch
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3.1 Diagnose dber LEDs

313 Zusatzmodule

3.1.3.1 Control Supply Module

Tabelle 3- 38 Control Supply Module — Beschreibung der LEDs

LED Farbe Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
READY - Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auferhalb des -
zulassigen Toleranzbereichs.
Grin Dauerlicht | Komponente ist betriebsbereit. -
DC LINK |- Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist aulRerhalb des -
zulassigen Toleranzbereichs.
Orange Dauerlicht | Zwischenkreisspannung im zul&ssigen Toleranzbereich. -
Rot Dauerlicht | Zwischenkreisspannung auf3erhalb des zulassigen -
Toleranzbereichs.
3.1.3.2 Control Interface Module im Power Module

Tabelle 3- 39 Bedeutung der LEDs "READY" und "DC LINK" auf dem Control Interface Module im Power Module

LED, Zustand Beschreibung
READY DC LINK
Aus Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auerhalb des zuldssigen Toleranzbereiches.
Grin Aus Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Orange Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung liegt an.
Rot Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung ist zu hoch.
Orange Orange Die DRIVE-CLiQ-Kommunikation wird aufgebaut.
Rot - Es liegt mindestens eine Stérung von dieser Komponente an.
Hinweis:
Die LED wird unabhangig vom Umprojektieren der entsprechenden Meldungen
angesteuert.
Blinklicht - Firmware-Download wird durchgefiihrt.
0,5 Hz:
Griin Rot
Blinklicht 2 Hz: | --- Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON.
Griin Rot
Blinklicht 2 Hz: | --- Erkennung der Komponente Uber LED ist aktiviert (p0124)
Griin Orange Hinweis:
oder Die beiden Moglichkeiten hdngen vom Zustand der LED beim Aktivieren tber p0124 = 1
Rot Orange ab.
Inbetriebnahmehandbuch
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3.1 Diagnose Gber LEDs

Tabelle 3- 40 Bedeutung der LED "POWER OK" auf dem Control Interface Module im Power Module

LED Farbe Zustand Beschreibung
POWER OK | Griin Aus Zwischenkreisspannung < 100 V und Spannung an -X9:1/2 kleiner 12 V.
Ein Die Komponente ist betriebsbereit.
Blinklicht Es liegt eine Stérung an. Falls nach einem POWER ON das Blinklicht
weiterhin ansteht, kontaktieren Sie den SIEMENS-Service.

/I\WARNUNG

Unabhangig vom Zustand der LED "DC LINK" kann immer geféhrliche

Zwischenkreisspannung anliegen.

Die Warnhinweise auf der Komponente sind zu beachten!

3.1.3.3 Control Interface Board im Power Module

Hinweis
Die Beschreibung gilt fir Power Modules mit der Bestellnummer 6SL3315-1TExx—xAAOQ.

Tabelle 3- 41 Bedeutung der LEDs auf dem Control Interface Board im Power Module

LED, Zustand Beschreibung

READY DC-LINK

Aus Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auBerhalb des zuldssigen Toleranzbereiches.

Grin Aus Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.

Orange Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.
Die Zwischenkreisspannung liegt an.
Rot Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE-CLiQ-Kommunikation findet statt.

Die Zwischenkreisspannung ist zu hoch.

Orange Orange Die DRIVE-CLiQ-Kommunikation wird aufgebaut.

Rot - Es liegt mindestens eine Stérung von dieser Komponente an.
Hinweis:
Die LED wird unabhangig vom Umprojektieren der entsprechenden Meldungen
angesteuert.

Blinklicht - Firmware-Download wird durchgefiihrt.

0,5 Hz:

Griin Rot

Blinklicht 2 Hz: | --- Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON.

Grin Rot

Blinklicht 2 Hz: | --- Erkennung der Komponente Uber LED ist aktiviert (p0124)

Griin Orange Hinweis:

oder Die beiden Mdglichkeiten hdngen vom Zustand der LED beim Aktivieren tber p0124 = 1

Rot Orange ab.

Inbetriebnahmehandbuch
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3.1 Diagnose dber LEDs

3.1.34

/I\WARNUNG

Unabhangig vom Zustand der LED "DC-LINK" kann immer gefahrliche
Zwischenkreisspannung anliegen.

Die Warnhinweise auf der Komponente sind zu beachten!

Sensor Module Cabinet SMC10 / SMC20

Tabelle 3- 42 Sensor Module Cabinet 10 / 20 (SMC10 / SMC20) - Beschreibung der LEDs

LED Farbe Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
RDY - Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist aulRerhalb des -
READY zulassigen Toleranzbereichs.
Grin Dauerlicht | 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 Storung beseitigen
an. und quittieren
Hinweis:
Die LED wird unabhangig vom Umprojektieren der
entsprechenden Meldungen angesteuert.
Grun/Rot | Blinklicht Firmware-Download wird durchgefiihrt. -
0,5Hz
Blinklicht Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON
2 Hz POWER ON durchfiihren
Grin/ Blinklicht Erkennung der Komponente Uber LED ist aktiviert (p0144). |-
Orange Hinweis:
oder Die beiden Mdéglichkeiten hangen vom Zustand der LED
Rot/ beim Aktivieren Uber p0144 = 1 ab.
Orange
3.1.3.5 Sensor Module Cabinet-Mounted SMC30
Tabelle 3- 43 Bedeutung der LEDs am Sensor Module Cabinet SMC30
LED Farbe Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
RDY - Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist aufterhalb des -
READY zuléssigen Toleranzbereichs.
Griin Dauerlicht | 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 dieser Komponente an. | Stérung beseitigen
Hinweis: und quittieren
Die LED wird unabhangig vom Umprojektieren der
entsprechenden Meldungen angesteuert.
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LED Farbe Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
Grun/Rot | Blinklicht Firmware-Download wird durchgefihrt. -
0,5 Hz
Grun/Rot | Blinklicht Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON
2 Hz POWER ON. durchfiihren
Grin/ Blinklicht Erkennung der Komponente tber LED ist aktiviert -
Orange (p0144).
oder Hinweis:
Rot/ Die beiden Méglichkeiten hangen vom Zustand der LED
Orange beim Aktivieren Uber p0144 = 1 ab.
ouT>5V |- Aus Elektronikstromversorgung fehit oder ist auerhalb des -
zulassigen Toleranzbereichs.
Spannungsversorgung < 5 V.
Orange Dauerlicht | Elektronikstromversorgung fiir Gebersystem ist -
vorhanden.
Spannungsversorgung > 5 V.
Achtung
Es muss sichergestellt sein, dass der angeschlossene
Geber mit 24-V-Spannungsversorgung betrieben werden
darf. Der Betrieb eines fur 5-V-Anschluss vorgesehenen
Gebers an 24 V kann zur Zerstérung der Geberelektronik
fuhren.
3.1.3.6 Communication Board CBC10 fiir CANopen
Tabelle 3- 44 Bedeutung der LED am Communication Board CAN CBC10
LED Farbe Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
OPT auf - AUS Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auRerhalb des -
der Control zulassigen Toleranzbereichs.
Unit Communication Board defekt oder nicht gesteckt.
Grin Dauerlicht | OPERATIONAL -
Blinklicht PREOPERATIONAL -
Keine PDO Kommunikation mdglich
Single flash | STOPPED
Nur NMT Kommunikation mdéglich
Rot Dauerlicht | BUS OFF Baudrate prifen
Verkabelung prifen
Single flash | ERROR PASSIVE MODE Baudrate prifen
Der Fehlerzahler fiir Error passive hat den Wert 127 Verkabelung prifen
erreicht. Nach dem Hochlauf des Antriebssystems
SINAMICS war keine weitere aktive CAN Komponente am
Bus.
Double Error Control Event, ein Guard Event ist aufgetreten Verbindung zu
flash CANopen Master
prifen
Inbetriebnahmehandbuch
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3.1.3.7

Communication Board Ethernet CBE20

Tabelle 3- 45 Bedeutung der LEDs an den Ports 1-4 der Schnittstelle X1400

LED Farbe Zustand Beschreibung
Link Port - Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auerhalb des zulassigen
Toleranzbereichs (kein oder fehlerhafter Link).
Griin Dauerlicht Ein anderes Gerat ist an Port x angeschlossen und die physikalische Verbindung
besteht.
Activity Port | - Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auRerhalb des zulassigen
Toleranzbereichs (keine Aktivitat).
Gelb Blinklicht Daten werden an Port x empfangen bzw. versendet.

Tabelle 3- 46 Bedeutung der LEDs Sync und Fault am CBE20

LED

Farbe

Zustand

Beschreibung

Fault

Aus

Wenn Link Port-LED Grin:
Das CBEZ20 lauft fehlerfrei, Datenaustausch zum konfigurierten 10-Controller
l1auft.

Rot

Blinken

¢ Die Ansprechiiberwachungszeit ist abgelaufen.
¢ Die Kommunikation ist unterbrochen.

¢ Die IP-Adresse ist falsch.

o Falsche Projektierung oder keine Projektierung
o Falsche Parametrierung

e Falscher oder fehlender Geratename

¢ |O-Controller nicht vorhanden/ausgeschaltet, aber Ethernet-Verbindung
steht.

e Sonstige CBE20-Fehler

Dauerlicht

Busfehler des CBE20

¢ Keine physikalische Verbindung zu einem Subnetz/Switch
e Falsche Ubertragungsgeschwindigkeit

¢ Vollduplex-Ubertragung ist nicht aktiviert

Sync

Aus

Wenn Link Port-LED Grun:
Tasksystem der Control Unit ist nicht auf IRT-Takt synchronisiert. Es wird ein
interner Ersatztakt generiert.

Griin

Blinklicht

Tasksystem der Control Unit hat sich auf IRT-Takt synchronisiert und
Datenaustausch lauft.

Dauerlicht

Tasksystem und MC-PLL auf IRT-Takt synchronisiert.

Tabelle 3- 47 Bedeutung der LED OPT an der Control Unit

LED

Farbe

Zustand

Beschreibung, Ursache Abhilfe

OPT

AUS

Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auerhalb des -
zuldssigen Toleranzbereichs.

Communication Board defekt oder nicht gesteckt.

Grin

Dauerlicht

Communication Board ist betriebsbereit und zyklische -
Kommunikation findet statt.
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LED Farbe Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
Blinklicht Das Communication Board ist betriebsbereit, aber eine -
0,5Hz zyklische Kommunikation findet noch nicht statt.

Mégliche Ursachen:
e Es liegt mindestens eine Stérung an.
e Die Kommunikation befindet sich im Aufbau.

Rot Dauerlicht Eine zyklische Kommunikation iber PROFINET lauft noch |-
nicht. Eine azyklische Kommunikation ist jedoch mdglich.
SINAMICS wartet auf ein Parametrier-/Konfigurations-

Telegramm
Blinklicht Das Firmware-Update in das CBE20 wurde mit Fehler -
0,5Hz beendet.

Mégliche Ursachen:

e Das CBE20 ist defekt.

e Die Speicherkarte der Control Unit ist defekt.
Die CBE20 ist in diesem Zustand nicht nutzbar.

Blinklicht Die Kommunikation zwischen Control Unit und CBE20 ist | Das Board richtig
2Hz gestort. stecken, eventuell
Mégliche Ursachen: austauschen.

e Das Board wurde nach dem Hochlauf gezogen.
e Das Board ist defekt

Orange | Blinklicht Firmware-Update wird durchgefihrt. -
0,5 Hz
3.1.3.8 Voltage Sensing Module VSM10

Tabelle 3- 48 Bedeutung der LED am Voltage Sensing Module VSM10

LED Farbe Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
READY - Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auferhalb des -
zulassigen Toleranzbereichs.
Grin Dauerlicht | 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 dieser Komponente an. | Stérung beseitigen
Hinweis: und quittieren

Die LED wird unabhangig vom Umprojektieren der
entsprechenden Meldungen angesteuert.

Grun/ Rot | Blinklicht Firmware-Download wird durchgefihrt. -

0,5 Hz
Blinklicht Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON
2 Hz POWER ON durchfiihren
Grin/ Blinklicht Erkennung der Komponente Uber LED ist aktiviert -
Orange (p0144).
oder Hinweis:
Rot/ Die beiden Méglichkeiten hangen vom Zustand der LED
Orange beim Aktivieren Gber p0144 = 1 ab.
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3.1.3.9

DRIVE-CLiQ Hub Module DMC20

Tabelle 3- 49 Bedeutung der LED am DRIVE-CLiQ Hub Module DMC20

LED Farbe Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
READY - Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auerhalb des -
zulassigen Toleranzbereichs.
Griin Dauerlicht | 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 dieser Komponente an. | Stérung beseitigen
Hinweis: und quittieren
Die LED wird unabhangig vom Umprojektieren der
entsprechenden Meldungen angesteuert.
Grun/ Rot | Blinklicht Firmware-Download wird durchgefiihrt. -
0,5Hz
Blinklicht Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON
2 Hz POWER ON durchfihren
Grun/ Blinklicht Erkennung der Komponente tber LED ist aktiviert -
Orange (p0154).
oder Hinweis:
Rot/ Die beiden Moglichkeiten hdngen vom Zustand der LED
Orange beim Aktivieren tiber p0154 = 1 ab.
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314 Terminal Module

3.1.4.1 Terminal Module TM15

Tabelle 3- 50 Bedeutung der LED am Terminal Module TM15

LED Farbe Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
READY - Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auferhalb des -
zulassigen Toleranzbereichs.
Grin Dauerlicht | 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 dieser Komponente an. Stdrung beseitigen
Hinweis: und quittieren

Die LED wird unabhangig vom Umprojektieren der
entsprechenden Meldungen angesteuert.

Grun/Rot | Blinklicht Firmware-Download wird durchgefiihrt. -

0,5 Hz
Blinklicht Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER | POWER ON
2 Hz ON durchflihren

Grin/ Blinklicht Erkennung der Komponente Uber LED ist aktiviert (p0154). |-

Orange Hinweis:

oder Die beiden Mdéglichkeiten hangen vom Zustand der LED

Rot/ beim Aktivieren tGber p0154 = 1 ab.

Orange

3.14.2 Terminal Module TM31

Tabelle 3- 51 Bedeutung der LED am Terminal Module TM31

LED Farbe Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
READY - Aus Elektronikstromversorgung fehit oder ist auerhalb des -
zulassigen Toleranzbereichs.
Grin Dauerlicht | 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 dieser Komponente an. | Stérung beseitigen
Hinweis: und quittieren

Die LED wird unabhangig vom Umprojektieren der
entsprechenden Meldungen angesteuert.

