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06.09

Vorwort

Vorwort

Gliederung der
Dokumentation

Zielgruppe

Nutzen

Standardumfang

Die Dokumentation fir SIMODRIVE 611 ist in 2 Ebenen gegliedert:
* Allgemeine Dokumentation
® Hersteller/Service-Dokumentation

Unter dem Link http://www.siemens.com/motioncontrol/docu gibt es Informatio-

nen zu folgenden Themen:

* Dokumentation bestellen
Hier finden Sie die aktuelle Druckschriftenubersicht.

* Dokumentation downloaden
Weiterfuhrende Links fur den Download von Dateien aus Service & Support.

* Dokumentation online recherchieren
Informationen zur DOConCD und direkten Zugriff auf die Druckschriften im
DOConWEB.

* Dokumentation auf Basis der Siemens Inhalte individuell zusammenstellen
mit dem My Documentation Manager (MDM), siehe http://www.sie-
mens.com/mdm
Der My Documentation Manager bietet Ihnen eine Reihe von Features zur
Erstellung lhrer eigenen Maschinendokumentation.

® Training und FAQs
Informationen zum Trainingsangebot und zu FAQs (frequently asked ques-
tions) finden Sie uber die Seitennavigation.

Die vorliegende Druckschrift wendet sich an Projekteure, Technologen (von
Maschinenhersteller), Inbetriebnehmer (von System/Maschine), Programmierer.
Die Druckschrift beschreibt ausfihrlich die in der Steuerung SINUMERIK
840D/810D und dem Antrieb SIMODRIVE 611 digital vorhandenen Funktionali-
taten.

Die vorliegende Druckschrift beschreibt die Funktionen, so dass die Zielgruppe
die Funktionen kennt und auswéhlen kann. Es befahigt die Zielgruppe die
Funktionen in Betrieb zu nehmen.

Sollten Sie weitere Informationen wiinschen, oder sollten besondere Probleme
auftreten, die in dieser Druckschrift nicht ausfuhrlich genug behandelt werden,

kénnen Sie die erforderliche Auskunft Uber die 6rtliche Siemens-Niederlassung
anfordern.

Der Umfang in der vorliegenden Druckschrift beschriebenen Funktionalitat kann
vom Umfang der Funktionalitat des gelieferten Antriebssystems abweichen. Es
kénnen im Antriebssystem weitere, in dieser Dokumentation nicht erlauterte
Funktionen ablaufféhig sein. Es besteht jedoch kein Anspruch auf diese Funk-
tionen bei der Neulieferung bzw. im Servicefall. Erganzungen oder Anderungen,
die durch den Maschinenhersteller vorgenommen werden, werden vom Maschi-
nenhersteller dokumentiert.

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

Der Inhalt dieser Druckschrift ist nicht Teil einer friheren oder bestehenden Ver-
einbarung, Zusage oder eines Rechtsverhéltnisses oder andert diese ab. Samt-
liche Verpflichtungen von Siemens ergeben sich aus dem jeweiligen Kaufver-
trag, der auch die vollstandige und allein gtiltige Gewahrleistungsregelung
enthélt. Diese vertraglichen Gewahrleistungsbestimmungen werden durch die
Ausfuhrungen dieser Druckschrift weder erweitert noch beschrankt.

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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Vorwort

08.08:

Technical Support

Fragen zur
Dokumentation

Internetadresse

Zertifikate

Hinweise zum
Gebrauch des
Handbuches

Bei technischen Fragen wenden Sie sich bitte an folgende Hotline:

EuropalAfrika
Telefon +49 180 5050 222
Fax +49 180 5050 223
Internet http://www.siemens.com/automation/support-request
Amerika
Telefon +1 423 262 2522
Fax +1 423 262 2200
E-Mail mailto:techsupport.sea@siemens.com
Asien/Pazifik
Telefon +86 1064 757575
Fax +86 1064 747 474
E-Mail mailto:support.asia@siemens.com
Hinweis

Landesspezifische Telefonnummern fur technische Beratung finden Sie im
Internet: http://www.siemens.com/automation/service&support.

Anrufe sind gebuhrenpflichtig, z. B. 0,14 EUR/Min. aus dem deutschen Fest-
netz. Tarife anderer Telefonanbieter kbnnen abweichen.

Bei Fragen zur Dokumentation (Anregung, Korrekturen) senden Sie bitte ein
Fax oder eine E-Mail an folgende Adresse:

Fax +49 9131 98 2176

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

Standig aktuelle Informationen zu unseren Produkten erhalten Sie im Internet
unter folgender Adresse:
http://www.siemens.com/simodrive

Zertifikate fur in dieser Dokumentation beschriebene Produkte sind zu finden im
Internet: http://www.support.automation.siemens.com

unter der Produkt-/Bestellnummer 15257461
oder bei der zustandigen Zweigniederlassung des Geschaftsgebiets A&D MC
der Siemens AG.

Alle Konformitatserklarungen, Zertifikate wie CE, UL, etc. sind mit den, in den
zugehdrigen Projektierungshandbiichern bzw. Katalogen beschriebenen, Sy-
stemkomponenten erfolgt und besitzen daher auch nur Giltigkeit, wenn die
beschriebenen Komponenten in dem Geréat oder der Anlage Verwendung fin-
den.

Dieses Funktionshandbuch ist wie folgt aufgebaut:
® Gesamtinhaltsverzeichnis (grob) des Handbuches

® Funktionsbeschreibungen in alphanumerischer Reihenfolge gemaR den
Funktionsbeschreibungs-Kurzzeichen

* Anhang mit Abklrzungs-, Begriffs- und Literaturverzeichnis

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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05.10 Vorwort

® Stichwortverzeichnis

® Maschinendatenliste mit Querverweise auf die entsprechende
Funktionsbeschreibung.

Hinweis

Eine Seitenangabe gibt folgende Informationen:
Teil der Funktionsbeschreibung / Buch / Kapitel — Seite

Ausgabestand der Zwischen Ausgabestand der Dokumentation und Softwarestand der Antriebs-
Dokumentation? funktionen gibt es eine feste Beziehung.

* Die Erstausgabe 12/1995 beschreibt die Funktionalitdt von SW 1.0.
Softwarestand?

* Die Ausgabe 03/2007 beschreibt die Funktionalitat von SW 1.0 bis 6.x.

Was ist neu? Welche wesentlichen neuen Funktionen sind bei SW 6.08.18 dazugekom-
men?

— 10 Stromsollwertfilter (nicht CCU3) (DD2)
— Erweiterung Dynamisches Energiemanagement (DE1)
— Thermisches Motormodell (nicht CCU3) (DU1)
* Die Ausgabe 11/2007 beschreibt die Funktionalitat von SW 1.0 bis 6.x.

Welche wesentlichen neuen Funktionen sind bei SW 6.08.19 bis
SW 6.08.21 dazugekommen?

— Richtungsiberwachung der Achsbewegung (DM1)
— Motor-Erdschlusstest (DU1)
— VDC_min_Regler (DU1)
* Die Ausgabe 08/2008 beschreibt die Funktionalitat von SW 1.0 bis 6.x.

Welche wesentlichen neuen Funktionen sind bei SW 6.08.22 bis
SW 6.08.25 dazugekommen?

— VSA-Betrieb mit Feldschwéachung (DE1)
* Die Ausgabe 06/2009 beschreibt die Funktionalitat von SW 1.0 bis 6.x.

Welche wesentlichen neuen Funktionen sind bei SW 6.08.26 bis
SW 6.08.27 dazugekommen?

— Beseitigung der Randbedingung bei der Kombination Bremsen/Erd-
schluss/RLI

— Erdschluss mit Linearmotor

— Bei Leistungsteil -0JA den Spitzenstrom erhéht

* Die Ausgabe 05/2010 beschreibt die Funktionalitat von SW 1.0 bis 6.x.

Welche wesentlichen neuen Funktionen sind bei SW 6.08.28 dazugekom-
men?

— Berichtigung der Bezugsgrofie bzgl MD 1266 “Thermische Motorausla-
stung”

— Signal Thermische Motorauslastung in DAU

— Datensatzumschaltung bei Absolutwertgebern mdéglich

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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Vorwort

08.08:

Sicherheitshinwei -

se

Qualifiziertes Per-

sonal

Bestimmungsge-
maRer Gebrauch

Vi

/N
/N
/N

/N

Gefahr

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

Warnung

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

Vorsicht

bedeutet, dass eine leichte Kdrperverletzung eintreten kann, wenn die entspre-
chenden VorsichtsmafRnahmen nicht getroffen werden.

Vorsicht

ohne Warndreieck bedeutet, dass Sachschaden eintreten kann, wenn die ent-
sprechenden Vorsichtsmafinahmen 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 hochsten Stufe verwendet. Wenn in einem Warnhinweis mit dem Warn-
dreieck vor Personenschaden gewarnt wird, dann kann im selben Warnhinweis
zusétzlich eine Warnung vor Sachschaden angefiigt sein.

Das zugehorige Gerat/System darf nur in Verbindung mit dieser Dokumentation
eingerichtet und betrieben werden. Inbetriebsetzung und Betrieb eines Gerates/
Systems durfen nur von qualifiziertem Personal vorgenommen werden. Quali-
fiziertes Personal im Sinne der sicherheitstechnischen Hinweise dieser Doku-
mentation sind Personen, die die Berechtigung haben, Geréate, Systeme und
Stromkreise gemaf den Standards der Sicherheitstechnik in Betrieb zu neh-
men, zu erden und zu kennzeichnen.

Beachten Sie Folgendes:

Warnung

Siemens-Produkte durfen nur fir die im Katalog und in der zugehérigen techni-
schen Dokumentation vorgesehenen Einsatzfélle verwendet werden. Falls
Fremdprodukte und -komponenten zum Einsatz kommen, missen diese von
Siemens empfohlen bzw. zugelassen sein. Der einwandfreie und sichere Be-
trieb der Produkte setzt sachgemé&fRen Transport, sachgemale Lagerung, Auf-
stellung, Montage, Installation, Inbetriebnahme, Bedienung und Instandhaltung
voraus. Die zulassigen Umgebungsbedingungen mussen eingehalten werden.
Hinweise in den zugehdrigen Dokumentationen mussen beachtet werden.

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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Vorwort

Symbolerlduterun-

e

Bestelldaten—Ergénzung

Sie finden in dieser Dokumentation das abgebildete Symbol mit dem Hinweis
auf eine Bestelldaten—Erganzung. Die beschriebene Funktion ist nur laufféhig,
wenn die Steuerung die bezeichnete Option enthalt.

Maschinenhersteller

Das abgebildete Symbol erscheint in dieser Dokumentation immer dann, wenn
der Maschinenhersteller das beschriebene Funktionsverhalten beeinflussen
oder verandern kann. Beachten Sie die Angaben des Maschinenherstellers.

Technische Hinweise

Schreibweisen

Erlauterung der
Kurzangaben von
Kap. 4 und 5

Standardwert

Wertebereich
(Minimal- und
Maximalwert)

Wirksamkeit von
Anderungen

In dieser Dokumentation gelten folgende Schreibweisen und Abkurzungen:
® Maschinendatum —> MD: MD_NAME (deutsche Bezeichnung)
® Settingdatum —> SD: SD_NAME (deutsche Bezeichnung)

® Das Zeichen " =" bedeutet "entspricht”

In den Kapiteln 4 und 5 jeder Funktionsbeschreibung sind die Daten bzw. Si-
gnale erlautert, die fur die jeweilige Funktion wichtig sind. Innerhalb dieser Er-
lauterungen in Tabellenform werden einige Begriffe und Abkirzungen verwen-
det, die hier erklart werden.

Mit diesem Wert wird das Maschinen-/Settingdatum bei der Inbetriebnahme
vorbesetzt. Sind Standardwerte flr die Kanale unterschiedlich, so ist dies durch
" | ” gekennzeichnet.

Gibt die Eingabegrenzen an. Wenn kein Wertebereich angegeben ist, bestimmt
der Datentyp die Eingabegrenzen und das Feld wird mit "+:%" gekennzeichnet.

In der Steuerung werden Anderungen von Maschinendaten, Settingdaten 0.4.
nicht sofort wirksam. Die Bedingungen des Wirksamwerdens sind deshalb im-
mer angegeben. In der folgenden Liste sind die verwendeten Moglichkeiten
priorisiert aufgezahlt:

* POWER ON (po) Taste "RESET” auf der Frontplatte des NCU-Moduls,
bzw. Aus-/Einschalten der Spannungsversorgung

® NEW_CONF (cf) — Funktion "Neu Konfigurierung” der PLC-Nahtstelle
— Taste "RESET” auf der Bedieneinheit, oder

* RESET (re) Taste "/RESET” auf der Bedieneinheit, oder

e Sofort (im) nach der Eingabe des Wertes

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved B
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08.06

Schutzstufe

Einheit

Datentyp

Datenhaltung

viii

Es gibt die Schutzstufen 0 bis 7, wobei die Verriegelung flur Schutzstufe 0 bis 3
(4 bis 7) tber Kennwort-Setzen (Schlisselschalter-Stellung) aufgehoben wer-
den kann. Der Bediener hat nur Zugang zu Informationen, die dieser bestimm-
ten Schutzstufe und den niedrigeren Schutzstufen entsprechen. Die Maschi-
nendaten werden standardmafig mit unterschiedlichen Schutzstufen belegt.