Grin/ Rot | Blinklicht Firmware-Download wird durchgefihrt. -
0,5Hz
Blinklicht Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON
2 Hz POWER ON durchfihren
Inbetriebnahmehandbuch
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LED Farbe Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
Grun/ Blinklicht Erkennung der Komponente tber LED ist aktiviert -
Orange (p0154).
oder Hinweis:
Rot/ Die beiden Méglichkeiten hangen vom Zustand der LED
Orange beim Aktivieren Gber p0154 = 1 ab.
3.14.3 Terminal Module TM41
Tabelle 3- 52 Bedeutung der LEDs amTerminal Module TM41
LED Farbe Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
READY - Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist aufterhalb des -
zuléssigen Toleranzbereichs.
Griin Dauerlicht | 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 dieser Komponente an. | Stérung beseitigen
Hinweis: und quittieren
Die LED wird unabhangig vom Umprojektieren der
entsprechenden Meldungen angesteuert.
Grin/Rot | Blinklicht Firmware-Download wird durchgefiihrt. -
0,5Hz
Blinklicht Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER ON
2 Hz POWER ON. durchfiihren
Grin/ Blinklicht Erkennung der Komponente tber LED ist aktiviert -
Orange (p0154).
oder Hinweis:
Rot/ Die beiden Mdglichkeiten hdngen vom Zustand der LED
Orange beim Aktivieren tber p0154 = 1 ab.
Z-Pulse - Aus Nullmarke gefunden, warten auf Nullmarkenausgabe; -
ODER Komponente ausgeschaltet.
Rot Dauerlicht | Nullmarke nicht freigegeben oder Nullmarkensuche. -
Grin Dauerlicht | An Nullmarke angehalten. -
Blinklicht Nullmarke wird bei jeder virtuellen Umdrehung -
ausgegeben.
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3.1 Diagnose Gber LEDs

Terminal Module TM54F

Tabelle 3- 53 Bedeutung der LEDs am Terminal Module TM54F

LED Farbe Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
READY - Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auerhalb des -
zuldssigen Toleranzbereichs.
Griin Dauerlicht | 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 dieser Komponente an. Stoérung
Hinweis: beseitigen
Die LED wird unabhangig vom Umprojektieren der und
entsprechenden Meldungen angesteuert. quittieren
Griin/Rot Blinklicht | Firmware-Download wird durchgefihrt. -
0,5Hz
Blinklicht | Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER | POWER ON
2Hz ON durchfiihren
Grin/ Orange Blinklicht | Erkennung der Komponente Uber LED ist aktiviert (p0154). |-
oder Hinweis:
Rot/ Orange Die beiden Mdglichkeiten hangen vom Zustand der LED
beim Aktivieren Uber p0154 = 1 ab.
L1+, L2+, |- Ein Die dynamisierbare Sensor-Stromversorgung lauft -
storungsfrei.
Rot Dauerlicht | Bei der dynamisierbaren Sensor-Stromversorgung liegt eine | -
Storung vor.
L3+ - Ein Sensor-Stromversorgung lauft stérungsfrei.
Rot Dauerlicht | Bei Sensor-Stromversorgung liegt eine Stérung vor.
Fehlersichere Eingédnge/Doppelt gefiihrte Eingange
F DIz LED LED -
(Eingang | x x+1 Offner/Offner V: (z=0..9,x=0, 2, ..18)
X, (x+1)+, |- Rot Dauerlicht | Unterschiedliche Signalzustdnde am Eingang x und x+1
(x+1)-) - - - Kein Signal am Eingang x und kein Signal am Eingang x+1
Offner/SchlieRer: (z=0..9,x =0, 2, ..18)
- Rot Dauerlicht | Gleiche Signalzustadnde am Eingang x und x+1
- - - Kein Signal am Eingang x und ein Signal am Eingang x+1
LED LED -
X x+1 Offner/Offner: (z=0..9,x=0, 2, ..18)
Grin Grin Dauerlicht | Ein Signal am Eingang x und ein Signal an Eingang x+1
Offner/SchlieRer: (z=0..9,x=0, 2, ..18)
Grin Grin Dauerlicht | Ein Signal am Eingang x und kein Signal an Eingang x+1
) Eingange x+1 (DI 1+, 3+, .. 19+) einzeln einstellbar Gber Parameter p10040 (TM54F).
p10040 (TM54F) = 0: Eingang x+1 ist Offner.
p10040 (TM54F) = 1: Eingang x+1 ist SchlieRer.
Werkseinstellung: p10040 (TM54F) = O fur alle Eingange x+1.
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LED | Farbe Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
Einzelne Digitaleingénge, nicht fehlersicher
DI x - Aus Kein Signal am Digitaleingang x (x = 20..23) -
Grin Dauerlicht | Signal am Digitaleingang x -
Fehlersichere Digitalausgénge mit zugehérigem Riicklesekanal
F_ DOy Grin Dauerlicht | Ausgang y (y=0 .. 3) flihrt ein Signal -
(0+..3+,
0-..3-)

Ruckleseeingang DI 2y fiir Ausgang F_DO y (y = 0..3) bei Teststop.
Der Zustand der LEDs hangt auch ab von der Art der externen Beschaltung.

DI 2y - Aus Einer der beiden Ausgangsleitungen y+ oder y- oder beide -
Leitungen von Ausgang y fuhren ein Signal
Griin Dauerlicht | Beide Ausgangsleitungen y+ und y- flhren kein Signal -
3.1.45 Terminal Module TM120

Tabelle 3- 54 Bedeutung der LED am Terminal Module TM120

LED Farbe Zustand Beschreibung, Ursache Abhilfe
- Aus Elektronikstromversorgung fehlt oder ist auRerhalb des Stromversorgung
zuldssigen Toleranzbereichs. prifen
Griin Dauerlicht | Die Komponente ist betriebsbereit und zyklische DRIVE- -
CLiQ-Kommunikation findet statt.
Orange | Dauerlicht | Die DRIVE-CLiIQ-Kommunikation wird aufgebaut. -
READY Es liegt mindestens eine Stérung dieser Komponente an. Stérung beseitigen

Rot Dauerlicht | Hinweis:

Die LED wird unabhangig vom Umprojektieren der
entsprechenden Meldungen angesteuert.

und quittieren
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Grin/ Blinklicht Firmware-Download wird durchgefiihrt. -
Rot 0,5Hz

Blinklicht Firmware-Download ist abgeschlossen. Warten auf POWER | POWER ON

2 Hz ON durchfiihren
Grin/ Erkennung der Komponente Uber LED ist aktiviert (p0154). -
Orange | Blinklicht Hinweis:
oder 2 Hz Die beiden Moglichkeiten hdngen vom Zustand der LED beim
Rot/ Aktivieren tber p0154 = 1 ab.
Orange
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3.2

Voraussetzung

3.2 Diagnose tiber STARTER

Diagnose liber STARTER

Die Diagnosefunktionen unterstitzen das Inbetriebnahme- und Servicepersonal bei
Inbetriebnahme, Fehlersuche, Diagnose und Service.

® Online-Betrieb des STARTER.

Diagnosefunktionen

3.2.1

Beschreibung

Im STARTER stehen folgende Diagnosefunktionen zur Verfligung:
® \/orgabe von Signalen mit dem Funktionsgenerator

e Signalaufzeichnung mit der Trace-Funktion

® Analyse des Regelverhaltens mit der Messfunktion

® Ausgabe von Spannungssignalen fiir externe Messgerate tiber Messbuchsen

Funktionsgenerator

Der Funktionsgenerator kann z. B. fir folgende Aufgaben verwendet werden:

e Zum Vermessen und Optimieren von Regelkreisen.

® Zum Vergleichen der Dynamik bei gekoppelten Antrieben.

o Zum Vorgeben eines einfachen Fahrprofils ohne Verfahrprogramm.

Mit dem Funktionsgenerator kénnen verschiedene Signalformen erzeugt werden.

Das Ausgangs-Signal kann in der Betriebsart Konnektorausgang (r4818) tiber BICO-
Verschaltung in den Regelkreis eingespeist werden.

Im Servo-Betrieb kann dieser Sollwert zusatzlich entsprechend der eingestellten Betriebsart
z. B. als Stromsollwert, Stérmoment oder Drehzahlsollwert in die Regelungsstruktur
eingespeist werden. Dabei wird automatisch der Einfluss von iberlagerten Regelkreisen
ausgeschaltet.

Inbetriebnahmehandbuch
Inbetriebnahmehandbuch, (IH1), 01/2011, 6SL3097-4AF00-0AP1 193



Diagnose

3.2 Diagnose tiber STARTER

Parametrierung und Bedienung des Funktionsgenerators

Die Parametrierung und Bedienung des Funktionsgenerators wird Uber das Inbetriebnahme-
Tool STARTER durchgefiihrt.

F’”'EII&RT[R - CU320_261_Tracegen_0420 - [Trace]

B Projekt Besbsten Zebsystem fnscht Exras Fenster ifie
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e
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-3 Meldungen und Uberwach I~ Weitein %
=% Inbetriebnahime
3 Steuertafel
> Trace
R Funktionsgenerator B
_> MessFunkbion
Bild 3-1 Grundbild "Funktionsgenerator"
Hinweis
Weitere Informationen zum Parametrieren und Bedienen sind der Online-Hilfe zu
entnehmen.
Eigenschaften

® (Gleichzeitiges Aufschalten auf mehrere Antriebe mdglich.
® Folgende frei parametrierbare Signalformen einstellbar:
— Rechteck
— Treppe
— Dreieck
— Sinus
— PRBS (pseudo random binary signal, weiltes Rauschen)

e FEin Offset ist fir jedes Signal mdglich. Der Hochlauf zum Offset ist parametrierbar. Die
Signalgenerierung beginnt nach dem Hochlauf zum Offset.
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® Begrenzung des Ausgangssignals auf Minimal- und Maximalwert einstellbar.
e Betriebsarten des Funktionsgenerator fir Servo und Vektor

— Konnektorausgang
® Betriebsarten des Funktionsgenerator nur fir Servo

— Stromsollwert nach Filter (Stromsollwertfilter)

— Stérmoment (nach Stromsollwertfilter)

— Drehzahlsollwert nach Filter (Drehzahlsollwertfilter)

— Stromsollwert vor Filter (Stromsollwertfilter)

— Drehzahlsollwert vor Filter (Drehzahlsollwertfilter)

Aufschaltpunkte beim Funktionsgenerator

Drehzahlsollwert Drehzahlsollwert  Stromsollwert Stromsollwert
vor Filter nach Filter vor Filter nach Filter
> i Spllwert- Drehzahl- > é > Spllwert- Strom- | | girecke >
filter regler filter regler
vom . -
Interpolator
Stérmoment
Bild 3-2 Aufschaltpunkte beim Funktionsgenerator

Weitere Signalformen

Durch entsprechende Parametrierung entstehen weitere Signalformen.
Beispiel:

Bei der Signalform "Dreieck" entsteht durch entsprechende Parametrierung von
"Begrenzung oben" ein Dreieck ohne Spitze.

~ ~ Begrenzung
_________ c e c e oben
Signalform
,Dreieck” V4
Bild 3-3 Signalform "Dreieck" ohne Spitze

Funktionsgenerator starten/stoppen

AVORSICHT

Durch entsprechende Parametrierung des Funktionsgenerators (z. B. Offset) kann es zum
"Wandern" des Motors kommen und zum Fahren auf Endanschlag.

Die Bewegung des Antriebs wird bei aktiviertem Funktionsgenerator nicht Gberwacht.
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So wird der Funktionsgenerator gestartet:
1. Voraussetzungen zum Starten des Funktionsgenerators herstellen:

— Kilicken Sie den Button:

— Wahlen Sie die Lasche "Funktionsgenerator” aus.
oder

— Rufen Sie im Projektfeld unter
Antriebe » Antrieb_xy — Inbetriebnahme -~ Funktionsgenerator mit Doppelklick auf.

Wabhlen Sie die Betriebsart aus, z. B. Drehzahlsollwert nach Filter.

Wahlen Sie den Antrieb aus, z. B. Antrieb_01.

Stellen Sie die Signalform ein, z. B. Rechteck.

Klicken Sie den Button "Steuerhoheit holen!" an.

Akzeptieren Sie die "Lebenszeicheniberwachung" (Steuerhoheit-Button wird gelb).
Klicken Sie den griinen Button "Antrieb ein" an.

Starten Sie den Funktionsgenerator (Schaltflache "FktGen starten").

© ©® N o g kDN

Lesen Sie den"Vorsicht" Hinweis durch und bestatigen Sie mit "ja".
So wird der Funktionsgenerator gestoppt:
1. Klicken Sie die Schaltflache "FktGen stoppen" an.

2. Der Antrieb kann auch mit der roten "Antrieb aus"-Taste angehalten werden.

Parametrierung
Im Inbetriebnahme-Tool STARTER wird die Parametriermaske "Funktionsgenerator” in der
Funktionsleiste mit folgendem Symbol angewahlt:
Bild 3-4 STARTER-Symbol "Geréatetrace-Funktionsgenerator"

3.2.2 Tracefunktion

Beschreibung

Mit der Tracefunktion kbnnen Messwerte abhangig von Triggerbedingungen lber einen
vorgegebenen Zeitraum erfasst werden.

Inbetriebnahmehandbuch
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3.2 Diagnose tiber STARTER

Parametrierung

Im Inbetriebnahmetool STARTER wird die Parametriermaske "Trace" in der Funktionsleiste
mit folgendem Symbol angewahlt.

Bild 3-5 STARTER-Symbol "Geratetrace-Funktionsgenerator"

Parametrierung und Bedienung der Tracefunktion

Die Parametrierung und Bedienung der Tracefunktion wird Gber das Inbetriebnahme-Tool
STARTER durchgefihrt.

Trace lFunktiDnsgeneraturl Messungen] Zeitdiagramm] FFT-Diagramm] Endediagramm]

=2 | Signale
0
— Hr | Ak‘tiu| Signal | Kommentar Farbe
= 1 &ntrieh_1 rE3 | Aritrisb_1 r&3 Drehzahlistuwent geglétet v
n 2 Antrieh_1.r2 | Anitrisb_1 r&2 Drehzahlzolbwvert nach Fiter r
— 3 Arntrieb_1 rEd J Artrieb_1.r64: Drehzahlregler Regeldifferenz I
] 4 Antrieh_1.r&0 | Anitrish_1 r&0; Drehzahlzolwert vor Sollwertfiter Y
5 Einzpeizung_1 f7E J Einzpeisung_1.¢7E; Blindztromistwert ¥
g Einzpeizung_1£78 J Einzpeisung_1.¢78; Wirkstromistwert ¥
7 Cortral_nit r722 J Control_Unit r722: CU Digitaleingénge Status I
g Einzpeizung_1£70 J Einzpeisung_1.¢70; Dwischenkreizspannung lztvwert - Y
=2 | Aufzeichnung
E Messwerterfazsung: |.-'1".ufzei|:hnung taktzpnchron - zeitbegrenzter Trace j
— B asiztakt dms  [5120 CU320 2 DP |
¢ * Faktor: | 1 :l
Tracetakt; | 4 mz
D auer: | 'IEIEIEI::I ms 4= | maximale D auer: 2044 mz
«< | Trigger
<< | Anzeigeoptionen
Bild 3-6 Tracefunktion
Die Anzeige des Geratetaktes blinkt 3 mal mit ca. 1 Hz bei einem Wechsel der Zeitscheibe
von < 4 ms auf 24 ms (siehe Beschreibung unter "Eigenschaften”).
Hinweis
Weitere Informationen zum Parametrieren und Bedienen sind der Online-Hilfe zu
entnehmen.
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3.2 Diagnose tiber STARTER

Eigenschaften

198

Bis zu 8 Aufzeichnungskanale pro Trace

Bei Verwendung von mehr als 4 Kanalen pro Einzeltrace wird der Geratetakt des Trace
automatisch von 0,125 ms (0,250 ms bei Vektorregelung) auf 4 ms geschaltet. Durch
diese MaRRnahme wird die Performance der CU320 nicht zu stark durch den Trace
beeinflusst.

Geratetakte des Trace SINAMICS S120 fiir Einzeltrace:
4 Kanéle: 0,125 ms (Servo)/0,250 ms (Vektor)
8 Kanale: 4 ms (Servo/Vektor)

Zwei unabhangige Trace pro Control Unit

Endlostrace

Die Parameterdaten werden solange auf den Speicher geschrieben, bis dieser voll ist.
Um das zu verhindern, ist ein Ringpuffer anwahlbar. Wenn der Ringpuffer aktiv ist,
beginnt der STARTER selbsttatig wieder von vorne mit dem Beschreiben des
Tracespeichers, nachdem der letzte Traceparameter gespeichert wurde.

Geréatetakt des Traces SINAMICS S120 fir Endlostrace:

— 4 Kanale: 0,125 ms (Servo)/0,250 ms (Vektor)

— 8 Kanale: 4 ms (Servo/Vektor)
Aufgrund der Systembeschaffenheit kann die Zeitscheibe 4 ms nicht vorhanden sein.
In diesem Falle wird die nachst héhere Zeitscheibe verwendet.

Triggerung

— Ohne Triggerung (Aufzeichnung sofort nach Start)

— Triggerung auf Signal mit Flanke oder auf Pegel
Inbetriebnahme-Tool STARTER

— Automatische oder einstellbare Skalierung der Anzeigeachsen
— Signalvermessung tber Cursor

Einstellbarer Tracetakt: Ganzzahlige Vielfache der Basisabtastzeit

Mittelung der Tracewerte

Wird ein Float-Wert mit einem Takt langsamer als der Geratetakt aufgezeichnet, dann
werden die aufgezeichneten Werte nicht gemittelt. Dies wird durch den Parameter p4724
erreicht.

Der Parameter p4724[0...1] "Trace Mittelung in Zeitbereich" steht in der Grundeinstellung
auf "0".

Der Index "0" und "1" steht dabei fiir die beiden Trace mit je 8 Kanalen.

Sollen die aufgezeichneten Werte gemittelt werden, so muss der Parameter p4724 auf
"1" gesetzt werden.

Inbetriebnahmehandbuch
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3.23 Messfunktion

Beschreibung

3.2 Diagnose tiber STARTER

Die Messfunktion dient zur Regleroptimierung des Antriebs. Mit der Messfunktion kann man
durch einfache Parametrierung den Einfluss von tberlagerten Regelkreisen gezielt
ausschalten und die Dynamik der einzelnen Antriebe analysieren. Dazu werden
Funktionsgenerator und Trace miteinander gekoppelt. Der Regelkreis wird an einer Stelle
(z. B. Drehzahl-Sollwert) mit dem Signal des Funktionsgenerators beaufschlagt, an einer
anderen Stelle (z. B. Drehzahl-Istwert) wird vom Trace aufgezeichnet. Durch die
Parametrierung einer Messfunktion wird auch automatisch der Trace parametriert. Fir den
Trace sind schon Betriebsarten vordefiniert, die dafiir genutzt werden.

Parametrierung und Bedienung der Messfunktion

Die Parametrierung und Bedienung der Messfunktion wird Giber das Inbetriebnahme-Tool
STARTER durchgefihrt.

M essfunltion IMESSungenI Zeildiagramml FFT-Diagramm Budediagramml

M esstunktion: Shromregler 5 sprung [ nach S lwertfilter |
Antrieh: ISEF!VD_U2 ;I [~ Messwiederhalung
Einschwingzeit I 0.000 me T
Amplitude: I 2000 =]
Offset: IW 4 — _ E ________ - —
Hochlaufzeit: I 0.000 mz k’ -
Messzeit: I 10,000 ms
mar. Messzeit: I 1023.875 me ll
¥ et in %
Hr Aktiv Signal Kommentar Farbe
1 \v| |SERvO 02177 SERWO_DZ.r77: Stramsollwert momertenkildend L
2 lv| |SERwO_02.r78[0] SERWO_0Z.r78[0] Stromistwert momentenbildend, Ungeléttet L
3 : :I —— T
4 ] = — Y
Bild 3-7 Grundbild "Messfunktion”
Hinweis
Weitere Informationen zum Parametrieren und Bedienen sind der Online-Hilfe zu
entnehmen.
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3.2 Diagnose tiber STARTER

Eigenschaften

Messfunktionen

— Stromregler Sollwertsprung (nach Stromsollwertfilter)

— Stromregler FUhrungsfrequenzgang (nach Stromsollwertfilter)

— Drehzahlregler Sollwertsprung (nach Drehzahlsollwertfilter)

— Drehzahlregler StérgréRensprung (Stérung nach Stromsollwertfilter)
— Drehzahlregler Fihrungsfrequenzgang (nach Drehzahlsollwertfilter)
— Drehzahlregler Fihrungsfrequenzgang (vor Drehzahlsollwertfilter)

— Drehzahlregler Stérfrequenzgang (Stérung nach Stromsollwertfilter)

— Drehzahlreglerstrecke (Anregung nach Stromsollwertfilter)

Messfunktion starten/stoppen

200

AVORSICHT

Durch entsprechende Parametrierung der Messfunktion (z. B. Offset) kann es zum
"Wandern" des Motors kommen und zum Fahren auf Endanschlag.

Die Bewegung des Antriebs wird bei aktivierter Messfunktion nicht Gberwacht.

So wird die Messfunktion gestartet:

1.

Voraussetzungen zum Starten der Messfunktion herstellen.
— Steuertafel aktivieren.

Antriebe —> Antrieb_x —> Inbetriebnahme —> Steuertafel
— Antrieb einschalten.

Steuertafel —> Freigaben geben —> Einschalten

2. Antrieb auswahlen (wie Steuertafel).

3. Messfunktion einstellen.

z. B. Stromregler Sollwertsprung

4. Laden der Einstellungen in Zielgerat (Schaltflache "Download Parametrierung").

5. Funktionsgenerator starten (Schaltflache "Messfunktion starten").

So wird die Messfunktion gestoppt:

1.

Schaltflache "Messfunktion stoppen”

Inbetriebnahmehandbuch
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3.2 Diagnose tiber STARTER

Parametrierung
Im Inbetriebnahme-Tool STARTER wird die Parametriermaske "Messfunktion" in der
Funktionsleiste mit folgendem Symbol angewahlt.
Bild 3-8 STARTER-Symbol "Messfunktion"

3.24 Messbuchsen

Beschreibung

Die Messbuchsen dienen zur Ausgabe von analogen Signalen. Auf jede Messbuchse der
Control Unit kann ein beliebiges frei verschaltbares Signal ausgegeben werden.

VORSICHT

Die Messbuchsen sind ausschlielich fir Inbetriebnahme und Servicezwecke zu
verwenden.

Die Messungen dirfen nur von entsprechend geschultem Fachpersonal ausgefiihrt
werden.

X130 X131 i
+ Messbuchsen [~ Messbuchse
2 Jilo TO T
oo ] (o T2 M
)
o
)
Bild 3-9 CU310-2 DP/PN Messbuchsen, CU320-2 DP/PN Messbuchsen

Ansicht von Vorn Ansicht von Unten
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3.2 Diagnose tiber STARTER

Parametrierung und Bedienung der Messbuchsen

Die Parametrierung und Bedienung der Messbuchsen wird Uber das Inbetriebnahme-Tool
STARTER durchgefunhrt.

““STARTER - Projekt_20 - [S120_CU320_2_DP.Control_Unit - Ein-fAusgdinge]

MM Projekt Bearbeiten Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe
a2 1= S e = 0 ) e e ol [

Digitaleingange potenzialgetrennt] Eidirektionale Digitalein-/ausgdnge  Messbuchsen l

| s ] el ) |

=8 Projekt_20 ~
* Einzelantrisbsger it ein Messbuchse TO
--fla S120_cuzz0_2_oP Signalquele Kennlinie 0o v
> Ubersicht

T  |488 W
+- % Kommunikation

51 % Topologle | ~rtrich_1:1E1[0]: Drehzauhgsntwert ung:flét - EE
--[ Control_Unit : R — 249 v
# DCC-Plan einflg 0.00 % B :

> Konfiguration

(000 % [am z WA Tt
> Expertenliste
> Steuerlogik Offzet Begrenzung
&= Ein-/Ausgange |0.00 W |[U]Begrenzung aus j
> Kammunikation
+-» Diagnose Mezsbuchse T1
=03 Einspeisungen Signalquelle Kennlinie 0aon v
+- 1 Ein-f&usgabe-Kormg
- 498 1
+-_1 Geber

— - - - .
-0 antricbe Ill| ntrieb_1: r78[0] : Stromishwert mamentenbi &
# Anirieb einfliger 0.oo Aeff —— |249 i
=@ Antrisb_1 0.00 % B

#) DCC-FPlan eir

: o % [ % 0.00 Aeft /Y

> Konfiguratior

% Expertenliste Offzet Begrenzung

Drive Naviga |0.00 i 0] Btex
. gienzung aus v

> Steuerlogik | L
+- % Technalogie Messhuchse T2
w3 Steuerung/R Signalquelle F.ennlinie ooo v
+- % Funktionen = [493 W
+-» Meldungen u .

2% Inbetriebnah p | |Antrieb_1 2 r79[0] - Drehmomentzoliwert ges. E'a
> Stevertaf 0.0 Nm = —— [24a Y f®
> Gerstetra 0.00 % —

» Funktions

> Messfurk 000 %z [tom % 0.00 Nm /v
; Automati e S
bl KDrEiEiEE?:i |0.00 W |[0] Begrenzung aus v |

+-% Diagnose
Bild 3-10 Grundbild "Messbuchsen"

Hinweis

Weitere Informationen zum Parametrieren und Bedienen sind der Online-Hilfe zu
entnehmen.
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Eigenschaften

¢ Aufldsung

e Spannungsbereich

e Messzyklus

Kurzschlussfest

3.2 Diagnose tiber STARTER

8 Bit
0V bis +4,98 V

abhangig vom Messsignal
(z. B. Drehzahlistwert im Drehzahlreglertakt 125 ps)

Skalierung parametrierbar

Offset einstellbar

Begrenzung einstellbar

Signalverlauf bei Messbuchsen

Der Signalverlauf bei Messbuchsen ist im Funktionsplan 8134 dargestellt (siehe SINAMICS
S120/S150 Listenhandbuch).

Welches Signal kann liber Messbuchsen ausgegeben werden?

Das Signal zum Ausgeben ber eine Messbuchse wird durch entsprechende Versorgung
des Konnektoreinganges p0771[0...2] festgelegt.

Wichtige Messsignale (Beispiele):

Drehzahlsollwert vor Drehzahlsollwertfilter
Drehzahlistwert

Phasenstréme Istwert

Feldbildender Stromsollwert
Feldbildender Stromistwert
Momentenbildender Stromsollwert
Momentenbildender Stromistwert

Mit der Skalierung wird die Verarbeitung des Messsignals festgelegt. Dazu ist eine Gerade

x1/y1=0,0%/2,49V x2/y2=100,0 % / 4,98 V (Standardeinstellung)

r0060 CO:
r0063 CO:
r0069[0...2] CO:
r0075 CO:
r0076 CO:
r0077 CO:
r0078 CO:
Skalierung
mit 2 Punkten zu definieren.
Beispiel:
—0,0 % wird zu 2,49 V abgebildet
—100,0 % wird zu 4,98 V abgebildet
—100,0 % wird zu 0,00 V abgebildet
Inbetriebnahmehandbuch
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3.2 Diagnose tiber STARTER

Offset

Der Offset wirkt additiv auf das auszugebende Signal. Damit kann das auszugebende Signal
innerhalb des Messbereichs zur Anzeige gebracht werden.

Begrenzung

® Begrenzung ein

Die Ausgabe von Signalen auf3erhalb des zugelassenen Messbereichs flhrt zur
Begrenzung des Signals auf 4,98 V bzw. auf 0 V.

Begrenzung aus

Die Ausgabe von Signalen auRerhalb des zugelassenen Messbereichs fihrt zum
Uberlauf des Signals. Beim Uberlauf springt das Signal von 0 V auf 4,98 V oder von
4,98 Vauf0V.

Beispiel fiir eine Messung

Annahme:

Bei einem Antrieb soll der Drehzahlistwert (r0063) tUber die Messbuchse T1 ausgegeben
werden.

Was ist zu tun?

1.

Messgerat anschlieen und einstellen.
2. Signal verschalten (z. B. mit STARTER).

Den zur Messbuchse gehérenden Konnektoreingang (Cl) mit dem gewiinschten
auszugebenden Konnektorausgang (CO) verschalten.

Cl: p0771[1] = CO: r0063

3. Signalverlauf parametrieren (Skalierung, Offset, Begrenzung).

Funktionsplane (siehe SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)
e 8134 Messbuchsen

Ubersicht wichtiger Parameter (siehe SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

Einstellparameter

204

p0771[0...
p0777[0...
P0778]0..
p0779[0...
p0780]0...
p0783[0...
p0784[0...