In der Tabelle ist nur die Schutzstufe fur das Schreiben eingetragen. Es besteht
jedoch eine feste Zuordnung zwischen Schreib- und Lesestufen:

Schutzstufe beim Schreiben Schutzstufe beim Lesen
0 0
1 1
2 4
Literatur: /BA/, Bedienungsanleitung

/FB/, A2, Diverse Nahtstellensignale

Die Einheit bezieht sich auf die Standardeinstellung der Maschinendaten
SCALING_FACTOR_USER_DEF_MASK und
SCALING_FACTOR_USER_DEF.

Liegt dem MD keine physikalische Einheit zugrunde, so ist das Feld mit "-" ge-
kennzeichnet.

In der Steuerung werden folgende Datentypen verwendet:

e DOUBLE
Real- oder Integerwerte (Kommawerte oder ganzzahlige Werte)
Eingabegrenzen von +/—4,19*10-307 bis +/—1,67*10308

e DWORD
Integerwerte (ganzzahlige Werte)
Eingabegrenzen von —2,147*10° bis +2,147*10°

* BOOLEAN
Mdogliche Eingabewerte: true oder false bzw. 0 oder 1

* BYTE
Integerwerte (ganzzahlig) von —128 bis +127

® STRING
bestehend aus max. 16 ASCII-Zeichen (GroRRbuchstaben, Ziffern und
Unterstrich)

Die Erlauterungen der PLC-Nahtstelle in den einzelnen Funktionsbeschreibun-
gen gehen von einer theoretischen Maximalanzahl der Komponenten aus:

® 4 Betriebsartengruppen (zugehérige Signale abgelegt in DB11, ...)
* 8 Kanale (zugehorige Signale abgelegt in DB21, ...)

® 18 Achsen (zugehorige Signale abgelegt in DB31, ...)

Die wirklich realisierbare Komponentenanzahl des jeweiligen Softwarestandes
entnehmen Sie bitte

Literatur: /FB/, K1, BAG, Kandle, Programmbetrieb

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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SIMODRIVE 611D / SINUMERIK 840D/810D
Antriebsfunktionen

Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1)

1 Kurzbeschreibung . ........ ... i i e DB1/1-3
2 Ausfiihrliche Beschreibung . .......... ... i i DB1/2-5
21 Impulsloschung . ... DB1/2-5
2.2 Relaisfunktionen/Betriebsmeldungen .............. ... ... . ... DB1/2-7
221 Schwellenmoment fir Md <Mdx . ... ... DB1/2-9
222 Minimaldrehzahl fur [nistf <nmin ......... ... ... ... . DB1/2-10
2.2.3 Schwellendrehzahl flrnist<nx ........ ... .. ... DB1/2-12
224 Drehzahl im Sollbereich fur nist=nsoll . .................... ... DB1/2-12
2.3 Filter fir Strom- und Momentenanzeige . ...................... DB1/2-13
2.4 Alarmreaktion, Alarme ausblenden . ......... ... ... ... .. ..... DB1/2-15
3 Randbedingungen .......... ...t i i e DB1/4-21
4 Datenbeschreibungen (MD,SD) .........cciiiiiiiiiiiiiiiiiinennn, DB1/4-21
5 Signalbeschreibungen ......... ... . i i s DB1/5-23
6 Beispiel ..o i e e DB1/7-29
7 Datenfelder, Listen ............. ittt i ittt iaaeaas DB1/7-29
7.1 Impulsloschung . ... DB1/7-29
7.2 Relaisfunktionen . ........ ... DB1/7-29
7.2.1 Schwellenmoment fir Md <Mdx . ..., DB1/7-29
7.2.2 Minimaldrehzahl fur [nistf <nmin ......... ... ... ... . DB1/7-30
7.2.3 Schwellendrehzahlnist<nx ........ ... . i, DB1/7-30
7.2.4 Drehzahl im Sollbereich nist=nsoll ....................... ... DB1/7-30
7.3 Filter far Strom- und Momentenanzeige . ...................... DB1/7-30
7.4 Alarmreaktion, Ausblendenvon Alarmen . ..................... DB1/7-31

O Siemens AG 2010 All Rights Reserved .
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Platz fUr Notizen
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Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1)

1 Kurzbeschreibung

Kurzbeschreibung

Impulsléschung
bei Wegnahme der
Reglerfreigabe

Meldefunktionen/
Betriebsmel-
dungen

Signalaustausch
tiber
Systemvariable

Alarmreaktion,
Ausblenden von
Alarmen

Nach Wegnahme der Reglerfreigabe Antrieb (durch Klemme 64, durch die NC,
PLC oder im Fehlerfall) bremst der Antrieb an der Momentengrenze mit
Drehzahlsollwert = 0 ab, bis die Abschaltdrehzahl unterschritten oder die
Zeitstufe abgelaufen ist. AnschlieRend werden die Impulse geléscht.

Abhéangig von einstellbaren Grenzen, kénnen Meldungen tber Drehmoment
und Drehzahl an die PLC ausgegeben werden. Die Betriebsmeldungen kénnen
auch in den Service-Bildern betrachtet werden.

Die Signale "Antriebsauslastung”, "Antriebsmomentensollwert” und "Stromist-
werte der Achse/Spindel” kdnnen mit dem zur Gléttung implementierten
PT1-Filter Uber Maschinendaten parametriert werden.

Mit Hilfe von Systemvariablen kénnen Uber das Teileprogramm Antriebssignale
gelesen werden:

* Antriebsauslastung ($AA_LOAD), beschrieben in /FBA/ DD1
* Antriebsmomentensollwert (JAA_TORQUE)
* Antriebswirkleistung ($AA_POWER)

e Stromistwerte der Achse/Spindel ($AA_CURR)

Weitere Informationen zur Programmierung:
Literatur: /PGA/ Programmieranleitung Arbeitsvorbereitung, Kapitel 1 und 15

Es existieren vom Anwender projektierbare Uberwachungen. Die Alarme
kdnnen ausgeblendet und die Abschaltreaktion auf einen Fehler (sofortige
Impulssperre oder |6schen der Reglerfreigabe Antrieb) eingestellt werden.

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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1 Kurzbeschreibung

Platz fir Notizen
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Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1)

2.1 Impulsliéschung

Ausfuhrliche Beschreibung

21 Impulsléschung
1403 ‘ PULSE_SUPPRESSION_SPEED Querverweis: —
Abschaltdrehzahl Impulsléschung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 0.0 0.0 7 200.0 FLOAT sofort
HSA: 2.0

Die Standardvorbelegung ist abhéngig vom Motortyp (VSA = 0, HSA = 2) und
wird durch die Antriebskonfiguration bei der Inbetriebnahme parametriert. Der
Standardwert O bedeutet, dass das Maschinendatum inaktiv geschaltet wird.
Die Impulsléschung erfolgt nun ausschlief3lich tber

MD 1404: PULSE_SUPPRESSION_DELAY.

Nach Wegnahme der Reglerfreigabe Antrieb (dies ist mit Klemme 64, durch die
NC oder im Fehlerfall moglich) bremsen die Antriebe an ihrer Momentengrenze
ab. Unterschreitet der Betrag des Drehzahlistwertes im Laufe eines Abschalt-
vorganges die vorgegebene Drehzahlschwelle, wird die Impulsfreigabe ge-
I6scht und die Antriebe trudeln aus.

Die Impulse werden schon vorher geldscht, wenn die im MD 1404 eingestellte
Zeitstufe abgelaufen ist.

Die Funktionalitat des MD 1403 ist erforderlich, falls ein Uberschwingen bei Er-
reichen der Drehzahl Null nach Wegnahme der Reglerfreigabe unterdriickt wer-
den soll.

Hinweis

Bei Wegnahme des Nahtstellensignals der Reglerfreigabe durch die PLC, er-
folgt die Abschaltung NC- und antriebsseitig sequentiell mit unterschiedlich
einstellbarer Zeitstufe.

Achsspezifisches MD 36620: SERVO_DISABLE_DELAY_TIME und

MD 36060: STANDSTILL_VELO_TOL.

Bei einem Antriebsfehler oder Wegnahme von Klemme 64 wird ausschlief3lich
antriebsseitig mit MD 1403 und MD 1404 abgeschaltet.

Literatur /FB, A2/ Funktionsbeschreibung
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Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1) 11.07:

2.1 Impulsléschung

1404 PULSE_SUPPRESSION_DELAY Querverweis: —
Zeitstufe Impulsléschung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 100.0 0.0 8388607.0 FLOAT sofort
HSA: 5 000.0
Die Standardvorbelegung ist abhéngig vom Motortyp
(VSA = 100, HSA = 5 000) und wird durch die Antriebskonfiguration bei der
Inbetriebnahme parametriert.
Eingabe der Zeitstufe fur Impulsléschung (Impulsfreigabe = 0). Nach Wegnah-
me der Reglerfreigabe Antrieb (dies ist moglich mit Klemme 64, durch die NC
oder im Fehlerfall) werden nach der einstellbaren Zeitstufe die Ansteuerimpulse
der Leistungsteiltransistoren antriebsseitig geléscht.
Die Impulse werden schon vorher geloscht, falls die im
MD 1403: PULSE_SUPPRESSION_SPEED eingestellte Drehzahlschwelle vor-
her unterschritten wird.
Hinweis
Bei Wegnahme des Nahtstellensignals der Reglerfreigabe durch die PLC er-
folgt die Abschaltung NC- und antriebsseitig sequentiell mit unterschiedlich
einstellbarer Zeitstufe.
Es sollte MD 1605 > MD 1404 gewahlt werden, da sonst die Wegnahme der
Reglerfreigabe Antrieb zum Alarm 300608 Drehzahlreglerausgang begrenzt”
fuhrt.
Zusatzlich sollte MD 1404 > als MD 36610 gewahlt werden.
Achsspezifische-MD 36620: SERVO_DISABLE_DELAY_TIME und
MD 36060: STANDSTILL_VELO_TOL.
Bei einem Antriebsfehler oder Wegnahme von Klemme 64 wird ausschlief3lich
antriebsseitig mit MD 1403 und MD 1404 abgeschaltet.
Literatur /FB, A2/ Funktionsbeschreibung
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Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1)

2.2 Relaisfunktionen/Betriebsmeldungen

2.2 Relaisfunktionen/Betriebsmeldungen
1002 ‘ MONITOR_CYCLE_TIME Querverweis: —
Uberwachungstakt Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
31,25 us 3200 128 3200 UNS.WORD Power On

810D: In diesem Takt werden die Relaisfunktionen, die Kuhlkérper- und Motor-
temperaturiiberwachung gerechnet. Der Eingabewert muss ein ganzzahliges
Vielfaches von 32 x MD 1000 sein (ansonsten Parametrierfehler). Der Stan-
dardwert bedeutet eine Uberwachungszeit von 20 ms.

MD 1002 = K x 32 x MD 1000 K=1,23,..

840D/611D: In diesem Takt werden die Kuhlkdrper- und Motortemperaturiiber-
wachung gerechnet. Die Relaisfunktionen werden im Lagereglertakt gerechnet.
Der Eingabewert muss ein Vielfaches von 4ms sein (ansonsten Parametrierfeh-
ler). Der Standardwert bedeutet eine Uberwachungszeit von 100 ms.

MD 1002 =K x 128 K=1,23,..25

Hinweis

Eine Uberschreitung der Rechenzeit in der Interruptebene ist nicht zulassig und
fuhrt zum Abschalten des Antriebs (Systemfehler).

Das Maschinendatum muss in allen Achsen eines Regelungseinschubes
gleich sein, d.h. bei 810D muss in allen Achsen der gleiche Wert eingetragen
sein, bei einem 611D Doppelachsmodul in beiden Achsen des Moduls.
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Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1)

08.06

2.2 Relaisfunktionen/Betriebsmeldungen

1012 FUNC_SWITCH Querverweis: —
Funktionsschalter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex 0004 0000 00B5 WORD sofort
Eingabe der Konfiguration flr Einschaltfunktionalitat.
Tabelle 2-1 Funktionsschalter
Bit-Nr. Bedeutung Hinweis Standardvorbe-
legung
VSA HSA
Bit 0 Hochlaufgebernachfiihrung 0 = nicht aktiv 0 0
nur 840D 1 = aktiv
Bit 1 reserviert 0 0
Bit 2 Antrieb bereit 0 = der Antrieb ist bereit, wenn keine 1 1
Nahtstelle: Alarme anstehen.
"DRIVE READY” DB31, ... DBX 93.5 1 = der Antrieb ist bereit, wenn gleich-
zeitig folgende Bedingungen anste-
hen:
— kein Alarm
—KL. 663 =1 (810D)/(611D-Modul)
NST "611D-Ready” DB10 DBX 108.6 Alle vorhandenen Antriebe melden
"Drive Ready”, KI. 63 und KI. 64 des
E/R-Moduls sind angesteuert, unabhan-
gig von S 1.2 "Betriebsbereit/Stérung”.
Bit 3 Relaisfunktionen aktiv 0 = Relaisfunktion ausschalten 0 1
(bei 840D immer aktiv, 1 = Relaisfunktion einschalten
bei 810D CCU2 steht die Funktion ab m| < mgx
SW 2.4 zur Verfugung, INist] < Nmin
nicht bei 810DE CCU1) INist < Ny
Nist = Nsol, Hochlaufvorgang beendet
Bit 4 Parametrierfehler 0 = (Voreinstellung). Ein Parametrierfeh- | O 0
nur 840D ler fuhrt zur Abschaltung (Reglersperre).
1 = Ein Parametrierfehler fiihrt zu einer
Warnmeldung am Bildschirm.
Bit 5 “Fehler I_RLI_ERR ausblenden” 0 0
Bit 6 reserviert
Bit 7 Vorbesetzung Vorsteuerdrehzahl (AM) 0 = der Antrieb bringt den Motor direkt 0 0
nur 840D bei Impulsléschung und Wiederfreigabe | auf die anstehende Solldrehzahl.
des Antriebs auf den noch drehenden
Motor 1 = der Antrieb bremst den Motor in
Richtung auf Drehzahl O und beschleu-
nigt dann auf die anstehende Solldreh-
zahl.
Bit 8-15 reserviert 0 0
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1)

2.2 Relaisfunktionen/Betriebsmeldungen

2.21 Schwellenmoment fiir Md < Mdx

Hinweis

Bei SINUMERIK 810D CCU2 miissen die Relaisfunktionen tiber MD 1012,

Bit 3 aktiviert sein.