2] Cl: Messbuchsen Signalquelle

2] Messbuchsen Kennlinie Wert x1

.2] Messbuchsen Kennlinie Wert y1

2] Messbuchsen Kennlinie Wert x2
2] Messbuchsen Kennlinie Wert y2
2] Messbuchsen Offset

2] Messbuchsen Begrenzung ein/aus

Inbetriebnahmehandbuch
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3.3 Diagnosepuffer

Beobachtungsparameter

3.3

Beschreibung

® 10772[0...2] Messbuchsen Auszugebendes Signal
e 0774[0...2] Messbuchsen Ausgangsspannung
e 10786[0...2] Messbuchsen Normierung pro Volt

Diagnosepuffer

In der SIMATIC S7- Welt ist bereits ein Diagnosepuffer-Mechanismus realisiert, mit dem im
Automatisierungssystem wichtige Betriebsereignisse als eine Art Logbuch mitprotokolliert
werden kdnnen (Einschrankung: Die Verfugbarkeit des Diagnosepuffer-Mechanismus ist
zusatzlich abhangig vom Hardware-Stand der Control Unit).

Der Diagnosepuffer liegt im nichtfllichtigen Speicher, so dass daraus zuvor geschriebene
Daten fiir die nachtragliche Analyse einer Betriebsstérung (inklusive Vorgeschichte)
ausgelesen werden kdnnen.

Die wesentlichen Ereignisse, die in den Puffer eingetragen werden, sind:

e Stdrungen

e Wichtige Anderungen im Hochlaufzustand (Endzusténde) und Teilhochl&ufe von DOs
® |nbetriebnahmevorgange

e Zustandswechsel der PROFIBUS/PROFINET-Kommunikation

® Exceptions

Uber die Eigenschaften des Antriebsgerites (Symbol im Projektnavigator --> rechte
Maustaste) kénnen im MenUpunkt Zielgerat --> Geratediagnose die Eintrage des
Diagnosepuffers aufgerufen werden.

Hinweis
STEP7 Vollversion

Die Geratediagnose im STARTER wird nur dann angezeigt, wenn Sie die Vollversion von
STEP?7 installiert haben.

Inbetriebnahmehandbuch
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3.3 Diagnosepuffer

Vom Diagnosepuffer erfasste Ereignisse

Die folgende Auflistung zeigt die fir SINAMICS-Antriebsgerate definierten Eintrage. Die
Zusatzinformation ist mit <> gekennzeichnet.

Stérungen

Fir jede mogliche DO-Nummer wird ein Eintrag definiert. Der Stércode und der Stérwert
werden in die Zusatzinformation eingetragen.

Beispiel:

Stérung DO 5: Stércode 1005 Stérwert 0x30012

Warnungen werden nicht im Diagnosepuffer hinterlegt. Propagierte Stérungen (Stérungen,
die an alle DOs gemeldet werden) werden nur einmal im Diagnosepuffer hinterlegt.

Hochlaufvorgénge und Hochlaufzustandsanderungen

Bei den Hochlaufvorgangen werden prinzipiell nur Beginn und Abschluss eingetragen. Die
Hochlaufzustande (siehe r3988) werden nur eingetragen, wenn es sich um Endzustande
handelt, die nur durch eine Anwenderaktion verlassen werden kénnen (r3988 = 1, 10, 200,
250, 325, 370, 800). Hochlaufzustdnde und Hochlaufzustandsanderungen sind:

¢ POWER ON

® Fehler im Hochlauf (r3988 = 1)

® Fataler Fehler im Hochlauf (r3988 = 10)

e Warten auf Erstinbetriebnahme (r3988 = 200)

® Topologiefehler im Hochlauf (r3988 = 250)

e \Warten auf Eingabe von Antriebstyp (r3988 = 325)

e Warten bis p0009 = 0 gesetzt wird (r3988 = 370)

® Hochlaufzustand r3988 = <Zustand bei 670 oder 680> erreicht
® Hochlauf beendet, zyklischer Betrieb

® Neuhochlauf Grund < 0 = Interner Grund; 1 = Warmstart; 2 = Hochlauf aus gespeicherten
Dateien; 3 = Hochlauf nach Download>

® Antriebsreset Uber p0972 = <Modus>

® Teilhochlauf DO <DO-Nummer> gestartet

e Teilhochlauf DO <DO-Nummer> beendet

Inbetriebnahmevorgénge

® Gerateinbetriebnahme: Neuer Zustand p0009 = <neuer Wert p0009>
® |nbetriebnahme DO <DO-Nummer>: Neuer Zustand p0010 = <neuer Wert p0010>
® Ram2Rom DO <0 fiir alle DOs> gestartet

® Ram2Rom DO <0 fiir alle DOs > durchgefiihrt

® Projektdownload gestartet

® DO <DO_Nummer> deaktiviert

e DO <DO_Nummer> wieder aktiviert

e Komponente < Komponentennummer> deaktiviert

Inbetriebnahmehandbuch
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3.3 Diagnosepuffer

Komponente < Komponentennummer> wieder aktiviert

Power Off/ Power On nach Firmwareupdate noetig (DO <DO-Nummer>
Komponente < Komponentennummer >)

DO <DO-Nr> deaktiviert und nicht vorhanden

Komponente <Komponentennummer> deaktiviert und nicht vorhanden

Kommunikation (PROFIBUS, PROFINET, ...)

Zyklischer Datenaustausch PZD <IF1 oder IF2> gestartet
Zyklischer Datenaustausch PZD <IF1 oder IF2> beendet
Umschaltung auf UTC-Zeit bei Betriebsstundenzaehlstand <Tage> <Millisekunden>

Uhrzeitkorrektur (Nachstellen) um <Korrekturwert> Sekunden

Exceptions

Die Exceptions kénnen im erneuten Hochlauf der bereits vorhandenen Crash-Diagnose
entnommen werden. Die Eintrage der Exceptions in den Diagnosepuffer erfolgen immer an
erster Stelle, noch vor dem Eintrag "POWER ON".

Data Abort Exception Adresse: <Inhalt Programcounter>
Floating Point Exception Adresse: <Inhalt Programcounter>
Prefetch Abort Exception Adresse: <Inhalt Programcounter>

Exception Typ <Typcodierung> Info: <Info abhangig vom Typ>

Behandlung der Zeitstempel

Als Zeitstempel wird nach erfolgreicher Uhrzeitsynchronisation (im zyklischen Betrieb) die
UTC-Zeit verwendet. Bis zu diesem Zeitpunkt (POWER ON und Umschaltung auf UTC-Zeit)
wird flr alle Eintrage der Betriebsstundenzahler verwendet. Bei nachfolgenden Eintragen
wird die UTC-Zeit eingetragen.
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3.4 Diagnose nicht in Belrieb genommener Achsen

3.4

Beschreibung

208

Diagnose nicht in Betrieb genommener Achsen

Um nicht in Betrieb genommene Antriebsobjekte der Klassen "Einspeisungen", "Motor
Module", "SERVQ" und "VECTOR" identifizieren zu kénnen, gibt es eine Betriebsanzeige im
Parameter r0002.

e 0002 "Einspeisung Betriebsanzeige" = 35: Erstinbetriebnahme durchfiihren

e 10002 "Antrieb Betriebsanzeige" = 35: Erstinbetriebnahme durchfiihren

Der Parameter r0002 "Antrieb Betriebsanzeige" = 35 wird dann angezeigt, wenn p3998[D] =
0 in irgendeinem Datensatz ist. Der Parameter p3998 gibt an, ob die erste Inbetriebnahme
des Antriebs noch durchgefiihrt werden muss (0 = ja, 2 = nein).

Der Parameter p3998 wird auf den Wert 2 gesetzt, wenn die Berechnung der Motor- und
Regelungsparameter fiir alle Datensatze fehlerfrei durchgefiihrt worden ist (siehe r3925 Bit0
= 1) und die Geberauswahl p0400 nicht auf 10100 (Geber identifizieren) steht.

Die Einschrankung, dass alle Antriebsdatensatze (DDS) in Betrieb genommen sein missen,
um die Inbetriebnahme verlassen zu kénnen, wird durch die Priifung der betroffenen
Parameter sichergestellt (siehe auch FO7080 im SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch).

Einspeisungen

Eine Einspeisung (Active Line Modules, Basic Line Modules oder Smart Line Modules mit
DRIVE-CLIQ) gilt als in Betrieb genommen, wenn die Netzspannung und die Netzfrequenz
mit passenden Werten parametriert worden sind. Fur die Netzfrequenz wird als
Grundeinstellung 50 Hz oder 60 Hz erwartet.

Die Netzspannung p0210 muss unter Umstdnden an das vorliegende Netz angepasst
werden.

Um den Zustand r0002 "Einspeisung Betriebsanzeige" = 35 zu verlassen, muss,
gegebenenfalls nach der notwendigen Anpassung der Netzspannung, der Parameter p3900
"Abschluss Schnellinbetriebnahme" auf den Wert 3 gesetzt werden.

Bei einem 400-V-Gerat wird z. B. die Spannung p0210 immer mit 400 V vorbelegt. Damit
wird zwar an allen Netzen 380 V - 480 V ein Einschalten moglich sein, jedoch ist
gegebenenfalls kein optimaler Betrieb gegeben, sondern Warnmeldungen liegen vor (siehe
SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch).

Wird das Geréat nicht an einem 400-V-Netz betrieben, so ist die Nennspannung p0210
anzupassen. Dies kann ggf. auch nach dem ersten Einschalten erfolgen, indem p0010 = 1
gesetzt wird.

Motor Module SERVO und VECTOR
Ein Antrieb gilt in Betrieb genommen, wenn in jedem Antriebsdatensatz (DDS) die ihm
zugeordneten Motor- und Geber- Datensatze mit giltigen Daten gefillt sind:

® Motordatensatze (MDS):
p0131, p0300, p0301 usw. (sieche SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

® Geberdatensatze (EDS):
p0141, p0142, p0400 usw. (sieche SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

Inbetriebnahmehandbuch
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Nach der Parametrierung der Motor- und Geberdaten Uber die Schnellinbetriebnahme
(p0010 = 1 ->0) muss diese mit p3900 "Abschluss Schnellinbetriebnahme" > 0 verlassen
werden.

Falls die Inbetriebnahme nicht tber die Schnellinbetriebnahme verlaufen soll, dann sind die
Motordaten tber p0010 = 3 (p0340[0...n] "Automatische Berechnung Motor-
/Regelungsparameter” =1 nach Eingabe der Typenschilddaten und anschlieRend die
Geberdaten Uber p0010 = 4 einzugeben.

Falls die obigen Bedingungen nicht erflllt sind, wird in r0002 des jeweiligen Antriebes der
Wert r0002 = 35: "Erstinbetriebnahme durchflihren" angezeigt.

Dabei wird nicht beriicksichtigt, ob zum Einschalten (Impulsfreigabe) bendtigte BICO-
Quellen wie z. B.:

e p0840 "Bl: EIN/AUS1" oder
e p0864 "Bl: Einspeisung Betrieb"
bereits parametriert sind, oder noch auf dem Wert 0 stehen.

Falls nach der Inbetriebnahme aller DDS der Parameter p0010 wieder auf einen Wert gréRer
0 gesetzt wird, erfolgt in r0002 die Anzeige des Wertes r0002 = 46: "Einschaltsperre - IBN-
Modus beenden (p0009, p0010)".

Der Antrieb ist zwar in Betrieb genommen, es kénnen jedoch keine Impulse freigegeben
werden.

Anmerkung zu p0010 = 1 (Schnellinbetriebnahme):
Die Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 (bei p0010 = 1) wirkt auf alle DDS, bei denen die
Motor- und die Geber-Daten eingegeben worden sind.

Das bedeutet, dass, falls die Schnellinbetriebnahme zum zweiten, dritten etc. Mal
durchgefiihrt wird, bereits berechnete und unter Umstadnden vom Anwender angepasste
Daten Uberschrieben oder neu berechnet werden.

Aus diesem Grund sollte eine nachtragliche Inbetriebnahme eines bestimmten DDS Gber
p0010 = 3 und p0010 = 4 gezielt vorgenommen werden (z. B. eine Motor Anderung), statt
Uber p0010 = 1.

Inbetriebnahmehandbuch
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Beispiel
Im Bild unten wird das Verhalten der Diagnose nicht in Betrieb genommener Einspeisungen

und Antriebe schematisch dargestellt. Dabei wird von einer Projektierung mit einem
Leistungsteil (DO2) und jeweils zwei DDS, MDS und EDS ausgegangen. DO1 stellt die CU

dar.
Die Gerate-Inbetriebnahme wurde bereits durchgefiihrt.

Die Eingabe der Anzahl von Datensatzen, die Eingabe der dem DO2 zugeordneten
Komponenten und die Datensatz-Zuweisungen sind bereits erfolgt.

POWER ON

]

( DO02.p0010 =1
> DDSO0 und DDS1 OK? )
(E)dC;zr.pBQOO 0 e Ja DO02.p3900 >0
o 10~ oder
02.p0010=0 DO2.p0010=0

Antrieb Erstinbetriebnahme durchfiihren Einschaltbereit EIN/AUS1 = 0/1 setzen
(DO2.r0002 = 35) (DO2.r0002 = 31)

DO1.r0002 =10 und DO2.p0010 > 0 DO1.r0002 = 10 und DO2.p0010 = 0

DO2.p0010 >1

\ CEinschaltsperre - IBN-Modus beenden (p0009, p0010
(

DO2.r0002 = 46)
DO1.r0002 = 10 und DO2.p0010 >0

J

Bild 3-11 Diagnose nicht in Betrieb genommener Achsen
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3.5 Meldungen — Stérungen und Warnungen

3.5.1 Allgemeines zu Stérungen und Warnungen

Beschreibung

Die von den einzelnen Komponenten des Antriebsgerates erkannten Fehler und Zusténde
werden Uber Meldungen angezeigt.

Die Meldungen sind in Stérungen und Warnungen unterteilt.

Hinweis

Die einzelnen Stérungen und Warnungen sind beschrieben im SINAMICS S120/S150
Listenhandbuch im Kapitel "Stérungen und Warnungen". Dort sind auch im Kapitel
"Funktionsplane" -> "Stérungen und Warnungen" Funktionspléne zum Stérpuffer,
Warnpuffer, Stortrigger und Stérungskonfiguration enthalten.

Eigenschaften der Stérungen und Warnungen

e Stdrungen

Werden mit Fxxxxx gekennzeichnet.

Kdénnen zu einer Storreaktion fuhren.

Missen nach der Beseitigung der Ursache quittiert werden.

Status tUber Control Unit und LED RDY.

Status Uber PROFIBUS-Zustandssignal ZSW1.3 (Stérung wirksam).
Eintrag in den Storpuffer.

® Warnungen (Kennzeichnung A56789)

Werden mit Axxxxx gekennzeichnet.
Haben keine weitere Auswirkung am Antriebsgerat.

Die Warnungen setzen sich eigenstandig nach der Beseitigung der Ursache wieder
zuriick. Eine Quittierung ist nicht erforderlich.

Status Uber PROFIBUS-Zustandssignal ZSW1.7 (Warnung wirksam).

Eintrag in den Warnpuffer.

® Allgemeine Eigenschaften fir Stérungen und Warnungen

Inbetriebnahmehandbuch

Kdnnen projektiert werden (z. B. Stérung in Warnung andern, Stdrreaktion).
Triggern auf ausgewahlte Meldungen moglich.
Auslésen von Meldungen Uber ein externes Signal maglich.

Enthalten die Komponentennummer zur Identifikation der betroffenen SINAMICS-
Komponente

Enthalten Diagnoseinformationen zur betreffenden Meldung
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Quittierung von Stérungen

In der Liste der Stérungen und Warnungen ist bei jeder Stérung angegeben, wie sie nach
der Beseitigung der Ursache quittiert werden muss.

1. Stdérungen mit "POWER ON" quittieren
— Aus-/Einschalten des Antriebsgerates durchfihren (POWER ON)
— Taste RESET auf der Control Unit betatigen
2. Stérungen mit "SOFORT" quittieren
— Uber PROFIBUS-Steuersignal
STWA1.7 (Storspeicher zuriicksetzen): 0/1-Flanke
STW1.0 (EINJAUS1) ="0" und "1" setzen
— Uber externes Eingangssignal
Binektoreingang und Verschaltung auf einen digitalen Eingang
p2103 = "Gewlinschte Signalquelle"
p2104 = "Gewlnschte Signalquelle”
p2105 = "Gewtlinschte Signalquelle"
Ubergreifend (iber alle Antriebsobjekte (DO) einer Control Unit
p2102 = "Gewlinschte Signalquelle"
3. Stérungen mit "IMPULSSPERRE" quittieren
— Die Stérung kann nur bei Impulssperre (r0899.11 = 0) quittiert werden.

— Zum Quittieren gibt es die gleichen Mdglichkeiten wie unter Quittierung SOFORT
beschrieben.

Hinweis

Erst nach der Quittierung aller anstehenden Stérungen kann der Antrieb wieder in
Betrieb gehen.

3.5.2 Puffer fir Stérungen und Warnungen

Hinweis

Es gibt fir jeden Antrieb einen Stor- und einen Warnpuffer. In diesen Puffer werden die
antriebs- und geratespezifischen Meldungen eingetragen.

Der Storpuffer wird beim Ausschalten der Control Unit nichtfliichtig gespeichert, d. h. die
Historie des Storpuffers ist nach dem Einschalten noch vorhanden.

Inbetriebnahmehandbuch
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ACHTUNG

Der Eintrag in den Stér-/Warnpuffer erfolgt verzégert. Der Stér-/Warnpuffer sollte deshalb
erst dann gelesen werden, wenn nach dem Auftreten von "Storung wirksam"/"Warnung
wirksam" auch eine Anderung im Puffer erkannt wird (r0944, r2121).

Stérpuffer

Die aufgetretenen Stérungen werden in einen Stérpuffer wie folgt eingetragen:

Aktueller
Storfall

1. Quittierter
Storfall

7. Quittierter
Storfall <
[altester]

.
Stérung 1
Stoérung 2

\Stérung 8

rStérung 1
Storung 2

\_Stoérung 8

p
Storung 1
Stérung 2

Bild 3-12

\ Stérung 8

Storcode

Storwert

Storzeit

"gekommen"

g U4

Storzeit
"behoben"

Stérung Komponenten- Diagnose-

auslésend

Antriebsobjekt nummer

Stérung

attribute
Stérung

g g 4§

10949[0][132] | r09480][ms] | r2109(0][ms]
r094850] | 43001 Float] | r213000 (0] | r213q0ital | 1100 1312000 | r3122[0]
r0949(1][132] | roo4g1][ms] | r2109(1][ms]
094511 | \21331][Float] | r213001][d] | r213eii]a] | 1A r312007] | r3122[7]
[ ]
[ ]
[ ]
r09457] r;g%%%ﬂg&i]t] ’?2914%]7][[?]] ’f;f%@“‘;?] 31157]<1> | 13120[7K1> | r3122[71<1>
10949(8][132] | r09488][ms] | r21098] [ms]
0945481 | o 1338] [Float] | r213008[d] | ret3e8ja | o o0 r312008] [ r3122[8]
r0949(9][132] | r09489][ms] | 210919 [ms]
r09ag19] | e | ey | Torsqore | ra118e] r312009] | r312279]
[ )
[ ]
[ ]
10949(15][132] | r094815][ms] | 2109[15] [ms]
r0948115] | S e | oot ooy | 2avsranfen. | 31181181 | ra120015] | ra122(15]
10949561 (132 | r0948[56] [ms] | 2109[56] [ms]
r0948156] | J13 00k Foa | varsoeariar | 21suaafon. | 131150561 | rat200s6] | rat22(se]
10949571 [132] | 1094857] [ms] | 2109[57] [ms]
r004g57] | S vataeriiar | 221agemiay| 1S | 13120057 | r3122(57)
L ]
[ ]
[ ]
10949631 [132) | r094863][ms] | 2109[63] [ms]
r0948163] | L o anmaior | 213ueafon | 3115631 | rat20063] | r3122(63]

<1> Diese Stérung wird beim Auftreten von "neueren” Stérungen (iberschrieben
(auler bei "Safety-Stérungen")

Aufbau Stérpuffer

Eigenschaften des Stérpuffers:

Storfall" eingetragen.

"Quittierter Storfall" 1 bis 7 festgehalten.

Inbetriebnahmehandbuch
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Die Anordnung im Puffer erfolgt nach dem zeitlichen Auftreten.

Ein neuer Storfall besteht aus einer oder mehreren Stérungen und wird in den "aktuellen

Tritt ein neuer Storfall auf, wird der Stérpuffer umorganisiert. Die Historie wird in den

213



Diagnose

3.5 Meldungen — Stérungen und Warnungen

® Wird bei mindestens einer Stérung im "aktuellen Storfall" die Ursache beseitigt und
quittiert, so wird der Storpuffer umorganisiert. Die nicht behobenen Stérungen bleiben im
"aktuellen Storfall" enthalten.

e Sind 8 Stérungen im "aktuellen Storfall" eingetragen und es tritt eine neue Stérung auf, so
wird die Stérung in den Parametern in Index 7 mit der neuen Stdrung Uberschrieben.

® Beijeder Veranderung des Storpuffers wird r0944 inkrementiert.

® Bei einer Stdérung kann eventuell ein Stérwert (r0949) ausgegeben werden. Der Stérwert
dient zur genaueren Diagnose der Stérung und die Bedeutung ist der Beschreibung der
Stérung zu entnehmen.

Léschen des Storpuffers

® Der Storpuffer wird wie folgt zuriickgesetzt: p0952 = 0

Warnpuffer, Warnhistorie

Der Warnpuffer besteht aus dem Warncode, dem Warnwert und der Warnzeit (gekommen,
behoben). Die Warnhistorie belegt die letzten Indizes ([8...63]) der Parameter.

214

Komponen- Diagnose-
Warncode Warnwert Warnzeit Warnzeit tennummer  attribute
"gekommen" "behoben" Warnung Warnung
Warnung 1 r2124 [0][132] | r2123[0] [ms] | r2125[0] [ms]
(alteste) r2122[01 | 12134(0] [Float] | r2145[01[d] | r2146[0] [d] r3121[0] r3123[0]
r2124 (110132] | r2123[1] [ms] | r2125[1] [ms]
Warnung 2 | r2122000 | oyaa1(Fioat | r2145[11[d] | r2146(1] [d] r312101] r3123p1]
Warnung 8 r2124 [7]1132] | r2123[7] [ms] | r2125[7] [ms]
(neueste) 2122171 | \2134[7] [Float] | r2145[7][d] | r2146[7] [d] r3121[7] ra123[7]
Warnhistorie
Warnung 1 r2124 [8][132] | r2123[8] [ms] | r2125[8] [ms]
(neueste) | 1221 | 213418) [Float] | r2145[8][d] | r21a6[][a] | 312108 r3123(8]
r2124 [9][132] | r2123[9] [ms] | r2125[9] [ms]
Warnung 2 | 212290 | 5134101 [Float] | r21459] [d] | r2146[9] [d] 3121091 r3123(9]
[ ] [ ]
Warnung 56 r2124 [63] [132] | r2123[63] [ms] | r2125[63] [ms]
(3lteste) 2122063 | 13a63] [Floatl| 12145631 () | 12146631 [y | "121010) r3123[10]
Bild 3-13 Aufbau Warnpuffer

Die aufgetretenen Warnungen werden in den Warnpuffer wie folgt eingetragen:

Im Warnpuffer werden max. 64 Warnungen angezeigt:

® [ndex 0 .. 6: Anzeige der alteren 7 Warnungen

® [ndex 7: Anzeige der neuesten Warnung

Inbetriebnahmehandbuch
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In der Warnhistorie werden max. 56 Warnungen angezeigt:
® [ndex 8: Anzeige der neuesten Warnung

® [ndex 9 .. 63: Anzeige der alteren 55 Warnungen
Eigenschaften des Warnpuffers/der Warnhistorie:

® Die Anordnung im Warnpuffer erfolgt nach dem zeitlichen Auftreten von 7 nach 0. In der
Warnhistorie ist diese von 8 nach 63.

e Sind 8 Warnungen im Warnpuffer eingetragen und es tritt eine neue Warnung auf, so
werden die behobenen Warnungen in die Warnhistorie tUbertragen.

® Beijeder Veranderung des Warnpuffers wird r2121 inkrementiert.

® Bei einer Warnung kann eventuell ein Warnwert (r2124) ausgegeben werden. Der
Warnwert dient zur genaueren Diagnose der Warnung und die Bedeutung ist der
Beschreibung der Warnung zu entnehmen.

Léschen des Warnpuffers Index [0...7]:

® Der Warnpuffer Index [0...7] wird wie folgt zurtickgesetzt: p2111 =0

3.5.3 Projektieren von Meldungen

Die Eigenschaften der Stérungen und Warnungen sind im Antriebssystem fest vorgegeben.

Bei einigen Meldungen sind in einem vom Antriebssystem fest vorgegebenen Rahmen die
folgenden Projektierungen mdglich:

Meldungstyp &ndern (Beispiel)
Meldung auswahlen Meldungstyp einstellen
p2118[5] = 1001 p2119[5] = 1: Stérung (F, Fault)
= 2: Warnung (A, Alarm)
= 3: Keine Meldung (N, No Report)
Stdérreaktion andern (Beispiel)
Meldung auswéhlen Storreaktion einstellen
p2100[3] = 1002 p2101[3] = 0: Keine
=1: AUS1
= 2: AUS2
= 3: AUS3
=4: STOP1 (i. V.)
=5: STOP2

= 6: IASC/DC Brake
Interner Ankerkurzschluss bzw.
Gleichstrombremse

=7: GEBER (p0491)
Quittierung andern (Beispiel)

Meldung auswahlen Quittierung einstellen
p2126[4] = 1003 p2127[4] =1: POWER ON
=2: SOFORT

= 3: IMPULSSPERRE

Inbetriebnahmehandbuch
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Pro Antriebsobjekt kdnnen 19 Meldungstypen geandert werden.

Hinweis
Wenn zwischen Antriebsobjekten BICO-Verschaltungen vorhanden sind, so muss die
Projektierung auf allen verschalteten Objekten durchgefiihrt werden.
e Beispiel:
Das TM31 hat BICO-Verschaltungen zu Antrieb 1 und 2 und F35207 soll zur Warnung
umprojektiert werden.
- p2118[n] = 35207 und p2119[n] = 2
— Dies muss bei TM31, Antrieb 1 und Antrieb 2 so eingestellt werden.

Hinweis
Es werden nur die Meldungen wie gewtlinscht geandert, die auch in den entsprechenden

indizierten Parametern aufgelistet sind. Alle anderen Einstellungen der Meldungen werden
auf Werkseinstellung belassen bzw. auf Werkseinstellung gesetzt.

Beispiele:

e Bei den Uber p2128|0...19] gelisteten Meldungen kann der Meldungstyp geandert
werden. Bei allen anderen Meldungen wird die Werkseinstellung eingestellt.

e Die Storreaktion der Stérung F12345 wurde Gber p2100[n] gedndert. Es soll wieder die
Werkseinstellung hergestellt werden.
—p2100[n] =0

Triggern auf Meldungen (Beispiel)

216

Meldung auswahlen Triggersignal
p2128[0] = 1001 BO: r2129.0

oder

p2128[1] = 1002 BO: r2129.1

Hinweis

Der Wert von CO: r2129 kann als Sammeltrigger verwendet werden.
CO: r2129 = 0 Keine ausgewahlte Meldung ist aufgetreten.

CO: r2129 > 0 Sammeltrigger.
Mindestens 1 ausgewahlte Meldung ist aufgetreten.
Die einzelnen Binektorausgange BO: r2129 sind zu untersuchen.

Inbetriebnahmehandbuch
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Meldungen von extern auslésen

Wird der entsprechende Binektoreingang mit einem Eingangssignal verschaltet, so kann
damit die Stérung 1, 2 oder 3 oder die Warnung 1, 2 oder 3 Uber ein externes
Eingangssignal ausgeldst werden.

Nach Auslésung von einer Externen Stérung 1 bis 3 auf dem Drive Objekt Control Unit steht
diese Stérung auch an allen zugehdérigen Drive Objekts an. Wenn eine dieser Externen
Stérungen bei einem anderen Drive Objekt ausgeldst wird, steht diese auch nur dort an.

Bl: p2106 —> Externe Stérung 1 —> F07860(A)
Bl: p2107 —> Externe Stérung 2 —> F07861(A)
Bl: p2108 —> Externe Stdrung 3 —> F07862(A)
Bl: p2112 —> Externe Warnung 1 —> A07850(F)
Bl: p2116 —> Externe Warnung 2 —> A07851(F)
Bl: p2117 —> Externe Warnung 3 —> A07852(F)
Hinweis

Eine externe Stdérung oder Warnung wird mit einem 1/0-Signal ausgeldst.