1428 TORQUE_THRESHOLD_X[n]0...7 Index des Param.-Satzes

Querverweis: —

Schwellenmoment

Relevant:
VSA/HSA/SLM

Schutzstufe:
2/4

Einheit: Standard:
% 90.0

Maximal:
100.0

Minimal:
0.0

Datentyp:
FLOAT

Wirksamkeit:
sofort

Das Maschinendatum legt den Momentengrenzwert fest, bei dessen Uber-
schreitung die PLC-Meldung NST "My < Mgy” DB 31, ... DBX 94.3 inaktiv wird.
Der Eingabewert bezieht sich auf den aktuellen Drehmomentengrenzwert. Ana-
log zu diesem Wert ist oberhalb der Nenndrehzahl im Bereich konstanter
Leistung (Feldschwéachbereich) das maximale zuldssige Drehmoment vom
Betriebspunkt abhéangig. So ergibt sich eine mit der Funktion 1/n bzw. ab dem
Kippmoment 1/n2 abfallende Schwellenmomentkurve.

\

MD 1235 Miiop

Y

MD 1230 ' / _
\ Leistungsbegrenzung
aktueller Drehmo- Mgrenz >
mentengrenzwert /
............. R
Schwellenmo- -
ment= Mdx S.. _1_”1
......
n
Bild 2-1 Verlauf der Drehmomentenschwelle fiir die Meldung My < Mgy

Die Meldung "My < Mgy” wird im aktiven Zustand verriegelt, solange das NST
"Hochlaufvorgang beendet” DB 31, ... DBX 94.2 nicht aktiv ist. Ist der "Hochlauf-
vorgang beendet” aktiv, so wird noch die Verzdgerungszeit (MD 1429) abgewar-
tet, erst jetzt kann die Meldung "My < Mgy” inaktiv werden.
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Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1) 03.07:
2.2 Relaisfunktionen/Betriebsmeldungen

1429 TORQUE_THRESHOLD_X_DELAY Querverweis: —
Verzdgerungszeit My < Mgy Meldung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 800.0 0.0 1 000.0 FLOAT sofort

Eingabe der Verzdgerungszeit, die ablaufen muss, bis nach der Meldung
"Hochlaufvorgang beendet” die Meldung "My < Myy” inaktiv werden kann. So-
lange "Hochlaufvorgang beendet” nicht aktiv ist und die Verzégerungszeit noch
nicht abgelaufen ist, wird die Meldung "My < Mgy” unabhangig vom Drehmo-
ment auf "High” gesetzt.

222 Minimaldrehzahl fiir [njs¢| < Nmin

Hinweis

Bei SINUMERIK 810D CCU2 miissen die Relaisfunktionen tiber MD 1012,
Bit 3 aktiviert sein.

1418 SPEED_THRESHOLD_MIN[n] Querverweis: —
Nmin fUr [Nist/< Nmin Meldung Relevant: Schutzstufe:
[Antriebsparametersatz]: 0 ... 7 VSA/HSA/SLM 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 5.0 0.0 100 000.0) FLOAT sofort
SLM: 0.3

Eingabe der Schwellendrehzahl fir Uberwachungszwecke. Unterschreitet die
Istdrehzahl die eingestellte Schwellendrehzahl (betragsménig), so kommt es
zur Meldung an die PLC, NST ”"|njst/<nmin” DB 31, ... DBX 94.4, siehe Bild 2-2.
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08.06 Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1)

2.2 Relaisfunktionen/Betriebsmeldungen

Drehzahlistwert Drehzahlsollwert
Nist Nsoll MD 1426:
Orehzahi SPEED_DES_EQ_ACT_TOL
ny
. ( B B} B
/. . )) [
: ' ()() Drehzahltoleranzband
fooNS N )
1 1 ‘l- ) ) : 1
1 1 1 i 1
1 1 1 i 1
MD 1417 : : : : :
Ny - : - = - = - - = =
1 1 1 1 1 '
MD 1418 ! ! ! ! ! !
N ) L PR - — —_ ) — =
min o ' ' ' ' '
o 1 1 1 1 '
o ' ' ' ' '
o 1 1 1 1 '
! o 1 1 1 (( 1 '
! L L L -
. )Y =
NST o : : Zeit
“Hochlaufvorgang !+ ! ! ! ! ! !
beendet” ol o X X
ki A [ ' ' ' ( i 1
1=aktiv CT<To L T TsTp )) : :
, 1 !deshalb , ' I Meldung, , !
v 'keine ' die verrie- ' '
O=inakii ' Meldung | | gelt wird (( X : -
Y ' ' ' ) ' '
NST : Vo ' ' ' ' ' Zeit
Mist = Nsoll” ! Lo Lo : :
/'y oy 1 1 1 1 '
_ . [ 1 ' ' (( Il '
1=aktiv o T? - )Y [ GE— .
. | D " T>Tp  T>Tp Tp= Antriebs-MD 1427:
v hdeshalb oy peigyng ' IMeldung| SPEED_DES_EQ ACT DELAY
v keine Mel- ' !
O=inaktiv . dung ©_ $S ' >
NST ' : Zeit
l
l
"INist | < Nmin” X
[} L
1=aktiv :
l
l
O=inaktiv : 06 >
NST : Zeit
"Inist | < ny” :
1=aktiv
O=inaktiv ()() -
Zeit

Bild 2-2 Nahtstellensignale (NST)
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Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1)

03.07:

2.2 Relaisfunktionen/Betriebsmeldungen

223 Schwellendrehzahl fiir njg¢ < ny
Hinweis
Bei SINUMERIK 810D CCU2 miissen die Relaisfunktionen tiber MD 1012,
Bit 3 aktiviert sein.
1417 SPEED_THRESHOLD_X|n]0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
ny fur |njst|< ny Meldung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 6 000.0 0.0 100 000.0 FLOAT sofort
SLM: 120.0
Eingabe der Schwellendrehzahl fiir Uberwachungszwecke. Unterschreitet die
Istdrehzahl die eingestellte Schwellendrehzahl (betragsménig), so kommt es
zur Meldung an die PLC (NST "nijs<n,” DB 31, ... DBX 94.5), siehe Bild 2-2.
224 Drehzahl im Sollbereich fiir njg¢ = ngg
Hinweis
Bei SINUMERIK 810D CCU2 miissen die Relaisfunktionen tiber MD 1012,
Bit 3 aktiviert sein.
1426 SPEED_DES_EQ_ACT_TOL[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Toleranzband fUr njs; = ngo Meldung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 20.0 0.0 10 000.0 FLOAT sofort
SLM: 1.0
Eingabe des Ansprechwertes fur das Toleranzband der PLC-Statusmeldungen
NST "njst = Ngg” DB 31, ... DBX 94.6 und
NST "Hochlaufvorgang beendet” DB 31, ... DBX 94.2.
Die Meldung "njst = hgg)” Wird aktiv, wenn der Drehzahlistwert in das eingestellte
Toleranzband um den Drehzahlsollwert eintritt und mindestens fir die Verzdge-
rungszeit (MD 1427) darin verblieben ist. Wird das Toleranzband verlassen,
wird die Meldung sofort inaktiv.
Die Meldung "Hochlaufvorgang beendet” wird gleichzeitig mit der Meldung
"Njst = Ngp)” aktiv, sie wird jedoch bis zur nchsten Sollwertédnderung in der
aktiven Stellung verriegelt, auch wenn der Drehzahlistwert das Toleranzband
verlaRt. Die Meldung "Hochlaufvorgang beendet” wird sofort inaktiv, wenn sich
der Sollwert andert, siehe Bild 2-2.
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08.06 Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1)
2.3 Filter fiir Strom- und Momentenanzeige
Funktionalitat ab SW 3.40/04
Solange die Steuerung das Verstellen des Drehzahlsollwertes meldet, ist das
Toleranzband um den letzten Sollwert "eingefroren”. Die Meldung wird geldscht,
wenn der Sollwert das Toleranzband verlaf3t. Damit fallt die Meldung nicht ab
bei Sollwertspriingen innerhalb des Toleranzbandes.
Siehe auch "Hochlaufzeitmessung”, MD 1723: ACTUAL_RAMP_TIME.
1427 SPEED_DES_EQ_ACT_DELAY Querverweis: —
Verzdgerungszeit nis;=nso Meldung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 200.0 0.0 500.0 FLOAT sofort
Eingabe der Verzdgerungszeit bei der die "nis; = ngg” Meldung nach Eintritt in
das Toleranzband (MD 1426) ansprechen soll, siehe Bild 2-2.
2.3 Filter fir Strom- und Momentenanzeige
Filter fur die Stromistwertanzeige
1250 ACTUAL_CURRENT_FILTER_FREQ Querverweis: —
Eckfrequenz Stromistwertglattung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 100.0 0.0 8 000.0 FLOAT sofort

Eingabe der 3dB-Eckfrequenz f, der Querstromistwertglattung (PT1-Tiefpass)
fur die Anzeige. Die Zeitkonstante T1 des PT1-Filters ergibt sich aus der Formel
T1=1/(2 n fy). Die Anzeige erfolgt im MD 1708: ACTUAL_CURRENT.

Die Berechnung des Filters erfolgt im Stromreglertakt.

Dieses Maschinendatum hat keine Auswirkung auf die Regelung.

Hinweis

Bei einer Eingabe mit Werten < 1 Hz wird das Filter inaktiv geschaltet.
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08.06

2.3 Filter fiir Strom- und Momentenanzeige

Filter fur die Momentensollwertanzeige

1251 LOAD_SMOOTH_TIME nur 840D Querverweis: —
Zeitkonstante Motorauslastung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 0.0 0.0 1 000.0 FLOAT sofort
Die Glattung dient einer ruhigeren Anzeige der Motorauslastung (MD 1722) auf
der HMIL.
Die Berechnung des Filters erfolgt im Lagereglertakt.
Hinweis
Bei einer Eingabe von "0” wird das Filter inaktiv geschaltet.
1252 ‘ TORQUE_FILTER_FREQUENCY Querverweis: —
Eckfrequenz Momentensollwertgléattung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 100.0 0.0 8 000.0 FLOAT sofort
Eingabe der 3dB-Eckfrequenz f, der Momentensollwertglattung (PT1-Tiefpass)
fur die Anzeige. Die Zeitkonstante T1 des PT1-Filters ergibt sich aus der Formel
Tl = 1/(2emefy).
Die Berechnung des Filters erfolgt im Drehzahlreglertakt.
Dieses Maschinendatum hat keine Auswirkung auf die Regelung.
Hinweis
Bei einer Eingabe mit Werten < 1 Hz wird das Filter inaktiv geschaltet.
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03.07 Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1)
2.4 Alarmreaktion, Alarme ausblenden
24 Alarmreaktion, Alarme ausblenden
1600 \ ALARM_MASK_POWER_ON Querverweis: —
Ausblendbare Alarme (Power On) Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex 0 0 83BE UNS.WORD sofort

Mit diesem Maschinendatum kdnnen Power On-Alarme ausgeblendet werden.
Ist das entsprechende Bit = 0, so ist die entsprechende Uberwachung aktiv.
StandardmaRig sind alle Uberwachungen aktiv.

Tabelle 2-2 Ausblendbare Power On-Alarme

Bit-Nr. Bedeutung Alarm-Nr.

Bit 0 Interne Fehler — nicht ausblendbar

Bit 1 Messkreisfehler Strombetrag?) 300501

Bit 2, nur 840D | Messkreisfehler Phasenstrom RY) 300502

Bit 3, nur 840D | Messkreisfehler Phasenstrom S1) 300503

Bit 4 Messkreisfehler Motormesssystem 300504

Bit 5 Messkreisfehler Absolutspur Motormesssystem 300505

Bit 6 -

Bit 7 Synchronisationsfehler Rotorlage 300507

Bit 8 Nullmarkeniiberwachung Motormesssystem 300508

Bit 9 Umrichtergrenzfrequenz tGberschritten 300509

Bit 10 Fehler bei Mittenfrequenzmessung 300510
— nicht ausblendbar

Bit 11 Messwertspeicher aktiv — 300511
nicht ausblendbar

Bit 12 -

Bit 13 -

Bit 14 -

Bit15 Kuhlkorpertemperatur iberschritten 300515

1) Das Ausblenden dieser Alarme kann zur Zerstérung des Leistungsteiles fuih-

ren.

Hinweis

Power On-Alarme sind nur Uber Hardware-Reset quittierbar.
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08.06

2.4 Alarmreaktion, Alarme ausblenden

Wichtig

Das Ausblenden der Power On-Alarme kann zur Zerstdérung des Leistungsteils
oder der Maschinenmechanik fiihren.