Bei einer externen Stérung und Warnung handelt es sich in der Regel um keine
antriebsinterne Meldung. Deshalb ist die Ursache einer externen Stérung und Warnung
aullerhalb des Antriebsgerates zu beseitigen.

3.54 Parameter und Funktionspléne fiir Stérungen und Warnungen

Funktionsplane (sieche SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

1710 Ubersichtsplan — Uberwachungen, Stérungen, Warnungen

8060 Diagnose - Storpuffer

8065 Diagnose - Warnpuffer
8070 Diagnose - Stor-/Warntriggerwort r2129
8075 Diagnose - Stdr-/Warnkonfiguration

Ubersicht wichtiger Parameter (sieche SINAMICS S120/S150 Listenhandbuch)

Inbetriebnahmehandbuch

r0944 Zahler Stoérpufferanderungen

p0952 Zahler Storfalle

p2100[0...19] Auswahl Stércode flir Storreaktion
r2139 Zustandswort Stérungen

r31200...
r3121[0...
r3122[0...
r3123[0...

63] Komponentennummer Stérung
63] Komponentennummer Warnung
63] Diagnoseattribute Stérung

63] Diagnoseattribute Warnung
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3.5.5

Weiterleitung von Stérungen

Weiterleitung von Stérungen der CU

Beispiel

Bei Stérungen, die auf dem Antriebsobjekt der CU ausgeldst werden, wird immer davon
ausgegangen, dass zentrale Funktionen des Antriebsgerats betroffen sind. Daher werden
diese Stérungen nicht nur auf dem Antriebsobjekt der CU gemeldet, sondern kénnen
zusatzlich an alle anderen Antriebsobjekte weitergeleitet werden (Propagierung). Die
Storreaktion wirkt auf dem Antriebsobjekt der CU und auf allen anderen Antriebsobjekten.
Dieses Verhalten gilt auch fur die in einem DCC-Plan auf der CU mit Hilfe des DCB STM
gesetzten Stdérungen.

Eine Stérung, die auf dem Antriebsobjekt der CU gesetzt wurde, muss auf allen Antriebs-
objekten an die diese Stérung weitergeleitet wurde quittiert werden. Damit wird diese
Stérung dann auch automatisch auf dem Antriebsobjekt der CU quittiert. Alternativ knnen
auch alle Stérungen aller Antriebsobjekte auf der CU quittiert werden.

Warnungen werden von der CU nicht an andere Antriebsobjekte weitergeleitet.

Stérungen von Antriebsobjekten werden nur auf Antriebe weitergeleitet; d. h. eine Stérung
auf einem TB30 stoppt den Antrieb, eine Stérung auf dem Antrieb stoppt das TB30 jedoch
nicht.

Weiterleitung von Stérungen aufgrund von BICO-Verschaltungen

3.5.6

Sind zwei oder mehr Antriebsobjekte Uber BICO-Verschaltungen verbunden, so werden
Stérungen von Antriebsobjekten vom Typ CU, TB30, DMC20, TM31, TM15, TM17,
TM15DIDO, TM54F_MA, TM54F_SL und CU_LINK zu Antriebsobjekten vom Typ BIC,
SERVO, VECTOR, TM41 hin weitergeleitet. Innerhalb dieser beiden Gruppen von
Antriebsobjekttypen erfolgt keine Weiterleitung von Stérungen.

Dieses Verhalten gilt auch fiir die in einem DCC-Plan auf den oben genannten
Antriebsobjekttypen mit Hilfe des DCB STM gesetzten Stérungen.

Warnungsklassen

Warnungsklassen von Stérungen und Warnungen

218

Es gibt differenzierte Warnmeldungen in den zyklischen Telegrammen zwischen den
bisherigen Warnungsklassen "Warnung" und "Stérung".

Die Warnungsklassen werden um 3 zuséatzliche Meldestufen zwischen der "reinen"” Warnung
und der Stérung erweitert.

Die Funktion erlaubt einer Uberlagerten Steuerung (SIMATIC, SIMOTION, SINUMERIK, etc.)
eine differenzierte Steuerungsreaktion auf Warnmeldungen von Antriebsseite.

Antriebsseitig fungieren die neuen Zustande als Warnungen, d. h. es erfolgt antriebsseitig
KEINE unmittelbare Reaktion (wie bei der bisherigen Stufe "Warnung").
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Diagnose

3.5 Meldungen — Stérungen und Warnungen

Die Informationen zur Warnungsklasse werden im Zustandswort ZSW2 auf den Bitpositionen
Bit 5 - 6 (bei SINAMICS) bzw. Bit 11-12 (SIMODRIVE 611) abgebildet (siehe auch "ZSW2"
im Kapitel "Zyklische Kommunikation" der PROFIdrive-Kommunikation in Literatur: /FH1/
SINAMICS S120 Funktionshandbuch Antriebsfunktionen).

ZSW2: Giiltig fiir SINAMICS-Interface-Mode p2038=0 (Funktionsplan 2454)
Bit 5 - 6 Warnungsklasse Warnungen

= 0: Warnung (bisherige Warnstufe)

= 1: Warnung der Warnungsklasse A

= 2: Warnung der Warnungsklasse B

= 3: Warnung der Warnungsklasse C

ZSW2: Giiltig fiir SIMODRIVE 611-Interface-Mode p2038=1 (Funktionsplan 2453)
Bit 11 - 12 Warnungsklasse Warnungen

= 0: Warnung (bisherige Warnstufe)

= 1: Warnung der Warnungsklasse A

= 2: Warnung der Warnungsklasse B

= 3: Warnung der Warnungsklasse C

Diese Attribute fir die Differenzierung der Warnungen sind den entsprechenden
Warnungsnummern implizit zugeordnet. Die Reaktion auf die vorhandene Warnungsklasse
in der Warnung wird durch das Anwenderprogramm in der Ubergeordneten Steuerung
bestimmt.

Erlauterungen zu den Warnungsklassen
® Warnungsklasse A: Betrieb des Antriebs aktuell nicht eingeschrankt

— z. B. Warnung bei inaktiven Messsystemen

— keine Beeintrachtigung der aktuellen Bewegung

— Verhindern eventueller Umschaltungen auf das fehlerhafte Messsystem
e \Warnungsklasse B: zeitlich eingeschrankter Betrieb

— z. B. Vorwarnung Temperatur: ohne weitere Mallinahme kann eine Abschaltung des
Antriebs erforderlich sein

— nach einer Zeitstufe -> zusatzliche Stérung
- nach Uberschreiten einer Abschaltschwelle -> zusétzliche Stérung
e \Warnungsklasse C: funktional eingeschréankter Betrieb
— z. B. reduzierte Spannungs-/Strom-/Momenten-/Drehzahlgrenzen (i2t)
— z. B. Weiterfahrt mit reduzierter Genauigkeit / Auflésung
— z. B. Weiterfahrt geberlos
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3.6 Fehlerbehandlung bei Gebern

3.6 Fehlerbehandlung bei Gebern

Ein anstehender Geberfehler kann getrennt nach Geberkanélen Gber das Geberinterface
(Gn_STW.15) oder das Antriebsinterface des zugeordneten DO in einem PROFIdrive-
Telegramm quittiert werden.

Beispielkonfiguration: 2-Geber-System
® Geber G1 Motormesssystem
® Geber G2 direktes Messsystem

Betrachtungsfall:
Alle Geber melden Geberfehler.

® Die Fehler werden in das Geberinterface und von dort in den Geberkanal n des
PROFIDRIVE-Telegramms eingetragen, es wird Bit15 des Geberzustandswortes gesetzt
(Gn_ZSW.15 =1).

e Die Stoérungen werden an das Antriebs-DO weitergeleitet.

® Die Fehler des Motormesssystems setzen das Antriebs-DO auf Stérung (ZSW1 Bit3), die
Stérungen werden zusatzlich Gber das Antriebsinterface gemeldet. Es erfolgt ein Eintrag
im Storpuffer p0945. Intern wird die parametrierte Stérungsreaktion eingeleitet.

® Die Storungen der direkten Messsysteme werden durch das zugeordnete Antriebs-DO
auf Warnungen umadressiert und Uber das Antriebsinterface gemeldet (ZSW1 Bit7). Es
erfolgt ein Eintrag im Warnpuffer r2122.
Es wird keine Antriebsreaktion eingeleitet.
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3.6 Fehlerbehandlung bei Gebern

PROFIDRIVE-Telegramm

Antriebskanal Geberkanal1 Geberkanal2
FA EA FA

-y [} A

F
A

sl |

Alarmhandler [ | ¢
DA
DO /
Fehler wird mit der Quittierung \/'F E
bereinigt Sensor Module Sensor Module

Geber 1 = Motor-Messsystem  Geber 2 = direktes Messsystem
Bild 3-14 Stoérungsbehandlung Geber

Warnung A:

Die Warnung wird sofort zuriickgenommen, wenn die Stérung des Gebers quittiert werden
konnte.

Stérungen F:

Die Stérung bleibt auf dem Antriebsobjekt solange stehen, bis sie tiber das zyklische
Interface quittiert wird.
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3.6 Fehlerbehandlung bei Gebern

Quittierung zyklisch

222

Quittierung Uber das Geberinterface (Gn_STW.15)
Folgende Reaktionen sind mdglich:

Wenn keine Stérungen mehr ansteht, wird der Geber fehlerfrei gesetzt. Das Stérungsbit
im Geberinterface wird quittiert. Die Auswertebaugruppen zeigen nach der Quittierung
RDY LED = grln an.

Das Verhalten ist giiltig fur alle Geber, die Uber das Geberinterface angebunden sind,
unabhéangig von der Art des Messsystems (lber Motor oder direkt).

Wenn die Stérung oder weitere Stérungen noch anstehen, hat die Quittierung keinen
Erfolg, die héchstpriore Stérung (kann der gleiche oder ein anderer Stérungeintrag sein)
wird Uber das Geberinterface lbertragen.

Die Auswertebaugruppen zeigen bleibend RDY LED = rot an.

Das Verhalten ist giiltig fur alle Geber, die Uber das Geberinterface angebunden sind,
unabhéangig von der Art des Messsystems (Motor oder direkt).

Das Antriebsobjekt wird Uber das Geberinterface nicht erfasst. Gesetzte Stérungen im
Antriebsobjekt bleiben erhalten, der Antrieb fahrt auch bei dem mittlerweile fehlerfreien
Geber nicht an.

Das Antriebsobjekt ist zusatzlich GUber das Antriebsinterface (Stérspeicher RESET) zu
quittieren.

Hinweis

Die Moglichkeit, direkt Giber das Geberinterface quittieren zu kdnnen, ist beim
Anwendungsfall "wahlfreie Geber-Zuordnung" besonders wichtig.

Wenn ein Geber antriebsseitig einem bestimmten Antrieb X zugeordnet wird, NC-seitig
aber einer ganz anderen Achse Y, dann ist eine diese parametrierte Verkopplung mit
dem Storspeicherreset (Antrieb quittieren) nicht vollstandig I6sbar. Der Antrieb X, der auf
einen Storspeicherreset wartet, erhalt von der NC keinen. Dafiir erhalt der Antrieb Y den
Storspeicherreset, kann diesen aber nicht ausfiihren.

Quittierung Uber das Antriebsinterface (STW1.7 (zyklisch) oder p3981(azyklisch))
Folgende Reaktionen sind mdglich:

Wenn kein Fehler mehr vorliegt, wird der Geber fehlerfrei gesetzt, das Fehlerbit im
Antriebsinterface wird quittiert. Die Auswertebaugruppen zeigen RDY LED = griin an.
Die Quittierung erfolgt auf allen Gebern, die dem Antrieb logisch zugeordnet sind.

Wenn der Fehler noch ansteht oder weitere Fehler anstehen, hat die Quittierung keinen
Erfolg, der néchste, hdchstpriore Fehler wird tUber das Antriebsinterface und auch tGber
das betroffene Geberinterface tbertragen.

Die Auswertebaugruppen zeigen bleibend RDY LED = rot an.

Die Geberinterfaces der zugeordneten Geber werden Uber das Quittieren am
Antriebsinterface NICHT zurlickgesetzt, gesetzte Fehler bleiben erhalten.

Die Geberinterfaces muissen zusatzlich (iber das jeweilige Gebersteuerwort Gn_STW.15
quittiert werden.
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Anhang

A1 Verfugbarkeit von Hardware-Komponenten

Tabelle A-1 Hardware-Komponenten verfligbar ab 03.2006

Nr. HW-Komponente Bestellnummer Version Anderungen
1 AC Drive (CU320, PM340) siehe Katalog neu
2 | SMC30 6SL3055-0AA00-5CA1 mit SSI-Unterstiitzung
3 | DMC20 6SL3055-0AA00-6AAX neu
4 | TM41 6SL3055-0AA00-3PAX neu
5 | SME120 6SL3055-0AA00-5JAx neu
SME125 6SL3055-0AA00-5KAX
6 |BOP20 6SL3055-0AA00-4BAX neu
7 | CUA31 6SL3040-0PA00-0AAX neu
Tabelle A-2 Hardware-Komponenten verfligbar ab 08.2007
Nr. HW-Komponente Bestellnummer Version Anderungen
TM54F 6SL3055-0AA00-3BAX neu
2 | Active Interface Module 6SL3100-0BExx-xABx neu
Booksize
3 Basic Line Module Booksize 6SL3130-1TExx-0AAX neu
DRIVE-CLiQ-Geber 6FX2001-5xDxx-0AAX neu
5 | CUA31 6SL3040-0PA00-0AA1 neu
Geeignet fur Safety Extended
Functions PROFlsafe (dbSI1)
und TM54 (dbSI2)
CUA32 6SL3040-0PA01-0AAX neu
7 | SMC30 (30 mm breit) 6SL3055-0AA00-5CA2 neu
Tabelle A-3 Hardware-Komponenten verfligbar ab 10.2008
Nr. HW-Komponente Bestellnummer Version Anderungen
1 TM31 6SL3055-0AA00-3AA1 neu
2 | TM41 6SL3055-0AA00-3PA1 neu
3 | DME20 6SL3055-0AA00-6ABx neu
4 | SMC20 (30 mm breit) 6SL3055-0AA00-5BA2 neu
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Anhang