1601 ALARM_MASK_RESET Querverweis: —
Ausblendbare Alarme (Reset) Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex 0000 0000 FFFF UNS.WORD sofort
Mit diesem Maschinendatum kdnnen Reset-Alarme ausgeblendet bzw. abge-
schaltet werden. Ist das entsprechende Bit = 0, so ist der Alarm aktiv. Standard-
maRig sind alle Alarme aktiv.
Tabelle 2-3 Ausblendbare Reset-Alarme
Bit-Nr. Bedeutung Alarm-Nr.
Bit 0 nicht ausblendbar durch Software-Verriege-
lung (Konfigurationsfehler)
Bit 1 -
Bit 2 -
Bit 3 -
Bit 4 -
Bit 5 -
Bit 6, nur 840D Flussreglerausgang begrenzt 300606
Bit 7, nur 840D Stromreglerausgang begrenzt 300607
Bit 8 Drehzahlreglerausgang begrenzt 300608
Bit 9 Gebergrenzfrequenz Uberschritten 300609
Bit 10 -
Bit 11 -
Bit 12 -
Bit 13 maximale zulassige Motortemperatur tberschrit- 300613
ten
Bit 14 Motortemperatur tberschritten 300614
Bit 15 -
Hinweis
Reset-Alarme sind Uber die Taste Reset quittierbar.
I Wichtig
- Das Ausblenden der Reset-Alarme kann zur Zerstérung des Leistungsteils
fuhren.
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2.4 Alarmreaktion, Alarme ausblenden

1612 ALARM_REACTION_POWER_ON Querverweis: —
Projektiertbare Abschaltreaktion bei PO-Alarme Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex 2FBC 0000 FFFF UNS.WORD sofort
HSA: FFFF
Eingabebitfeld zum Umschalten des jeweiligen Power On-Alarms. Es kann zwi-
schen der Abschaltreaktion "Impulssperre”, Bit = 1 bzw. "Reglersperre”,
Bit = O (Abschalten Uber MD 1403/MD 1404 ) gewahlt werden. Die Standard-
vorbelegung ist abhéngig vom Motortyp (VSA/SLM = 2FBC, HSA = FFFF)
und wird durch die Antriebskonfiguration bei der Inbetriebnahme parametriert.
Wichtig
Es besteht die Méglichkeit, dass die Alarme Uber das Maschinendatum
MD 1600 ALARM_MASK_POWER_ON abgeschaltet bzw. ausgeblendet wer-
den, also nicht aktiv sind.
Tabelle 2-4 Projektierbare POWER ON-Alarme
Bit-Nr. Bedeutung Alarm-Nr. | Standardvorbe-
legung
VSA/ HSA
SLM
Bit 0 Impulssperre bei Systemfehler 0 1
Bit 1 nicht projektierbar (Messkreisfehler Strombetrag) 300501 |0 1
Bit 2 - 1 1
Bit 3 - 1 1
Bit 4 nicht projektierbar (Messkreisfehler Motormesssystem) 300504 |1 1
Bit 5 nicht projektierbar (Messkreisfehler Motormesssystem 300505 |1 1
optischer Geber)
Bit 6 Impulssperre NC-Lebenszeichen 300500 |0 1
(ab Sw 4.2
300506)
Bit 7 bei 810D: nicht projektierbar 300507 |1 1
(Sychronisationsfehler Rotorlage)
bei 840D: Impulssperre Synchronisationsfehler Rotorlage
(gultig bis SW 2)
Bit 8 Impulssperre bei Nullmarkentiberwachung Motormesssystem 300508 |1 1
Bit 9 Impulssperre bei Umrichtergrenzfrequenz uberschritten 300509 |1 1
Bit 10 nicht projektierbar (Drehzahl zu hoch bei Hochlauf) 1 1
Bit 11 nicht projektierbar (Trace lief bei Hochlauf) 1 1
Bit 12 - 0 1
Bit 13 nicht projektierbar (Erschlusstest erkannt) 300513 1 1
Bit 14 - 0 1
Bit 15 Impulssperre bei Kuhlkdrpertemperatur tberschritten 300515 |0 1
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SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010 DB1/2-17




Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1)

08.06

2.4 Alarmreaktion, Alarme ausblenden

1613 ALARM_REACTION_RESET Querverweis: —
Projektiertbare Abschaltreaktion Reset-Alarme Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex 0100 0000 FFFF UNS.WORD sofort
HSA: FFFF
Eingabebitfeld zum Umschalten des jeweiligen 611D Reset-Alarms. Es kann
zwischen der Abschaltreaktion Impulssperre (Bit = 1) bzw. Reglersperre
(Bit = 0) gewahlt werden (Abschalten tber MD 1403/MD 1404). Die Standard-
vorbelegung ist abhéngig vom Motortyp (VSA = 0100, HSA = FFFF) und wird
durch die Antriebskonfiguration bei der Inbetriebnahme parametriert.
| Wichtig
- Es besteht die Méglichkeit, dass die Alarme Uber das
MD 1601: ALARM_MASK_RESET abgeschaltet bzw. ausgeblendet werden,
also nicht aktiv sind.
Tabelle 2-5 Projektierbare Reset-Alarme
Bit-Nr. Bedeutung Alarm-Nr. | Standardvorbe-
legung
VSA/ HSA
SLM
Bit 0 Impulssperre bei Konfigurationsfehler 3007xx 0 1
Bit 1 - 0 1
Bit 2 - 0 1
Bit 3 - 0 1
Bit 4 Impulssperre Motorgeber unjustiert 300604 | O 1
Bit 5 - 0 1
Bit 6 - 0 1
Bit 7 - 0 1
Bit 8 Impulssperre Reglerausgang begrenzt 300608 |1 1
Bit 9 Impulssperre bei Alarm: Geberfrequenz Uberschritten 300609 |0 1
Bit 10 - 0 1
Bit 11 - 0 1
Bit 12 - 0 1
Bit 13 Impulssperre bei Alarm: maximale zulassige Motortemperatur 300613 |0 1
Uberschritten
Bit 14 Impulssperre bei Alarm: Motortemperatur Uberschritten 300614 |0 1
Bit 15 - 0 1
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Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1)

2.4 Alarmreaktion, Alarme ausblenden

1731 CL1_PO_IMAGE Querverweis: —
Abbild PO-Alarm-Register Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 65 535 UNS. WORD sofort
Dieses Maschinendatum dient zur Anzeige des internen Power On-Alarm-Re-
gisters. Das MD 1600: ALARM_MASK_POWER_ON wird fur dieses Diagnose-
datum nicht beriicksichtigt.
Es werden auch ausgeblendete PO-Alarme (MD 1600) angezeigt
Ist das Bit n = 1 gesetzt, wird der Alarm 300500 + n angezeigt.
1732 CL1_RES_IMAGE Querverweis: —
Abbild RES-Alarm-Register Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 65 535 UNS. WORD sofort

Dieses Maschinendatum dient zur Anzeige des internen Alarm-Reset-Re-
gisters. Das MD 1601: ALARM_MASK_RESET wird furr dieses Diagnosedatum
nicht beriicksichtigt.

Es werden auch ausgeblendete RESET-Alarme (MD 1601) angezeigt
Ist das Bit n = 1 gesetzt, wird der Alarm 300600 + n angezeigt.

Hinweis

Dieser Anzeigewert wird nur durch einen NC-seitigen Reset zurlickgesetzt
(Software-Reset).
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2.4 Alarmreaktion, Alarme ausblenden

Platz fir Notizen
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08.06 Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1)
4 Datenbeschreibungen (MD, SD)

Randbedingungen 3

keine

Datenbeschreibungen (MD, SD) 4

siehe Kapitel 2
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4 Datenbeschreibungen (MD, SD)

Platz fir Notizen
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08.06 Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1)

5 Signalbeschreibungen

Signalbeschreibungen

DB 31, ... Hochlaufvorgang beendet

DBX94.2

Datenbaustein Signal(e) von Achse/Spindel (Antrieb — PLC)

Flankenauswertung: nein \ Signal(e) aktualisiert: zyklisch \ Signal(e) gultig ab SW-Stand: 1.1
Signalzustand 1 bzw. Es wird an die PLC gemeldet, dass nach einer neuen Drehzahlsollwertvorgabe der

Flankenwechsel 0 —> 1 | Drehzahlistwert das Drehzahltoleranzband MD 1426: SPEED_DES_EQ_ACT_TOL
(Toleranzband flr ngg) = njst — Meldung) erreicht hat und fir mindestens der mit

MD 1427: SPEED_DES_EQ_ACT_DELAY (Verzégerungszeit ngg) = njst — Meldung)
festgelegten Zeitdauer innerhalb dieses Toleranzbandes geblieben ist (siehe Bild 5-6).
Falls anschlieRend der Drehzahlistwert das Toleranzband verlasst (wegen
Drehzahlschwankungen infolge Belastungsanderungen), bleibt die Meldung
"Hochlaufvorgang beendet” weiterhin anstehen (1-Signal).

Signalzustand 0 bzw. Die 0.g. Bedingungen sind noch nicht erfullt. Der Hochlaufvorgang ist somit noch nicht
Flankenwechsel 1 —> 0 | beendet.
Signal irrelevant bei ...... SINUMERIK FM-NC
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Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1) 08.06
5 Signalbeschreibungen
DB 31, ... Hochlaufvorgang beendet
DBX94.2
Datenbaustein Signal(e) von Achse/Spindel (Antrieb — PLC)
Bild 5-5
Hochlaufgeber
aktiv
(Steuenvort Servo)
aktiv
inaktiv (( -
)) .
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zahl * Drehzahlsollwert
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0 1 L (( ! >
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korrespondierend mit ....

NST "Nigt = Neoy” (DB 31, ... DBX94.6)

NST "|Mp| = Mgy (DB 31, ... DBX94.3)

MD 1426: SPEED_DES_EQ_ACT_TOL
MD 1427: SPEED_DES_EQ_ACT DELAY

weiterflihrende Literatur

/IAD/, SINUMERIK 840D Inbetriebnahmeanleitung, Kapitel SIMODRIVE 611D bzw.
/IAG/, SINUMERIK 810D Inbetriebnahmeanleitung

DB1/5-24
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08.06 Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1)
5 Signalbeschreibungen

DB 31, ... [Mgl < Mgy

DBX94.3

Datenbaustein

Signal(e) von Achse/Spindel (Antrieb — PLC)

Flankenauswertung: nein

| Signal(e) aktualisiert: zyklisch | Signal(e) giilitig ab SW-Stand: 1.1

Signalzustand 1 bzw.
Flankenwechsel 0 —> 1

Vom 611D wird an die PLC gemeldet, dass im stationaren Zustand (d.h. Hochlaufvorgang
ist abgeschlossen) der Momentensollwert |[My| das Schwellenmoment Mgy nicht
Uberschreitet (siehe Bild 5-7).

Das Schwellenmoment wird mit MD 1428: TORQUE_THRESHOLD_X (Schwellenmoment)
in % bezuglich des aktuellen Drehmomentengrenzwertes eingestellt. Der Verlauf der
Momentenschwelle ist drehzahlabhangig.

Wahrend des Hochlaufvorganges bleibt das NST: |[Mg|< Mgy auf 1-Signal. Die Meldung
[Mgl< Mgx wird erst aktiv nachdem der Hochlaufvorgang beendet ist (NST
"Hochlaufvorgang beendet” = 1) und die Meldungsverriegelungszeit fur das
Schwellenmoment

MD 1429: TORQUE_THRESHOLD_X_DELAY (Verzégerungszeit ng < ngx — Meldung)
abgelaufen ist.

Signalzustand 0 bzw.
Flankenwechsel 1 —> 0

Der Momentensollwert |Mq| ist gréRer als das Schwellenmoment Mgy.
Ggf. kann vom PLC-Anwenderprogramm eine Reaktion eingeleitet werden.

Signal irrelevant bei ......

SINUMERIK FM-NC

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved

SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010

DB1/5-25




Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1) 08.06
5 Signalbeschreibungen
DB 31, ... |Mg| < Mgy
DBX94.3
Datenbaustein Signal(e) von Achse/Spindel (Antrieb — PLC)
Bild 5-6
Hochlaufgeber aktiv
(Steuerwort Servo)
[ )
aktiv
inaktiv (( -
' 1 ) Zeit
Dreh- ' Drehzahlsollwert e
zahl : * Nsoll
) Co s . () ( R R R
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! | [
""" ' ! C (( -
\ [ T T ) ) -
, ' [N Zeit
1 1 1
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1 1 1
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! ! o o)) " " >
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“ : ! (( [ 1 1
1 L
t , e b B
' ' T 1
: wahrend des Hochlaufvorganges :4-() ?
, auf aktiv verrieg(e(lt \ ,
- 1)) - :
: f— -
Tp = SPEED_DES_EQ_ACT_DELAY Zeit
Tp2 = TORQUE_THRESHOLD_X_DELAY
korrespondierend mit .... NST "Hochlaufvorgang beendet” (DB 31, ... DBX94.2)
MD 1428: TORQUE_THRESHOLD_X
MD 1429: TORQUE_THRESHOLD_X_DELAY
MD 1427: SPEED_DES_EQ_ACT_DELAY
weiterfihrende Literatur /IAD/, SINUMERIK 840D Inbetriebnahmeanleitung, Kapitel SIMODRIVE 611D bzw.
/IAG/, SINUMERIK 810D Inbetriebnahmeanleitung

DB1/5-26
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08.06 Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1)
5 Signalbeschreibungen

DB 31, ... [Nistl < Nmin

DBX94.4

Datenbaustein

Signal(e) von Achse/Spindel (Antrieb — PLC)

Flankenauswertung: nein

| Signal(e) aktualisiert: zyklisch | Signal(e) giilitig ab SW-Stand: 1.1

Signalzustand 1 bzw.
Flankenwechsel 0 —> 1

Vom SIMODRIVE 611D wird an die PLC gemeldet, dass der Drehzahlistwert njg; kleiner ist
als die Minimaldrehzahl (npy,n). Die Minimaldrehzahl ist mit
MD 1418: SPEED_THRESHOLD_MIN festgelegt.

Signalzustand 0 bzw.
Flankenwechsel 1 —> 0

Der Drehzahlistwert ist groR3er als die Minimaldrehzahl.

Signal irrelevant bei ......

SINUMERIK FM-NC

korrespondierend mit ....

MD 1418: SPEED_THRESHOLD_MIN (Minimaldrehzahl (npin fUr Nigt< Nmin))

weiterflihrende Literatur

/IAD/, SINUMERIK 840D Inbetriebnahmeanleitung, Kapitel SIMODRIVE 611D bzw.
/IAG/, SINUMERIK 810D Inbetriebnahmeanleitung

DB 31, ...
DBX94.5
Datenbaustein

[nist] < Ny

Signal(e) von Achse/Spindel (Antrieb — PLC)

Flankenauswertung: nein

| Signal(e) aktualisiert: zyklisch | Signal(e) gilitig ab SW-Stand: 1.1

Signalzustand 1 bzw.
Flankenwechsel 0 —> 1

Vom 611D wird an die PLC gemeldet, dass der Drehzahlistwert nis; kleiner ist als die
Schwellendrehzahl (ny). Die Schwellendrehzahl ist mit
MD 1417: SPEED_THRESHOLD_X festgelegt.

Signalzustand 0 bzw.
Flankenwechsel 1 —> 0

Der Drehzahlistwert ist groer als die Schwellendrehzahl.

Signal irrelevant bei ......

SINUMERIK FM-NC

korrespondierend mit ....

MD 1417: SPEED_THRESHOLD_X (Schwellendrehzahl (ny fur nig< ny))

weiterflihrende Literatur

/IAD/, SINUMERIK 840D Inbetriebnahmeanleitung, Kapitel SIMODRIVE 611D bzw.
/IAG/, SINUMERIK 810D Inbetriebnahmeanleitung

DB 31, ...
DBX94.6
Datenbaustein

Nist = Nsoll

Signal(e) von Achse/Spindel (Antrieb — PLC)

Flankenauswertung: nein

| Signal(e) aktualisiert: zyklisch | Signal(e) gitig ab SW-Stand: 1.1

Signalzustand 1 bzw.
Flankenwechsel 0 —> 1

Vom SIMODRIVE 611D wird an die PLC gemeldet, dass nach einer neuen
Drehzahlsollwertvorgabe der Drehzahlistwert njs; das Drehzahltoleranzband

MD 1426: SPEED_DES_EQ_ACT_TOL (Toleranzband fuir ngo) = nijst — Meldung)) erreicht
hat und fir mindestens der mit MD 1427: SPEED_DES_EQ_ACT_DELAY
(Verzdgerungszeit fur ngg = njst — Meldung) festgelegten Zeitdauer innerhalb dieses
Toleranzbandes geblieben ist (siehe Bild 5-6).

Falls anschlieRend der Drehzahlistwert das Toleranzband verlasst, so wird im Gegensatz
zur Meldung "Hochlaufvorgang beendet” das NST "njg; = hgq)” auf 0-Signal gesetzt.

Signalzustand 0 bzw.
Flankenwechsel 1 —> 0

Die 0.g. Bedingungen sind noch nicht erfullt. Der Drehzahlistwert befindet sich auRerhalb
dem Drehzahltoleranzband.

Signal irrelevant bei ......

SINUMERIK FM-NC

siehe Bild 5-6

korrespondierend mit ....

NST "Hochlaufvorgang beendet” (DB 31, ... DBX94.2)
MD 1426: SPEED_DES_EQ_ACT_TOL
MD 1427: SPEED_DES_EQ_ACT_DELAY

weiterflihrende Literatur

/IAD/, SINUMERIK 840D Inbetriebnahmeanleitung, Kapitel SIMODRIVE 611D bzw.
/IAG/, SINUMERIK 810D Inbetriebnahmeanleitung
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5 Signalbeschreibungen

Platz fir Notizen
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Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1)

Beispiel

kein

Datenfelder, Listen

7.2 Relaisfunktionen

71 Impulsloschung
Tabelle 7-1 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1403 PULSE_SUPPRESSION_SPEED[DRX] Abschaltdrehzahl Impulsléschung VSA/HSA/SLM
1404 PULSE_SUPPRESSION_DELAY[DRX] Zeitstufe Impulsléschung VSA/HSA/SLM
7.2 Relaisfunktionen
Tabelle 7-2 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1002 MONITOR_CYCLE_TIME[DRX] Uberwachungstakt VSA/HSA/SLM
1012 FUNC_SWITCH[DRX] Funktionsschalter VSA/HSA/SLM
7.21 Schwellenmoment fiir Md < Mdx
Tabelle 7-3 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1428 TORQUE_THRESHOLD_X]0...7,DRX] Schwellenmoment Mdx VSA/HSA/SLM
1429 TORQUE_THRESHOLD_X_DELAY[DRX] Verzdgerungszeit 'Md < Mdx’ Meldung VSA/HSA/SLM
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1) 03.07:
7.3 Filter fiir Strom- und Momentenanzeige
7.2.2 Minimaldrehzahl fiir |[nist| < nmin
Tabelle 7-4 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1418 SPEED_THRESHOLD_MINJO...7,DRX] nmin fir 'nist < nmin’ Meldung VSA/HSA/SLM
7.2.3 Schwellendrehzahl n;g < nx
Tabelle 7-5 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1417 SPEED_THRESHOLD_X[O0...7,DRX] nx far 'nist < nx’ Meldung VSA/HSA/SLM
7.24 Drehzahl im Sollbereich njgt = ngq
Tabelle 7-6 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1426 SPEED_DES_EQ_ACT_TOLJ[O0...7,DRX] Toleranzband fur 'nsoll=nist’ Meldung VSA/HSA/SLM
1427 SPEED_DES_EQ_ACT_DELAY[DRX] Verzdgerungszeit 'nsoll=nist’ Meldung VSA/HSA/SLM
7.3 Filter fir Strom- und Momentenanzeige
Tabelle 7-7 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1250 ACTUAL_CURRENT_FILTER_FREQ[DRX] Eckfrequenz Stromistwertglattung VSA/HSA/SLM
1251 LOAD_SMOOTH_TIME[DRX] Zeitkonstante Motorauslastung VSA/HSA/SLM
1252 TORQUE_FILTER_FREQUENCY|[DRX] Eckfrequenz Momentensollwertgléattung VSA/HSA/SLM
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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08.06 Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1)
7.4 Alarmreaktion, Ausblenden von Alarmen
7.4 Alarmreaktion, Ausblenden von Alarmen
Tabelle 7-8 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1600 ALARM_MASK_POWER_ON[DRX] Ausblendbare Alarme (Power On) VSA/HSA/SLM
1601 ALARM_MASK_RESET[DRX] Ausblendbare Alarme (Reset) VSA/HSA/SLM
1612 ALARM_REACTION_POWER_ONI[DRX] Projektierbare Abschaltreaktionen Power | VSA/HSA/SLM
On-Alarme
1613 ALARM_REACTION_RESET[DRX] Projektbare Abschaltreaktionen VSA/HSA/SLM
Reset-Alarme
1731 CL1_PO_IMAGE Abbild Power On-Alarm-Register VSA/HSA/SLM
1732 CL1_RES_IMAGE Abbild RES-Alarm-Register VSA/HSA/SLM
|
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010 DB1/7-31




Betriebsmeldungen/Alarmreaktionen (DB1) 08.06
7.4 Alarmreaktion, Ausblenden von Alarmen

Platz fir Notizen
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08.06

SIMODRIVE 611D / SINUMERIK 840D/810D
Antriebsfunktionen

Diagnosefunktionen (DD1)

1 Kurzbeschreibung . ........ ... i i e, DD1/1-3
2 Ausfiihrliche Beschreibung ......... ... ... .. i DD1/2-5
2.1 Digital-Analog-Umsetzer (DAU) . ...t DD1/2-5
2.2 Softwarestand . .......... .. DD1/2-11
2.3 Diagnosemonitor .. ...t DD1/2-12
2.4 Sonstige Diagnoseparameter . ..........o i DD1/2-19
25 Variable Meldefunktion . ......... ... ... . i DD1/2-24
2.6 Normierung interner GroRen . ..........c.c. .. DD1/2-29
2.7 Lasttestparameter . ........... . DD1/2-32
3 Randbedingungen . ...t i DD1/6-33
4 Datenbeschreibungen (MD, SD) ..........ciiiiiiiiiniiinriannnnnns DD1/6-33
5 Signalbeschreibungen ...t i i i DD1/6-33
6 Beispiel . ... s DD1/6-33
7 Datenfelder, Listen ...........c.iiiiiiiiiiiii ittt iinrnansnnsnnnsnnns DD1/7-35
7.1 Digital-Analog-Umsetzer (DAU) . ...t DD1/7-35
7.2 Softwarestand . ........... . DD1/7-35
7.3 Diagnosemonitor .. ...t DD1/7-35
7.4 Sonstige Diagnoseparameter . ........ ..o DD1/7-36
7.5 Variable Meldefunktion . ........ ... ... . i DD1/7-36
7.6 Normierung interner GroRen . ..........c.co i, DD1/7-37
7.7 Lasttestparameter . ........... . DD1/7-37
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Platz fir Notizen
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08.06 Diagnosefunktionen (DD1)
1 Kurzbeschreibung

Kurzbeschreibung

Digital-Analog- Mit Hilfe des IBN-Tools bzw. HMI Advanced kénnen interne Signale den

Umsetzer, DAU

Softwarestand

sonstigeDiagnose-
parameter

Diagnosemonitor

Normierung
interner GrofRen

Messbuchsen der SINUMERIK 810D bzw. den Messbuchsen des Antriebes
611D (in Verbindung mit SINUMERIK 840D) zugeordnet werden, die dort als
Analogwerte zur Verfuigung stehen.

X 351 DAU 1
X 352 DAU 2
X 341 DAU 3
X 342 gemeinsame Bezugsmasse

Der Antriebs-Softwarestand ist in einem Anzeige-Maschinendatum hinterlegt.

Zur Diagnose stehen einige Maschinendaten zur Verfigung, die nur zur
Anzeige dienen. Der Inhalt dieser Maschinendaten wird im Bereich Diagnose /
Serviceanzeigen angezeigt.

Der Diagnosemonitor ist nur fiir Siemens-interne Zwecke von Bedeutung.

Ist nur fur Siemens-interne Zwecke von Bedeutung.
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SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010 DD1/1-3



Diagnosefunktionen (DD1) 08.06
1 Kurzbeschreibung

Platz flir Notizen
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08.06 Diagnosefunktionen (DD1)
2.1 Digital-Analog-Umsetzer (DAU)

Ausfuhrliche Beschreibung

21 Digital-Analog-Umsetzer (DAU)

1-Achs-Ausfiihrung 2-Achs-Ausfiihrung
High Performance High Performance / High Standard

0,5 Nm

2N

eeeeed
eeeReQ
L
X4
P —

X341

DAU l(\

DAU 3 OO

Bild 2-1 Digitale Regelung High Performance und High Standard ohne direktem Messsystem
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Diagnosefunktionen (DD1) 08.06

2.1 Digital-Analog-Umsetzer (DAU)

Funktionalitat

DAU-Belegung

Aktivierung der
Analogausgabe

DD1/2-6

An der SINUMERIK 810D und an jeder 611D-Regelungsbaugruppe stehen drei
8-Bit Digital-/Analogwandler (DAU) Kandle zur Verfiigung. Uber diese kann ein
analoges Abbild verschiedener Antriebssignale auf eine Messbuchse geschal-
tet werden. Mit den 8-Bit (=1 Byte) des DAU kann nur ein Fenster der 24-Bit
breiten Antriebssignale dargestellt werden, siehe Bild 2-4. Aus diesem Grund
muss uber den Shiftfaktor festgelegt werden, wie fein die Quantisierung des
ausgewahlten Signals sein soll. Der Normierungsfaktor wird bei der Parametrie-
rung ermittelt und dem Anwender angezeigt, z.B. 1V = 22 5A.

Die 3 DAU-Kanéle sind standardméafig mit folgenden Signalen des Antriebes
belegt:

DAU 1 : Stromsollwert Voreinstellung Shiftfaktor: 4
DAU 2 : Drehzahlsollwert Voreinstellung Shiftfaktor: 6
DAU 3 : Drehzahlistwert Voreinstellung Shiftfaktor: 6

GND : Bezugsbuchse (Masse)

Anordnung der DAU-Ausgabekanéle auf der
O O 611D-Regelungsbaugruppe.

DAU1 DAU2

O O

DAU3 GND

Mit dem MD 13100: DRIVE_DIAGNOSIS[6] (Diagnose Antriebskopplung [0...7])
kann folgendes festgelegt werden:

DRIVE_DIAGNOSIS[6] =0 Keine Analogausgabe an die DAUs

DRIVE_DIAGNOSIS[6] =1 Bei Doppelachsmodul erfolgt die Ausgabe fur
Achse 1 (Standardbelegung).

DRIVE_DIAGNOSIS[6] = 2 Bei Doppelachsmodul erfolgt die Ausgabe fur
Achse 2.

Das Bild zur Aktivierung und Parametrierung der DAU-Ausgénge erreicht man
aus dem Maschinengrundbild tiber die Softkeys Inbetriebnahme / Antrieb/Ser-
vo / Konfigur. DAU.