A. 1 Verfiigbarkeit von Hardware-Komponenten

Nr. HW-Komponente Bestellnummer Version Anderungen
5 | Active Interface Module 6SL3100-0BE21-6ABx neu
Booksize 16 kW
6 | Active Interface Module 6SL3100-0BE23-6ABx neu
Booksize 36 kW
7 | Smart Line Modules Booksize 6SL3430-6TE21-6AAX neu
Compact
8 Motor Modules Booksize 6SL3420-1TE13-0AAX neu
Compact 6SL3420-1TE15-0AAX
6SL3420-1TE21-0AAX
6SL3420-1TE21-8AAX
6SL3420-2TE11-0AAX
6SL3420-2TE13-0AAX
6SL3420-2TE15-0AAX
9 Power Modules Blocksize Liquid | 6SL3215-1SE23-0AAX neu
Cooled 6SL3215-1SE26-0AAX
6SL3215-1SE27-5UAx
6SL3215-1SE31-0UAX
6SL3215-1SE31-1UAX
6SL3215-1SE31-8UAX
10 | Verstarkte 6SL3162-2DB00-0AAX neu
Zwischenkreisschienen flr 50
mm Komponenten
11 | Verstérkte 6SL3162-2DD00-0AAX neu
Zwischenkreisschienen fir 100
mm Komponenten
Tabelle A-4 Hardware-Komponenten verfiigbar ab 11.2009
Nr. HW-Komponente Bestellnummer Version Anderungen
1 CU320-2 DP 6SL3040-1MAO00-0AA1 4.3 neu
2 | TM120 6SL3055-0AA00-3KA0 4.3 neu
3 | SMC10 (30 mm breit) 6SL3055-0AA00-5AA3 4.3 neu
Tabelle A-5 Hardware-Komponenten verfiigbar ab 01.2011
Nr. HW-Komponente Bestellnummer Version Anderungen
1 CU320-2 PN 6SL3040-1MA01-0AAQ 4.4 -
2 | CU310-2PN 6SL3040-1LA01-0AAQ 4.4 neu
3 |CU310-2DP 6SL3040-1LA00-0AAQ 4.4 neu
4 Braking Module Booksize 6SL3100-1AE23-5AA0 4.4 neu
Compact
5 SLM 55kW Booksize 6TE25-5AAX 4.4 neu
6 | TM120 Auswertung von bis zu 6SL3055-0AA00-3KAX 4.4 neu
vier Motortemperatursensoren
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A.2 Abktirzungsverzeichnis

A.2 Abklrzungsverzeichnis
Hinweis:
Das folgende Abkurzungsverzeichnis beinhaltet die bei der gesamten SINAMICS
Anwenderdokumentation verwendeten Abkurzungen und ihre Bedeutungen.
Abkiirzung Ableitung der Abkiirzung Bedeutung
A
A.. Alarm Warnung
AC Alternating Current Wechselstrom
ADC Analog Digital Converter Analog-Digital-Konverter
Al Analog Input Analogeingang
AIM Active Interface Module Active Interface Module
ALM Active Line Module Active Line Module
AO Analog Output Analogausgang
AOP Advanced Operator Panel Advanced Operator Panel
APC Advanced Positioning Control Advanced Positioning Control

AR Automatic Restart

ASC Armature Short-Circuit

ASCII American Standard Code for Information
Interchange

ASM Asynchronmotor

B

BB Betriebsbedingung

BERO -

BI Binector Input

BIA Berufsgenossenschaftliches Institut fir
Arbeitssicherheit

BICO Binector Connector Technology

BLM Basic Line Module

BO Binector Output

BOP Basic Operator Panel
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Wiedereinschaltautomatik
Ankerkurzschluss

Amerikanische Code-Norm fiir den
Informationsaustausch

Asynchronmotor

Betriebsbedingung
Berlihrungsloser Naherungsschalter
Binektoreingang

Berufsgenossenschaftliches Institut fiir
Arbeitssicherheit

Binektor-Konnektor-Technologie
Basic Line Module
Binektorausgang

Basic Operator Panel
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A.2 Abkirzungsverzeichnis

Abkiirzung
C

C

C...
CAN
CBC

CD

CDS

CF Card
Cl

CLC
CNC

CO
CO/BO
COB-ID
COM
COMM
CP
CPU
CRC
CSM
Cu
CUA
CuD

DAC
DC
DCB
DCC
DCC
DCN
DCP
DDS
DI
DI/DO
DMC
DME
DO
DO
DP
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Ableitung der Abkiirzung

Capacitance

Controller Area Network
Communication Board CAN
Compact Disc

Command Data Set
CompactFlash Card
Connector Input

Clearance Control

Computer Numerical Control

Connector Output

Connector Output/Binector Output
CAN Object-ldentification
Common contact of a change-over relay
Commissioning

Communication Processor
Central Processing Unit

Cyclic Redundancy Check

Control Supply Module

Control Unit

Control Unit Adapter

Control Unit DC MASTER

Digital Analog Converter

Direct Current

Drive Control Block

Drive Control Chart

Data Cross-Check

Direct Current Negative

Direct Current Positive

Drive Data Set

Digital Input

Digital Input/Digital Output
DRIVE-CLiQ Hub Module Cabinet
DRIVE-CLiIQ Hub Module External
Digital Output

Drive Object

Decentralized Peripherals

Bedeutung

Kapazitat

Safety-Meldung

Serielles Bussystem
Kommunikationsbaugruppe CAN
Compact Disc

Befehlsdatensatz
CompactFlash-Speicherkarte
Konnektoreingang
Abstandsregelung

Computerunterstiitzte numerische
Steuerung

Konnektorausgang
Konnektor-/Binektorausgang
CAN Object-Identification
Mittelkontakt eines Wechselkontaktes
Inbetriebnahme
Kommunikationsprozessor
Zentrale Recheneinheit
Zyklische Redundanzpriifung
Control Supply Module
Control Unit

Control Unit Adapter

Control Unit DC MASTER

Digital-Analog-Konverter
Gleichstrom

Drive Control Block

Drive Control Chart

Kreuzweiser Datenvergleich
Gleichstrom negativ

Gleichstrom positiv
Antriebsdatensatz

Digitaleingang
Digitaleingang/-ausgang bidirektional
DRIVE-CLiQ Hub Module Cabinet
DRIVE-CLiQ Hub Module External
Digitalausgang

Antriebsobjekt

Dezentrale Peripherie
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Abkiirzung Ableitung der Abkiirzung
DPRAM Dual Ported Random Access Memory
DRAM Dynamic Random Access Memory
DRIVE-CLIQ Drive Component Link with 1Q
DSC Dynamic Servo Control

E

EASC External Armature Short-Circuit
EDS Encoder Data Set

EGB Elektrostatisch gefahrdete Baugruppen
ELCB Earth Leakage Circuit Breaker
ELP Earth Leakage Protection

EMC Electromagnetic Compatibility
EMF Electromagnetic Force

EMK Elektromagnetische Kraft

EMV Elektromagnetische Vertraglichkeit
EN Européaische Norm

EnDat Encoder-Data-Interface

EP Enable Pulses

EPOS Einfachpositionierer

ES Engineering System

ESB Ersatzschaltbild

ESD Electrostatic Sensitive Devices
ESR Extended Stop and Retract

F

F.. Fault

FAQ Frequently Asked Questions
FBL Free Blocks

FCC Function Control Chart

FCC Flux Current Control

FD Function Diagram

F-DI Failsafe Digital Input

F-DO Failsafe Digital Output

FEM Fremderregter Synchronmotor
FEPROM Flash-EPROM

FG Function Generator

Fl -

FOC Fiber-Optic Cable

FP Funktionsplan

FPGA Field Programmable Gate Array
FW Firmware
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Bedeutung

Speicher mit beidseitigem Zugriff
Dynamischer Speicher

Drive Component Link with I1Q

Dynamic Servo Control

Externer Ankerkurzschluss
Geberdatensatz

Elektrostatisch gefahrdete Baugruppen
Fehlerstrom-Schutzschalter
Erdschlussiiberwachung
Elektromagnetische Vertraglichkeit
Elektromagnetische Kraft
Elektromagnetische Kraft
Elektromagnetische Vertraglichkeit
Europaische Norm

Geber-Schnittstelle

Impulsfreigabe

Einfachpositionierer

Engineering System

Ersatzschaltbild

Elektrostatisch gefahrdete Baugruppen
Erweitertes Stillsetzen und Riickziehen

Stoérung

Haufig gestellte Fragen

Freie Funktionsblécke

Function Control Chart
Flussstromregelung
Funktionsplan

Fehlersicherer Digitaleingang
Fehlersicherer Digitalausgang
Fremderregter Synchronmotor
Schreib- und Lesespeicher nichtfliichtig
Funktionsgenerator
Fehlerstrom

Lichtwellenleiter

Funktionsplan

Field Programmable Gate Array

Firmware
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Abkiirzung Ableitung der Abkiirzung

G

GB Gigabyte

GC Global Control

GND Ground

GSD Geratestammdatei

GSV Gate Supply Voltage

GUID Globally Unique Identifier

H

HF High frequency

HFD Hochfrequenzdrossel

HLG Hochlaufgeber

HMI Human Machine Interface
HTL High-Threshold Logic

HW Hardware

|

i. V. In Vorbereitung

I/10 Input/Output

12C Inter-Integrated Circuit

IASC Internal Armature Short-Circuit
IBN Inbetriebnahme

ID Identifier

IE Industrial Ethernet

IEC International Electrotechnical Commission
IF Interface

IGBT Insulated Gate Bipolar Transistor
IGCT Integrated Gate-Controlled Thyristor
IL Impulsléschung

IP Internet Protocol

IPO Interpolator

IT Isolé Terré

VP Internal Voltage Protection

J

JOG Jogging
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Bedeutung

Gigabyte

Global-Control-Telegramm (Broadcast-
Telegramm)

Bezugspotenzial fur alle Signal- und
Betriebsspannungen, in der Regel mit 0 V
definiert (auch als M bezeichnet)

Geratestammdatei: beschreibt die Merkmale
eines PROFIBUS-Slaves

Gate Supply Voltage
Globally Unique Identifier

Hochfrequenz
Hochfrequenzdrossel
Hochlaufgeber
Mensch-Maschine-Schnittstelle
Logik mit hoher Stérschwelle
Hardware

In Vorbereitung: diese Eigenschaft steht zur
Zeit nicht zur Verfugung

Eingang/Ausgang

Interner serieller Datenbus

Interner Ankerkurzschluss
Inbetriebnahme

Identifizierung

Industrial Ethernet

Internatione Norm in der Elektrotechnik
Schnittstelle

Bipolartransistor mit isolierter
Steuerelektrode

Halbleiter-Leistungsschalter mit integrierter
Steuerelektrode

Impulsléschung

Internet Protokoll

Interpolator
Drehstromversorgungsnetz ungeerdet
Interner Spannungsschutz

Tippen
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Abkiirzung Ableitung der Abkiirzung

K

KDV Kreuzweiser Datenvergleich

KIP Kinetische Pufferung

Kp -

KTY -

L

L -

LED Light Emitting Diode

LIN Linearmotor

LR Lageregler

LSB Least Significant Bit

LSC Line-Side Converter

LSS Line-Side Switch

LU Length Unit

LWL Lichtwellenleiter

M

M -

M Masse

MB Megabyte

MCC Motion Control Chart

MDS Motor Data Set

MLFB Maschinenlesbare Fabrikatebezeichnung

MMC Man-Machine Communication

MMC Micro Memory Card

MSB Most Significant Bit

MSC Motor-Side Converter

MSCY_C1 Master Slave Cycle Class 1

MSR Motorstromrichter

MT Messtaster

N

N. C. Not Connected

N... No Report

NAMUR Normenarbeitsgemeinschaft fiir Mess- und
Regeltechnik in der chemischen Industrie

NC Normally Closed (contact)

NC Numerical Control

NEMA National Electrical Manufacturers
Association
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Bedeutung

Kreuzweiser Datenvergleich
Kinetische Pufferung
Proportionalverstarkung
Spezieller Temperatursensor

Formelzeichen fur Induktivitat
Leuchtdiode

Linearmotor

Lageregler

Niederstwertiges Bit
Netzstromrichter
Netzschalter

Langeneinheit
Lichtwellenleiter

Formelzeichen fir Drehmoment

Bezugspotenzial fur alle Signal- und
Betriebsspannungen, in der Regel mit 0 V
definiert (auch als GND bezeichnet)

Megabyte

Motion Control Chart

Motordatensatz

Maschinenlesbare Fabrikatebezeichnung
Mensch-Maschine-Kommunikation

Micro Memory Speicherkarte
Hochstwertiges Bit

Motorstromrichter

Zyklische Kommunikation zwischen Master
(Klasse 1) und Slave

Motorstromrichter
Messtaster

Nicht angeschlossen
Keine Meldung oder Interne Meldung

Normenarbeitsgemeinschaft fur Mess- und
Regeltechnik in der chemischen Industrie

Offner
Numerische Steuerung

Normengremium in USA (United States of
America)
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Abkiirzung Ableitung der Abkiirzung

NM Nullmarke

NO Normally Open (contact)

NSR Netzstromrichter

NVRAM Non-Volatile Random Access Memory
(0]

OA Open Architecture

oC Operating Condition

OEM Original Equipment Manufacturer
OLP Optical Link Plug

OoMI Option Module Interface

P

p... -

PB PROFIBUS

PcCirl PC Control

PD PROFIdrive

PDS Power unit Data Set

PE Protective Earth

PELV Protective Extra Low Voltage
PEM Permanenterregter Synchronmotor
PG Programmiergerat

PI Proportional Integral

PID Proportional Integral Differential
PLC Programmable Logical Controller
PLL Phase-Locked Loop

PN PROFINET

PNO PROFIBUS Nutzerorganisation
PPI Point to Point Interface

PRBS Pseudo Random Binary Signal
PROFIBUS Process Field Bus

PS Power Supply

PSA Power Stack Adapter

PTC Positive Temperature Coefficient
PTP Point To Point

PWM Pulse Width Modulation

PzZD Prozessdaten

R

r.. -

RAM Random Access Memory

RCCB Residual Current Circuit Breaker
230

Bedeutung
Nullmarke
Schliel3er
Netzstromrichter

Nichtflichtiger Speicher zum Lesen und
Schreiben

Open Architecture
Betriebsbedingung

Original Equipment Manufacturer
Busstecker fir Lichtleiter

Option Module Interface

Einstellparameter

PROFIBUS

Steuerungshoheit fir Master
PROFIdrive
Leistungsteildatensatz
Schutzerde
Schutzkleinspannung
Permanenterregter Synchronmotor
Programmiergerat

Proportional Integral
Proportional Integral Differential
Speicherprogrammierbare Steuerung
Phase-Locked Loop
PROFINET