Die Aktivierung der Konfiguration erfolgt mit Start. Aktive DAUSs sind in der lin-
ken Bildhalfte gekennzeichnet (aktiv/inaktiv). Mit Stop (aktiv/inaktiv) wird die
Ausgabe beendet.

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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08.06 Diagnosefunktionen (DD1)
2.1 Digital-Analog-Umsetzer (DAU)
Hinweis
Vor Neuanwahl der DAU-Ausgabe mit Softkey Start, sollten immer mit dem
Softkey Stop alle evtl. aktive DAU-Ausgaben (fir alle Achsen) abgebrochen
werden.
ab SW 4 Die angewahlten Signale sind ab SW 4 auch nach POWER ON aktiv.
DAU-Ausgabe Achse: m 3 Antrieb: 3
[oaul Off: 0 v
Si I N - seb:
Ignal | Konturabweichung J| - -
Achsze: |X1 j| 1 Mulbolkator 1
Auflozsung: 1V = 0254 mm Status: akliv
(oAt Off: 0 v
si I N = seb:
Ignal |Lagmslwerl Messpstem 1 J| - -
bl A1 A 3 wuipikator: 1
Auflosung: 1Y = 0254 Grad Status: aktiv
[oaus Offset: 0 v
R Wirkleistung Shi:le[zklol: 12
ke [x1 A 7 Muiplikator: 1
Auflosung: 1Y = 8.128 kw Status: aktiv
" |
Konfigur. Datei-
DAU funktionen
Bild 2-2 Menu zur DAU-Einstellung
DAU- Zuordnung von Messkanélen und Auswahl der auszugebenden Signale:

Konfiguration

o Auswahl der Antriebs-Nr. des Antriebsmoduls, auf dessen DAU-Kanalen
die Ausgabe erfolgen soll.

* Auswahl des Achsnamen der Achse / Spindel, die das auszugebende Si-
gnal liefert.

* Angabe eines Shiftfaktors zur Anpassung der Auflésung. Mit dem Shiftfaktor
wird ein 8-Bit breites Ausgabefenster Uber der auszugebenden Speicherzel-
le festgelegt (Bereich: —7 ... 31 bzw. 24 bei Antriebs-Signalen). Bei Shiftfak-
tor O steht das Ausgabefenster stets auf dem héchtswertigen Byte.

® Auswahl der Signalzuordnung fur jeden verwendeten Kanal. Hierzu wird das
Signalauswahlfeld angewahlt und aus der Liste der angebotenen Signale
(VSA, HSA, Servo) die Auswahl getroffen (Markieren mit Cursor bzw. Maus).

Wichtig

Die weiteren Felder von MD 13100: DRIVE_DIAGNOSIS sind nur fir Siemens
interne Zwecke relevant und dirfen nicht verandert werden.
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Diagnosefunktionen (DD1) 08.06
2.1 Digital-Analog-Umsetzer (DAU)

Bit 23 1615 8 7 0 (LSB)

DAU mit SFO

DAU mit SF1

DAU mit SF8

DAU mit SF16

LSB = Last Significant Bit
SF = Shift-Faktor

Bild 2-3 Darstellung des Shift-Faktors

Der DAU arbeitet mit einer Spannung von 0 V bis +5 V. Die Ausgangsspannung
von 2,5V entspricht dabei dem Nullwert des dargestellten Signals. Bei der Digi-
tal-/Analog-Wandlung wird das 2er-Komplement verwendet, siehe Bild 2-4.

5y _A 7Fhex (0111 1111)
Upau
2,5V
ov _
8010y (1000 00004)

Bild 2-4 analoger Ausgangsspannungsbereich
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05.10

Diagnosefunktionen (DD1)

DAU-Auswahlliste

2.1 Digital-Analog-Umsetzer (DAU)

Tabelle 2-1 DAU-Auswahlliste

Nr. Bezeichnung Einheit Bemerkung
1 Strom i(R) A
2 Strom i(S) A
3 Strom i(d) A
4 Strom i(g), Spitzenwert A Momentenbildender
Strom proportional
zum Drehmoment
5 Stromsollwert 1(q) (begrenzt nach Filter) | A
6 Stromsollwert 1(g) (vor Filter) A
7 Drehzahlistwert Motor 1/min
8 Drehzahlsollwert 1/min
9 Drehzahlsollwert Referenzmodell 1/min nicht CCU1, 2
10 Drehmomentsollwert (begrenzt) Nm
11 Auslastung (m_soll/m_soll, grenz) %
12 Wirkleistung kw
13 Rotorflusssollwert uvs
14 Rotorflussistwert uvs
15 Querspannung U(q)
16 Langsspannung U(d)
17 Stromsollwert 1(d) A
18 Motortemperatur °C
19 Zwischenkreisspannung \%
20 Nullmarkensignal Motormesssystem nicht CCU1, 2
21 Berosignal nicht CCU1, 2
22 Drehzahlistwertbetrag 1/min
23 Schlupffrequenzsollwert
24 Rotorlage (elektrisch)
25 Drehmomentsollwert (Drehzahlregle- Nm nicht CCU1, 2
rausgang)
26 Vorsteuermoment Nm nicht CCU1, 2
27 Physikalische Adresse (Antrieb)
28 Schlupffrequenzsollwert
29 Stellspannung Q Aufschaltung \%
30 Stellspannung D Aufschaltung \%
31 Rotorlage im $10 000 Format Grad $10 000 = 360°
mit Extrapolation
32 Spannungsbetragsollwert \% ab SW 4.2
33 Strombetragsistwert A ab SW 4.2
34 Drehzahlistwert direktes Messsystem 1/min ab SW 6.8
35 Thermische Motorauslastung % ab SW 6.8.28
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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Diagnosefunktionen (DD1)

08.06

2.1 Digital-Analog-Umsetzer (DAU)

fur FFTAnalyse

611D:

Drehzahlistwertliberwachung

=> Momentensollwertbegrenzung = 0 Drehzahlregler—
nachstellzeit

O
| -

N

Umrechnung
Moment nach ]
Querstrom e
Filter 4 K
Filter 3
n st C Filter 2

B | _ig_soll

+ H
Funktionsgenerator n_soll

Drehzahlregelkreis
Drehzahlsollwertfilter

Drehzahlsollwert-
begrenzung

Drehzahlregler-
P-Verstarkung

611D:
Gewichtsausgleich/
Vorsteuermoment

Momentensollwertbegrenzung

Momentensollwertiiberwachung

Filter 1-4 im Stromregler

Stromsollwertfilter

S

Filter 1
Stromreglertakt

HSA Feldregelung
VSA Feldsollwert = 0 Ec

Ust_d Ust_q
a,b Udq
UssT ab
T|S|R

Stromregelkreis

810D/ CCUL, 2:
nur Filter 1 im Stromregler

Stromsollwertbegrenzung

CCuU3:
Filter 1-4 im Stromregler

Bild 2-5 Strom- und Drehzahlregelkreis, darstellbare Messgrof3en tUber die DAUs
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03.07 Diagnosefunktionen (DD1)
2.2 Softwarestand
2.2 Softwarestand
1797 ‘ PBL_VERSION Querverweis: —
Daten Version Relevant: Schutzstufe:
VSA/HS/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 65 535 UNS.WORD sofort
Ausgabe der aktuellen Daten-Version (Maschinendaten-Liste).
1798 FIRMWARE_DATE Querverweis: —
Firmware-Datum Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 65 535 UNS.WORD sofort
Ausgabe des verschlusselten Softwarestandes. Die Darstellung erfolgt dezimal.
Die Anordnung ist folgendermalRen gegliedert: TTMMJ, wobei fur TT = Tag,
MM = Monat und J = letzte Nummer des Jahres steht.
Ein Beispiel: 22.07.2005 entspricht 220754¢,
1799 FIRMWARE_VERSION Querverweis: —
Firmware-Stand Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 4 294 967 295 UNS.WORD sofort

Ausgabe des aktuellen Software-Standes. Die Darstellung erfolgt dezimal, z.B.
21000. Dies entspricht der Version 2.10/00.
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Diagnosefunktionen (DD1) 08.06
2.3 Diagnosemonitor

2.3 Diagnosemonitor

Wichtig

Diese Maschinendaten sind nur flr Siemens interne Zwecke relevant und diir-
fen nicht verandert werden.

1610 DIAGNOSIS_ACTIVATION_FLAGS nur 840D | Querverweis: —
Diagnosefunktionen Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 3 UNS.WORD Power On
HSA: 1

Mit diesem Maschinendatum kdnnen Diagnosefunktionen aktiviert werden.

Ist das entsprechende Bit = 1, so ist die Funktion aktiv.

Tabelle 2-2 Diagnosefunktionen
Bit 0 Lasttestiiberwachung = dn/dt-Uberwachung (Einstellen in MD 1611)
Bit 1 Rundlauf uberwachen
Bit 2-15 nicht belegt
1611 DNDT_THRESHOLD nur 840D | Querverweis: —
Ansprechschwelle dn/dt Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 800 0 1 600 UNS.WORD sofort

Eingabe der Ansprechschwelle der dn/dt-Uberwachung, die mit MD 1610:
DIAGNOSIS_ACTIVATION_FLAGS, Bit 0 = 1 aktiviert werden kann.

1650 DIAGNOSIS_CONTROL_FLAGS nur 840D | Querverweis: —
Diagnosesteuerung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex 0 0 FFFF UNS.WORD sofort

Eingabeanwahl der Diagnosefunktionen
® Min-/Max-Speicher

® Spannungsgesteuerter U/f-Betrieb im Diagnosewort

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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08.06 Diagnosefunktionen (DD1)
2.3 Diagnosemonitor
Tabelle 2-3 Diagnosesteuerung
Bit 0 Min-/Max-Speicher 0 = nicht aktiv
1 = aktiv
Bit 1 Segment Min-/Max-Speicher 0 = DSP-Adressraum X
1 = DSP-Adressraum Y
Bit 2 Vergleich vorzeichenbehaftet 0 = ohne Vorzeichen
1 = mit Vorzeichen
Bit 3—-7 nicht belegt
Bit 8 Spannungsgesteuerter U/f-Betrieb 0 = Normalbetrieb
(bis SW 3.1) 1 = U/f-Betrieb aktiv
Bit 9 reserviert
Bit 10-15 nicht belegt
| Wichtig
- Diese Diagnosefunktionen sind nur fur Siemens interne Zwecke relevant und
diirfen nicht verandert werden.
1721 ACCEL_DIAGNOSIS nur 840D | Querverweis: —
Diagnose Drehzahlistwert Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 65 535 UNS.WORD sofort

Anzeige Maschinendatum. Tritt innerhalb der Ablaufzeit eine zu grof3e Dreh-
zahldifferenz auf, so wird der Wert des Maschinendatums inkrementiert. Spora-
disches Ansprechen um wenige Inkremente ist unbedenklich, da der Drehzahl-
regler davon nicht beeinflusst wird. Wird der Inhalt von MD 1721 sténdig um
mehrere Inkremente erhoht, liegt ein erhdhter Storpegel vor.

Ursache daflr kann sein:

® Geberschirm nicht geerdet

® Geber defekt

® Erdung der Elektronikmasse des HSA-Moduls nicht in Ordnung

® Motorerde nicht am HSA-Modul angeschlossen

* Motortragheitsmoment zu grof3 eingetragen

® Auswerteelektronik

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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Diagnosefunktionen (DD1)

08.06

2.3 Diagnosemonitor

Diagnosefunktion

Min-/Max-
Speicher

Diagnosefunktion
Spannungsgesteu-

Diese Funktion ermdglicht die Ermittlung des Min-/Maximal-Wertebereichs. Die
Funktion lauft im Stromreglertakt (schnellster Takt), um alle Systemgré3en zu-
verlassig erfassen zu kdnnen.

Die Anwahl der zu tberwachenden GréR3e kann wahlweise durch Eingabe einer
Signalnummer oder durch Eingabe einer physikalischen Adresse erfolgen
(siehe MD 1651).

Die Vergleiche des Wertes mit dem Minimal- und dem Maximalwert kdnnen
wahlweise vorzeichenlos oder vorzeichenbehaftet durchgefiihrt werden (Bit 2).

Korrespondierende Maschinendaten sind:

e MD 1650: DIAGNOSIS_CONTROL_FLAGS, Bit0, 1, 2
e MD 1651: MINMAX_SIGNAL_NR

e MD 1652: MINMAX_ADDRESS

e MD 1653: MINMAX_MIN_VALUE

e MD 1654: MINMAX_MAX_VALUE

Hinweis

MD 1650, Bit 1 ist nur wirksam, wenn im MD 1651: MINMAX_SIGNAL_NR die
Signalnummer 0 angewahlt ist.

Ab SW 3.1 ist der U/F-Betrieb fiir Testzwecke eine eigene Betriebsart (siehe
Kapitel DE1).

erter U/f-Betrieb

1651 MINMAX_SIGNAL_NR nur 840D | Querverweis: —
Sighalnummer Min-/Max-Speicher Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 100 UNS.WORD sofort
Eingabe der Signalnummer der Speicherzelle, die Uber die Min-/Max-Speicher-
funktion Uberwacht werden soll.
| Wichtig
- Dieses Maschinendatum ist nur fir Siemens interne Zwecke relevant und darf
nicht verandert werden.
Tabelle 2-4 Sighalnummer Min-/Max-Speicher
Signalnummer Signalbezeichnung Normierung
(Einheit)
0 Physikalische Adresse -
1 — —
2 Strom IR MD 1710
3 Strom Ig MD 1710
4 Strom Iy MD 1710
5 Strom I MD 1710
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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08.06 Diagnosefunktionen (DD1)
2.3 Diagnosemonitor
Tabelle 2-4 Sighalnummer Min-/Max-Speicher
Signalnummer Signalbezeichnung Normierung
(Einheit)
6 Stromsollwert I (begrenzt nach Filter) MD 1710
7 Stromsollwert Iy (vor Filter) MD 1710
8 Drehzahlistwert Motor MD 1711
9 Drehzahlsollwert MD 1711
10 Drehzahlsollwert Referenzmodell MD 1711
11 Drehmomentensollwert (Drehzahlreglerausgang) MD 1713
12 Drehmomentensollwertgrenze MD 1713
13 Auslastung (Msoll / Msoll, grenz) 8000H = 100 %
14 Wirkleistung 0,01 kw
15 Rotorflusssollwert MD 1712
16 Rotorflussistwert MD 1712
17 Querspannung Uq MD 1709 x Uz/2
18 Langsspannung Uy MD 1709 x Uzg/2
19 Stromsollwert Iy MD 1710
20 Motortemperatur 0.1°C
21 Zwischenkreisspannung 1v
22 Nullmarkensignal Motormesssystem -
23 Berosignal -
24 Drehzahlistwert Betrag MD 1711
25 Schlupffrequenzsollwert 2000 x 211
800000H x 1s71
26 Rotorlage (elektrisch) MD 1714
27 Drehmomentensollwert Drehzahlregler MD 1713
28 Vorsteuermoment MD 1713
29 Stellspannung Q Aufschaltung MD 1709 x Uz/2
30 Stellspannung D Aufschaltung MD 1709 x Uzg/2
1652 MINMAX_ADDRESS nur 840D | Querverweis: —
Speicherzelle Min-/Max-Speicher Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 65 535 UNS.WORD sofort

Eingabe der Adresse der Speicherzelle, die Uber die Min-/Max-Speicherfunktion

Uberwacht werden soll.

Hinweis

Dieses Maschinendatum ist nur wirksam, wenn die Signalnummer mit dem

Wert 0 eingestellt ist (sieche MD 1651).
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Diagnosefunktionen (DD1)

03.07:

2.3 Diagnosemonitor

1653 MINMAX_MIN_VALUE nur 840D | Querverweis: —
Minimalwert Min-/Max-Speicher Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 16 777 215 UNS.DWORD sofort
Ausgabe des Anzeigewertes des Minimalwertes Min-/Max-Speicher.
1654 MINMAX_MAX_VALUE nur 840D | Querverweis: —
Maximalwert Min-/Max-Speicher Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 16 777 215 UNS.DWORD sofort
Ausgabe des Anzeigewertes des Maximalwertes Min-/Max-Speicher.
1655 MONITOR_SEGMENT Querverweis: —
Segment Speicherzelle Monitor Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 1 UNS.WORD sofort
Mit diesem Maschinendatum wird das Segment der Speicherzelle fur die Moni-
torfunktion angesprochen.
Tabelle 2-5 Segment Speicherzelle Monitor
0 DSP-Adressraum X
1 DSP-Adressraum Y
Zusammen mit der Offset-Adresse (MD 1656) ergibt sich die DSP-Adresse. Der
Inhalt der DSP-Adresse kann tiber MD 1657: MONITOR_DISPLAY angezeigt
werden.
1656 MONITOR_ADDRESS Querverweis: —
Adresse Speicherzelle Monitor Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex 0 0 OOFFFFFF UNS.DWORD sofort
Mit diesem Maschinendatum wird die Offset-Adresse der Speicherzelle fir die
Monitorfunktion angesprochen. Zusammen mit dem Segment der Speicherzelle
(MD 1655) ergibt sich die DSP-Adresse. Der Inhalt der DSP-Adresse kann uber
MD 1657: MONITOR_DISPLAY angezeigt werden.
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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03.07 Diagnosefunktionen (DD1)
2.3 Diagnosemonitor
1657 MONITOR_DISPLAY Querverweis: —
Wertanzeige Monitor Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex 0 0 OOFFFFFF UNS.DWORD sofort
Ausgabe des Anzeigewertes der Monitorfunktion. Dieses Maschinendatum
zeigt den Inhalt der Adresse an, die sich aus Segment (MD 1655) und dem Off-
set (MD 1656) ergibt.
1658 MONITOR_INPUT_VALUE Querverweis: —
Werteingabe Monitor Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 16 777 215 UNS.DWORD sofort
In dieses Maschinendatum kann ein 24-Bit-Wert eingegeben werden. Der Wert
wird in der Monitorfunktion auf die Adresse, die durch das Segment (MD 1655)
und den Offset (MD 1656) vorgegeben ist, geschrieben. Der Wert wird erst ge-
schrieben, wenn MD 1659: MONITOR_INPUT_STROBE auf den Wert 1 gesetzt
wird.
1659 MONITOR_INPUT_STROBE Querverweis: —
Wertlibernahme Monitor Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 1 UNS.WORD sofort

Mit diesem Maschinendatum wird der Wert (MD 1658) in die adressierte Spei-
cherzelle (MD 1655, MD 1656) geschrieben, wenn die Schreiboperation mit
Wert 1 angesto3en wurde. Nach Ausfuhrung der Wertiibernahme wird das Ma-
schinendatum automatisch wieder auf den Wert 0 gesetzt.
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Diagnosefunktionen (DD1)

08.06

2.3 Diagnosemonitor

HW-Typ anzeigen

Im Anzeige-MD 1796 werden bei der Inbetriebnahme vom System folgende

(ab SW 6.4) Kennungen fur dem System bekannte HW-Typen (Baugruppentypen) eingetra-
gen:
1796 ‘ HW_VERSION nur 840D | Querverweis: —
Anzeige des HW-Typs Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

- 0 0 65 535 UNS.WORD sofort
Tabelle 2-6 Kennungen fir HW-Typen

Zahl Bedeutung Eigenschaften

01 inkompatible Baugruppe wird von der Antriebs-SW nicht unterstitzt

03 kompatible Baugruppe wird von der Antriebs-SW unterstutzt

11 SIMODRIVE 611digital mit Submodulen

21 SIMODRIVE 611digital Standard 1 30 MHz, Sida, kein Safety Integrated, keine Gebe-

ramplitudenregelung

23 SIMODRIVE 611digital Standard 2 30 MHz, Sida mit Safety Integrated

25 SIMODRIVE 611digital High Standard 80 MHz, Sida C

31 SIMODRIVE 611digital Performance 1 32 MHz, Sida

33 SIMODRIVE 611digital Performance 1 60 MHz, Sida C

35 SIMODRIVE 611digital High Performance 80 MHz, Sida C

75 SINUMERIK 810D CCU3 mit 6 Messkreisen
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08.06 Diagnosefunktionen (DD1)
2.4 Sonstige Diagnoseparameter
24 Sonstige Diagnoseparameter
1148 ‘ ACTUAL_STALL_POWER_SPEED nur 840D | Querverweis: —
Einsatzdrehzahl Kippleistung Relevant: Schutzstufe:
HSA nur lesbar
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
U/min 0.0 —100 000.0 100 000.0 FLOAT sofort
Anzeige der Drehzahl ab der die Drehmomentenkurve nach der Funktion 1/n2
abfallt.
1700 TERMINAL_STATE Querverweis: —
Status der bindren Eingéange Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex 0 0 FFFF UNS.WORD sofort
Das Maschinendatum dient zur Anzeige des Status der bindren Eingange.
Tabelle 2-7 Status der binéren Eingénge
Bit 0 Steuersatzfreigabe (Modulintern), inklusive Markierung gemaf MD 1003 Bit 5 0=aus
Bit 1 Abbild KI. 663 (Modulspezifische Impulsldschung) 1=ein
Bit 2 Abbild KI. 63/48 der E/R-Einheit (Impulsléschung Antriebszentral)
Bit 3 Summensignal Impulsfreigabe: — gespeichertes Hardware-Summensignal
— axiale Impulsfreigabe durch PLC
Bit 4 Meldung Kuhlkérper des Leistungsteils zu heil3
Bit 5 Abbild KI. 112 der E/R-Einheit (Meldung Einrichtbetrieb)
Bit 6 Abbild KI. 64/63 der E/R-Einheit (Zentrale Antriebsfreigabe Sollwert = 0)
Bit 7 nicht belegt
Bit 8 Abbild KI. 5 der E/R-Einheit, 0=aus
Motor und Leistungsteil Temp. Vorwarnung l=ein
Bit 9 nicht belegt
Bit 10 nicht belegt
Bit 11 nicht belegt
CCU3BIit 12 | Temperaturuberwachung Kuhlkdrper 3 extern angesprochen
CCU3 BIit 13 | Temperaturiberwachung Kihlkérper 4 angesprochen
CCU3 BIit 14 | Temperaturiberwachung Kihlkérper 5 angesprochen
CCU3 BIit 15 | Temperaturiberwachung Kihlkérper 6 angesprochen
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08.06

2.4 Sonstige Diagnoseparameter

1701 LINK_VOLTAGE Querverweis: —
Zwischenkreisspannung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
\% 0 0 65 535 UNS.WORD sofort
Das Maschinendatum dient zur Anzeige des Spannungspegels am Zwischen-
kreis im Normalbetrieb bzw. Einrichtbetrieb. Die Zwischenkreisspannung Uzk
wird kontinuierlich gemessen.
Die Anzeige ist ungultig wenn im MD 1161 ein Festwert fur die Zwischenkreis-
spannung eingegeben wurde.
1702 MOTOR_TEMPERATURE Querverweis: —
Motortemperatur Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
°C 0 0 32 767 WORD sofort
Das Maschinendatum dient zur Anzeige der Motortemperatur. Die Motortempe-
ratur wird Uber Temperaturfiihler gemessen und antriebsseitig ausgewertet. Die
Anzeige ist ungultig wenn im MD 1608 ein Festwert fir die Motortemperatur
eingegeben wurde.
1705 DESIRED_VOLTAGE nur 840D Querverweis: —
Spannungsbetragsollwert (effektiv) Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/SLM | nur lesbar
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
\% 0.0 —100 000.0 100 000.0 FLOAT sofort
Der Spannungsbetragsollwert wird im 4ms Takt abgetastet. Durch dieses "gro-
Re” Zeitraster konnen Abtasteffekte (Aliasing) auftreten oder dynamische Effek-
te werden nicht vollsténdig oder tbertrieben sichtbar, sofern sie kirzer als 4ms
sind.
MD 1705 = v u2qsoll + Ugsoll
1706 DESIRED_SPEED Querverweis: —
Drehzahlsollwert Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 0.0 —100 000.0 100 000.0 FLOAT sofort
Das Maschinendatum dient zur Anzeige des Drehzahlsollwertes. Der Drehzahl-
sollwert stellt den ungefilterten Summensollwert dar. Er setzt sich zusammen
aus dem Anteil des Lagerreglerausgangs und des Drehzahlvorsteuerzweiges.
Ein zeitsynchrones Ablatchen (Abgreifen) der Maschinendaten MD 1706,
MD 1707 und MD 1708 ist nicht gegeben. Das Ablatchen erfolgt durch die Le-
seanforderung des nichtzyklischen Kommunikationsprotokolls.
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08.06 Diagnosefunktionen (DD1)
2.4 Sonstige Diagnoseparameter
1707 ACTUAL_SPEED Querverweis: —
Drehzahlistwert Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 0.0 —100 000.0 100 000.0 FLOAT sofort
Das Maschinendatum dient zur Anzeige des Drehzahlistwertes. Es stellt den
ungefilterten Drehzahlistwert dar. Ein zeitsynchrones Ablatchen (Abgreifen) der
Maschinendaten MD 1706, MD 1707 und MD 1708 ist nicht gegeben. Das Ab-
latchen des jeweiligen Maschinendatums erfolgt durch die HMI-Anforderung
"Lesen der Variablen” Uber die STF-ES-Kommunikationsschnittstelle.
1708 ACTUAL_CURRENT Querverweis: —
Geglatteter Stromistwert Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 0.0 —100 000.0 100 000.0 FLOAT sofort
Das Maschinendatum dient zur Anzeige des gegléatteten Querstromistwertes.
Der momentbildende Stromistwert wird durch ein PT1-Glied mit dem Koeffi-
zienten (MD 1250) geglattet.
Dabei wird der geglattete Stromistwert betragsmafig in Prozent angezeigt.
100 % entsprechen dem maximalen Strom des Leistungsteils
(z. B. bei Leistungsteil 18/36A — 100 % = 36A effektiv).
1719 ABS_ACTUAL_CURRENT nur 840D Querverweis: —
Strombetragsistwert (effektiv) Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/SLM | nur lesbar
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
A 0.0 —100 000.0 100 000.0 FLOAT sofort

Der Strombetragsistwert wird im 4ms Takt abgetastet. Durch dieses "grof3e”
Zeitraster kbnnen Abtasteffekte (Aliasing) auftreten oder dynamische Effekte
werden nicht vollstandig oder Ubertrieben sichtbar, sofern sie kirzer als 4 ms

sind.

MD 1719 = |/ gist + i2atist
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2.4 Sonstige Diagnoseparameter

1720 CRC_DIAGNOSIS Querverweis: —
CRC-Diagnoseparameter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

- 0 0 65 535 UNS.WORD sofort
Das Maschinendatum dient zur Anzeige der erkannten CRC-Fehler (zyklische
Redundanzprufung). Die Z&éhlerinformation erfolgt bei jeder Leseanforderung
und ist 5 Bit breit (Bit 4...Bit 0 bzw. Z&hlerstand 0...31).