PROFIBUS Nutzerorganisation
Punkt-zu-Punkt-Schnittstelle
Weilles Rauschen

Serieller Datenbus
Stromversorgung

Power Stack Adapter

Positiver Temperaturkoeffizient
Punkt zu Punkt
Pulsweitenmodulation
Prozessdaten

Beobachtungsparameter (nur lesbar)
Speicher zum Lesen und Schreiben
Fehlerstrom-Schutzschalter
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Abkiirzung Ableitung der Abkiirzung
RCD Residual Current Device

RCM Residual Current Monitor

RFG Ramp-Function Generator
RJ45 Registered Jack 45

RKA Ruckkiihlanlage

RO Read Only

RPDO Receive Process Data Object
RS232 Recommended Standard 232
RS485 Recommended Standard 485
RTC Real Time Clock

RZA Raumzeigerapproximation

S

S1 -

S3 -

SBC Safe Brake Control

SBH Sicherer Betriebshalt

SBR -

SCA Safe Cam

SD Card SecureDigital Card

SE Sicherer Software-Endschalter
SG Sicher reduzierte Geschwindigkeit
SGA Sicherheitsgerichteter Ausgang
SGE Sicherheitsgerichteter Eingang
SH Sicherer Halt

SI Safety Integrated

SIL Safety Integrity Level

SLM Smart Line Module

SLP Safely-Limited Position

SLS Safely-Limited Speed

SLVC Sensorless Vector Control

SM Sensor Module

SMC Sensor Module Cabinet

SME Sensor Module External
Inbetriebnahmehandbuch
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A.2 Abktirzungsverzeichnis

Bedeutung
Fehlerstrom-Schutzschalter
Differenzstrom-Uberwachungsgerat
Hochlaufgeber

Bezeichnung fiir ein 8-poliges Stecksystem
zur Datenlibertragung mit geschirmten oder
ungeschirmten mehradrigen Kupferleitungen

Rickkiihlanlage
Nur lesbar
Receive Process Data Object

Schnittstellen-Standard fur leitungs-
gebundene serielle Datenitibertragung
zwischen einem Sender und Empfénger
(auch als EIA232 bezeichnet)

Schnittstellen-Standard fir ein leitungs-
gebundenes differenzielles, paralleles
und/oder serielles Bussystem (Datenuber-
tragung zwischen mehreren Sendern und
Empfangern, auch als EIA485 bezeichnet)

Echtzaitithr

(O R VASTIEVIE

Raumzeigerapproximation

Dauerbetrieb

Aussetzbetrieb

Sichere Bremsenansteuerung
Sicherer Betriebshalt

Sichere Beschleunigungsiiberwachung
Sicherer Nocken

Sichere digitale Speicherkarte
Sicherer Software-Endschalter
Sicher reduzierte Geschwindigkeit
Sicherheitsgerichteter Ausgang
Sicherheitsgerichteter Eingang
Sicherer Halt

Safety Integrated
Sicherheitsintegritatsgrad

Smart Line Module

Sicher begrenzte Position

Sicher begrenzte Geschwindigkeit
Geberlose Vektorregelung
Sensor Module

Sensor Module Cabinet

Sensor Module External
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A.2 Abkirzungsverzeichnis

Abkiirzung Ableitung der Abkiirzung
SN Sicherer Software-Nocken
SOS Safe Operating Stop

SP Service Pack

SPC Setpoint Channel

SPI Serial Peripheral Interface
SPS Speicherprogrammierbare Steuerung
SS1 Safe Stop 1

SS2 Safe Stop 2

SSI Synchronous Serial Interface
SSM Safe Speed Monitor

SSP SINAMICS Support Package
STO Safe Torque Off

STW Steuerwort

T

B Terminal Board

TIA Totally Integrated Automation
™ Terminal Module

TN Terre Neutre

Tn -

TPDO Transmit Process Data Object
TT Terre Terre

TTL Transistor-Transistor-Logic
Tv -

U

UL Underwriters Laboratories Inc.
UPS Uninterruptible Power Supply
usv Unterbrechungsfreie Stromversorgung
UTC Universal Time Coordinated
Vv

VC Vector Control

Vdc -

VdcN -

VdcP -

VDE Verband Deutscher Elektrotechniker
VDI Verein Deutscher Ingenieure
VPM Voltage Protection Module
Vpp Volt peak to peak

VSM Voltage Sensing Module

232

Bedeutung

Safe software cam

Sicherer Betriebshalt

Service Pack

Sollwertkanal

Serielle Schnittstelle fur Peripherieanbindung
Speicherprogrammierbare Steuerung

Sicherer Stop 1
(zeitiberwacht, rampeniberwacht)

Sicherer Stop 2
Synchrone serielle Schnittstelle

Sichere Riickmeldung der
Geschwindigkeitstiiberwachung (n < nx)

SINAMICS Support Package
Sicher abgeschaltetes Moment
Steuerwort

Terminal Board

Totally Integrated Automation
Terminal Module
Drehstromversorgungsnetz geerdet
Nachstellzeit

Transmit Process Data Object
Drehstromversorgungsnetz geerdet
Transistor-Transistor-Logik
Vorhaltezeit

Underwriters Laboratories Inc.
Unterbrechungsfreie Stromversorgung
Unterbrechungsfreie Stromversorgung
Universalzeit koordiniert

Vektorregelung
Zwischenkreisspannung
Teilzwischenkreisspannung negativ
Teilzwischenkreisspannung positiv
Verband Deutscher Elektrotechniker
Verein Deutscher Ingenieure
Voltage Protection Module

Volt Spitze zu Spitze

Voltage Sensing Module
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Abkiirzung Ableitung der Abkiirzung
w

WEA Wiedereinschaltautomatik
WZM Werkzeugmaschine

X

XML Extensible Markup Language
V4

ZK Zwischenkreis

ZM Zero Mark

ZSW Zustandswort
Inbetriebnahmehandbuch

Inbetriebnahmehandbuch, (IH1), 01/2011, 6SL3097-4AF00-0AP1

A.2 Abktirzungsverzeichnis

Bedeutung

Wiedereinschaltautomatik

Werkzeugmaschine

Erweiterbare Auszeichnungssprache
(Standardsprache fir Web-Publishing und
Dokumentenmanagement)

Zwischenkreis

Nuiimarke

Zustandswort
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A.2 Abkirzungsverzeichnis

Dokumentationstbersicht SINAMICS

| Allgemeine Dokumentation / Kataloge

1L L 1L
SIMOTION
SINAMICS SINAMICS SINAMICS SINAMICS
G110 G130 S$120 §120
G150 S§150
D11.1 D11 PM21 D21.3

Umrichter-Einbaugerate

0,12 kKW bis 3 kW

Umrichter-Einbaugerate
Umrichter-Schrankgeréate

SIMOTION, SINAMICS S120 und
Motoren flir Produktionsmaschinen

SINAMICS S120 Einbaugerate

Bauform Chassis und Cabinet Modules
SINAMICS S150

Umrichter-Schrankgeréate

Hersteller- / Service-Dokumentation

J L J L J L J L J L
SINAMICS SINAMICS SINAMICS SINAMICS SINAMICS
G110 G120 G130 G150 GM150
SM150
GL150
SL150
Getting Started Getting Started Betriebsanleitung Betriebsanleitung Betriebsanleitung
Betriebsanleitung Betriebsanleitung Listenhandbuch Listenhandbuch Listenhandbuch
Listenhandbuch Montagehandbuch
Funktionshandbuch Safety Integrated
Listenhandbuch
Hersteller- / Service-Dokumentation
J L J L J L J L
SINAMICS SINAMICS SINAMICS SINAMICS
S110 S120 S120 S150
Geratehandbuch Getting Started Geratehandbuch Control Units und Betriebsanleitung
Getting Started Inbetriebnahmehandbuch ergdnzende Komponenten Listenhandbuch
Funktionshandbuch Inbetriebnahmehandbuch CANopen Geratehandbuch LT Booksize
Listenhandbuch Funktionshandbuch Antriebsfunktionen Geratehandbuch LT Chassis
Funktionshandbuch Safety Integrated Geratehandbuch LT Chassis Liquid Cooled
Funktionshandbuch DCC Geratehandbuch Cabinet Modules
Listenhandbuch Geratehandbuch AC Drive
Hersteller- / Service-Dokumentation
J L JL JL
SINAMICS
Motoren
DOConCD Projektierungshandbicher EMV
Motoren Aufbaurichtlinie
Inbetriebnahmehandbuch
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A

Antriebsinterface, 220, 222
Anzahl regelbarer Antriebe
Hinweise, 41

B

Betriebsanzeige
nicht in Betrieb genommene Antriebsobjekte, 208
Blocksize
PM, 19
Booksize
Booksize-Leistungsteil, 17
BOP20
Steuerwort Antrieb, 75
wichtige Funktionen, 65, 75
Buchsen zum Messen, 201

C

Chassis, 17
Control Unit CU320-2 DP

LEDs nach Hochlauf, 155

LEDs wahrend des Hochlaufs, 154
Control Unit CU320-2 PN

LEDs nach Hochlauf, 158

LEDs wahrend des Hochlaufs, 157

D

DDS
Drive Datensatz, 208
Diagnose
tber LEDs bei Control Supply Module, 182
Uber LEDs bei Sensor Module Cabinet 10, 184
Uber LEDs bei Sensor Module Cabinet 20, 184
Diagnose uber LEDs
Active Line Modules, 164
Basic Line Modules, 165
Braking Module Booksize, 169
Communication Board CBC10, 185
Control Unit CU310-2 DP, 159
Control Unit CU320-2 DP, 155
Control Unit CU320-2 PN, 158
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DRIVE-CLiQ Hub Module DMC20, 188
Motor Module Booksize Compact, 171
Motor Modules, 168
Sensor Module Cabinet SMC30, 184
Smart Line Module Booksize Compact, 170
Smart Line Modules 5 kW und 10 kW, 166
Smart Line Modules ab 16 kW, 166
Terminal Module TM120, 192
Terminal Module TM15, 189
Terminal Module TM31, 189
Terminal Module TM41, 190
Terminal Module TM54F, 191
Voltage Sensing Module VSM10, 187
Diagnosefunktion, 193
Funktionsgenerator, 193
Messbuchsen, 201
Diagnosepuffer, 205
DRIVE-CLIQ
Verdrahtungsregeln, 22
DRIVE-CLiQ - Geber, 126

E

EDS

Encoder Datensatz, 208
EPOS

Absolutwertgeberjustage, 145

F

Funktionsgenerator, 193
Eigenschaften, 194

G

Geber
benutzerdefinierte, 123
Fehlerbehandlung, 220
Konfiguration, 121
lineare, 125
rotatorische, 124
Geberauswahl, 119
Geberauswertung, 142
Geberinterface, 220, 222
Gebertypen, 142
Generator fir Signale, 193
Gerate lernen, 117
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H Terminal Module TM31, 189
Terminal Module TM41, 190
Terminal Module TM54F, 191
Voltage Sensing Module VSM10, 187
| Leistungsteile
Parallelschaltung Inbetriebnahme, 113, 114
Inbetriebnahme Leitungsschutz, 18
Checkliste, 17 Leistungteil, 18
Checkliste Blocksize, 19
Checkliste Booksize, 17
Checkliste Chassis, 17 M
mit STARTER, 52 MDS
interne Ethernet-Schnittstelle
. Motor Datensatz, 208
LAN-Schnittstelle, 55 —
. — Meldungen, 211
IP-Adresse einstellen, 56 A
— konfigurieren, 215

von extern auslosen, 217

Hochlauf mit Teil-Topologie, 37

K Messbuchsen, 201
Motor Modules
KTY 84, 135 Parallelschaltung Inbetriebnahme, 113, 114

Motortemperaturiberwachung
Motortemperatur, 18

L
Lageistwertformat o
2-poliger Resolver, 145
Lageverfolgung Online-Betrieb mit STARTER, 54, 60
2-poliger Resolver, 145
LEDs
Active Line Modules, 164 P
Basic Line Modules, 165165 Parametrieren
Basic Line Modules, 165165 mit BOP, 65

Basic Line Modules, 165165

Basic Line Modules, 165165

bei Control Supply Module, 182

bei Sensor Module Cabinet 10, 184
bei Sensor Module Cabinet 20, 184
Braking Module Booksize, 169
Communication Board CBC10, 185
Control Unit CU310-2 DP, 159

mit STARTER, 52

parametrieren der internen LAN-Schnittstelle, 59
interne LAN-Schnittstelle, 59

PROFIBUS
Komponenten, 20

Propagierung, 218

Control Unit CU320-2 DP, 155 Q
Control Unit CU320-2 PN, 158
DRIVE-CLiQ Hub Module DMC20, 188 Quittierung, 212

Motor Module Booksize Compact, 171
Motor Modules, 168

Power Modules, 180, 181, 182, 183 R
Sensor Module Cabinet SMC30, 184

Smart Line Module Booksize Compact, 170170 Resolver

Smart Line Modules, 166 - 2-polige, 145

Smart Line Modules 5 kW und 10 kW, 166

Smart Line Modules ab 16 kW, 166 s

Terminal Module TM120, 192

Terminal Module TM15, 189 Signalaufzeichnung mit Trace-Funktion, 193
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SINAMICS Support Package, 118

Singleturn-Absolutwertgeber, 145

SSI-Geber, 142

SSP, 118

STARTER, 52
Online-Betrieb Gber PROFIBUS, 54
Online-Betrieb (iber PROFINET, 60
wichtige Funktionen, 52

Stérpuffer, 213

Stérungen, 211
konfigurieren, 215
quittieren, 212
Stérpuffer, 213

Stérungen und Warnungen
BICO-Verschaltungen, 218
Propagierung, 218
Warnungsklassen, 218
Weiterleitung, 218

Stérwert, 213

T

TO, T1, T2, 201
Taufe
Schnittstelle taufen, 58
Temperatursensoren
SINAMICS-Komponenten, 146
Temperaturiberwachung
Temperaturiberwachungskreis, 18
Temp-F, 135
Thermischer Motorschutz
Sichere elektrische Trennung, 137
SME12x, 135
T™120, 137
Tools
STARTER, 52
Trace, 193
Tracefunktion
Bedienung der Tracefunktion, 197
Eigenschaften der Tracefunktion, 198
Tracefunktion aufrufen, 196
Trace-Funktion
Signalaufzeichnung, 193

\Y

Verdrahtungsregeln
DRIVE-CLIQ, 22
Vorwort, 5
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w

Warnhistorie, 214
Warnpuffer, 214
Warnungen, 218
konfigurieren, 215
Warnhistorie, 214
Warnpuffer, 214
Warnungsklassen
Stérungen und Warnungen, 218
Warnwert, 214

Z
Zeitstempel, 207
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