Hinweis
Die Zuordnung der CRC-Fehler zu den jeweiligen Antrieben ist nicht in jedem
Fall gesichert. Bei fehlerhafter Adresse zeigt "falsches” Modul den Fehler an
(sofern vorhanden).
1722 LOAD Querverweis: —
Auslastung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

% 0 —100 000 100 000 FLOAT sofort
Anzeigemaschinendatum fir die Auslastung der Antriebe. Es wird das Verhalt-
nis Drehmomentsollwert My zu aktueller Drehmomentgrenze Mymax angezeigt.
Werte kleiner 100 % zeigen Reserven des Systems an.

1733 LPFC_DIAGNOSIS Querverweis: —
NPFK-Diagnosezéahler Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 65 535 UNS.WORD sofort
Dieses Diagnosemaschinendatum gibt dartiber Auskunft, wie oft die Motortem-
peratur- bzw. Zwischenkreismessung durch den niederprioren Frequenzkanal
fehlerhaft war. Das Maschinendatum ist somit indirekt ein Hardware-Indikator
(HW-Diagnoseaussage) fur den niederprioren Frequenzkanal.
Hinweis
Dieses Maschinendatum wird beim Einschalten des Antriebes immer zurtickge-
setzt.
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08.06 Diagnosefunktionen (DD1)
2.4 Sonstige Diagnoseparameter
1735 PROCESSOR_LOAD nur 840D Querverweis: —
Prozessorauslastung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 0 0 65 535 UNS.WORD sofort

Die Prozessorauslastungsanzeige gibt Online Auskunft Gber die verfligbaren

Rechenzeitreserven.
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08.06

2.5 Variable Meldefunktion

2.5 Variable Meldefunktion
1620 ‘ PROG_SIGNAL_FLAGS nur 840D | Querverweis: —
Bits variable Meldefunktion Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex 0 0 000F UNS.WORD sofort
Eingabebitfeld zum Steuern der variablen Meldefunktion.
Tabelle 2-8 Bits variable Meldefunktion
Bit 0 variable Meldefunktion 0 = nicht aktiv
1 = aktiv
Bit 1 Segment variable Meldefunktion 0 = Adressraum X
1 = Adressraum Y
Bit 2 Vergleich variable Meldefunktion 0 = Vergleich ohne Vorzeichen
1 = Vergleich mit Vorzeichen
Bit 3 (ab BetragsmaRiger Vergleich variable Melde- | 1 = BetragsmaRiger Vergleich mit Vorzeichen
SW 6.08.07) | funktion (wirkt nur bei Bit 2 = 1)
Hinweis
Bit 1 ist nur wirksam, wenn im MD 1621: PROG_SIGNAL_NR die Signalnum-
mer 0 angewabhlt ist.
Bei der variablen Meldefunktion wird eine beliebige Speicherzelle aus dem
Adressraum X oder Adressraum Y im Daten-RAM auf die Uberschreitung einer
vorgebbaren Schwelle tGiberwacht. Zu diesem Schwellwert ist ein Toleranzband
einstellbar, welches bei der Abfrage auf Uber- bzw. Unterschreitung des
Schwellwertes eingerechnet wird. Durch eine Meldung wird dieses Uber- bzw.
Unterschreiten an die PLC gemeldet. Die Meldung ist mit einer Anzugs- bzw.
Abfallverzégerungszeit verkntpfbar. Die Meldefunktion lauft im 4 ms-Takt.
A
Schwelle Toleranzband
1] Meldung an PLC -
|1 I I
N —_—
Anzugsverzdgerungszeit Abfallverzdgerungszeit
Bild 2-6 Variable Meldefunktion
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08.06 Diagnosefunktionen (DD1)
2.5 Variable Meldefunktion
Hinweis
Die Anwahl der zu tberwachenden GréR3e kann wahlweise durch Eingabe ei-
ner Signalnummer oder einer physikalischen Adresse erfolgen, wobei die phy-
sikalische Adresse nur fur Siemens Serviceaktivitten relevant ist.
Korrespondierende Maschinendaten zu diesem Maschinendatum sind:
e MD 1621: PROG_SIGNAL_NR
e MD 1622: PROG_SIGNAL_ADDRESS
* MD 1623: PROG_SIGNAL_THRESHOLD
* MD 1624: PROG_SIGNAL_HYSTERESIS
e MD 1625: PROG_SIGNAL_ON_DELAY
e MD 1626: PROG_SIGNAL_OFF_DELAY
Hinweis
Eingabe&nderungen in den Maschinendaten MD 1621 bis MD 1624, wéhrend
die Uberwachung bereits aktiv ist (=MD 1620, Bit 0 = 1), filhren nicht
automatisch dazu, dass die PLC-Meldung neu initialisiert, d.h. auf O
zuriickgesetzt wird. Sollte dies gewiinscht werden, ist hierzu die Uberwachung
nach der Anderung der Maschinendaten mittels MD 1620, Bit 0 aus- und
einzuschalten.
1621 PROG_SIGNAL_NR nur 840D | Querverweis: —
Signalnummer variable Meldefunktion Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 100 UNS.WORD sofort
Eingabe der Signalnummer der Speicherzelle, die mittels der variablen Melde-
funktion Uberwacht werden soll.
Tabelle 2-9 Signalnummer variable Meldefunktion
Signalnummer Signalbezeichnung Normierung
(LSB entspricht:)
0 Physikalische Adresse -
1 - —
2 Strom IR MD 1710
3 Strom Ig MD 1710
4 Strom Iy MD 1710
5 Strom I MD 1710
6 Stromsollwert I (begrenzt nach Filter) MD 1710
7 Stromsollwert Iy (vor Filter) MD 1710
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Diagnosefunktionen (DD1) 08.06
2.5 Variable Meldefunktion
Tabelle 2-9 Signalnummer variable Meldefunktion
Signalnummer Signalbezeichnung Normierung
(LSB entspricht:)
8 Drehzahlistwert Motor MD 1711
9 Drehzahlsollwert MD 1711
10 Drehzahlsollwert Referenzmodell nur 840D MD 1711
11 Drehmomentensollwert (Drehzahlreglerausgang) MD 1713
12 Drehmomentensollwertgrenze MD 1713
13 Auslastung (Msoll / Msoll, grenz) 8000H=100 %
14 Wirkleistung 0,01 kw
15 Rotorflusssollwert MD 1712
16 Rotorflussistwert MD 1712
17 Querspannung Uq MD 1709 x Uz/2
18 Langsspannung Ug MD 1709 x Uz/2
19 Stromsollwert Iy MD 1710
20 Motortemperatur 0.1°C
21 Zwischenkreisspannung 1v
22 Nullmarkensignal Motormesssystem nur 840D -
23 Berosignal nur 840D -
24 Drehzahlistwert Betrag MD 1711
25 Schlupffrequenzsollwert 2000 x 211
800000H x 1s71
26 Rotorlage (elektrisch) nur 840D MD 1714
27 Drehmomentensollwert Drehzahlregler nur 840D MD 1713
28 Vorsteuermoment MD 1713
29 Stellspannung Q Aufschaltung MD 1709 x Uz/2
30 Stellspannung D Aufschaltung MD 1709 x Uz/2
1622 PROG_SIGNAL_ADDRESS nur 840D | Querverweis: —
Adresse variable Meldefunktion Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 65 535 UNS.WORD sofort
Eingabe der Adresse der Speicherzelle, die Uber die variable Meldefunktion
Uberwacht werden soll.
Hinweis
Dieses Maschinendatum ist nur wirksam, wenn die Signalnummer mit dem
Wert 0 eingestellt ist (sieche MD 1621).
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Diagnosefunktionen (DD1)

2.5 Variable Meldefunktion

1623

PROG_SIGNAL_THRESHOLD

nur 840D

Querverweis: —

Schwelle variable Meldefunktion

Relevant:
VSA/HSA/SLM

Schutzstufe:
2/4

Einheit:

Standard:
0

Minimal:
0

Maximal:

16 777 215

Datentyp:
UNS.DWORD

Wirksamkeit:
sofort

Eingabe der Schwelle fur die in MD 1622: PROG_SIGNAL_ADDRESS einge-
tragene Adresse der Speicherzelle, die Uiber die variable Meldefunktion uber-
wacht werden soll. Zusammen mit

MD 1624: PROG_SIGNAL_HYSTERESIS ergibt sich fiir die Uberwachung der
tatsachlich abzuprufende Wert (siehe graphische Darstellung MD 1620).

Hinweis

Der in MD 1623 eingegebene Zahlenwert wird in Abhangigkeit vom Maschi-
nendatum MD 1620: PROG_SIGNAL_FLAGS, Bit 2 vorzeichenlos (Bit 2 = 0)
oder vorzeichenbehaftet (Bit 2 = 1) interpretiert.

1624

PROG_SIGNAL_HYSTERESIS

nur 840D | Querverweis: —

Hysterese variable Meldefunktion

Relevant: Schutzstufe:

VSA/HSA/SLM

2/4

Einheit:

Standard:
0

Minimal:
0

Maximal:
16 777 215

Datentyp:
UNS.DWORD

Wirksamkeit:
sofort

Eingabe der Hysterese (Toleranzband) fiur die in

MD 1622: PROG_SIGNAL_ADDRESS eingetragene Adresse der Speicherzel-
le, die Uber die variable Meldefunktion Gberwacht werden soll. Zusammen mit
MD 1623: PROG_SIGNAL_THRESHOLD ergibt sich fiir die Uberwachung der
tatsachlich abzuprufende Wert (siehe graphische Darstellung MD 1620).

Hinweis

Der in MD 1624 eingegebene Zahlenwert wird abhangig vom
MD 1620: PROG_SIGNAL_FLAGS, Bit 2 vorzeichenlos (Bit 2 = 0) oder vorzei-
chenbehaftet (Bit 2 = 1) interpretiert.

1625

PROG_SIGNAL_ON_DELAY

nur 840D | Querverweis: —

Anzugverzdgerung variable Meldefunktion

Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/SLM 2/4

Einheit:
ms

Standard:
0

Minimal: Maximal:
0 10 000

Datentyp:
UNS.DWORD

Wirksamkeit:
sofort

Eingabe der Anzugverzégerungszeit fir das Setzen der Meldung, wenn die
Schwelle (mit Hysterese) Uberschritten wird (siehe graphische Darstellung
MD 1620).
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2.5 Variable Meldefunktion

Hinweis

Eine Anderung von MD 1625: PROG_SIGNAL_ON_DELAY und

MD 1626: PROG_SIGNAL_OFF_DELAY hat Einfluss auf eine bereits laufende
Zeitiiberwachung. Die Uberwachung wird mit den neu eingegebenen Zeiten
initialisiert.

1626

PROG_SIGNAL_OFF_DELAY nur 840D | Querverweis: —

Abfallverzégerung variable Meldefunktion Relevant: Schutzstufe:

VSA/HSA/ISLM | 2/4

Einheit:
ms

Standard:
0

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0 10 000 UNS.WORD sofort

DD1/2-28

Eingabe der Abfallverzégerungszeit fur das Rucksetzen der Meldung, wenn die
Schwelle (mit Hysterese) unterschritten wird (siehe graphische Darstellung
MD 1620).

Hinweis

Eine Anderung von MD 1625: PROG_SIGNAL_ON_DELAY und

MD 1626: PROG_SIGNAL_OFF_DELAY hat Einfluss auf eine bereits laufende
Zeitiiberwachung. Die Uberwachung wird mit den neu eingegebenen Zeiten
initialisiert.
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2.6 Normierung interner Gréf3en

2.6 Normierung interner GroRen

Wichtig

Diese Maschinendaten sind nur flr Siemens interne Zwecke relevant und diir-
fen nicht verandert werden.

1401 MOTOR_MAX_SPEED[n]0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Drehzahl fiir maximale Motornutzdrehzahl Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 0.0 0.0 100 000 FLOAT Power On

Das Maschinendatum beschreibt die maximale Betriebsdrehzahl des Motors.
Es dient als Bezugswert der Drehzahlsollwertschnittstelle sowie fur das

MD 1405: MOTOR_SPEED_LIMIT. Die Vorbelegung wird tiber die Bedienhand-
lung Reglerdaten berechnen bei VSA mit der Nenndrehzahl des Motors ge-
man Motordatenblatt und bei HSA mit der Maximaldrehzahl berechnet.

Der Index von MD 1401 hat eine besondere Bedeutung in der NC. Nur sein
Wert geht in die Normierung der Drehzahlsollwertschnittstelle ein.

Um den Normierungswert tiber den Maschinendatensatzwechsel beizubehal-
ten, mussen alle Indizes des Arrays mit dem Wert aus MD 1401[0] belegt sein.
Soll zwischen Motoren mit minimalen Maximaldrehzahlen umgeschaltet wer-
den, ist MD 1401, MD 2401, MD 3401, MD 4401 zu verwenden.

1709 VOLTAGE_LSB Querverweis: —
Wertigkeit Spannungsdarstellung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.0 —100 000.0 100 000.0 FLOAT sofort

Das Maschinendatum dient zur Anzeige der Wertigkeit der Spannungsdarstel-
lung. FUr eine Zuordnung der internen Darstellung der Spannungszusténde zur
Aussteuerung des Pulswechselrichters wird die prozentuale Wertigkeit des

Bits 0 angezeigt.

U
Us = MD 1709 x %Wk
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03.07:

2.6 Normierung interner Gréf3en

1710 CURRENT_LSB Querverweis: —
Wertigkeit Stromdarstellung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
uA 0.0 —100 000.0 100 000.0 FLOAT sofort
Das Maschinendatum dient zur Anzeige der Wertigkeit der Stromdarstellung.
Fur eine Zuordnung der internen Darstellung der Stromzusténde zu den physi-
kalischen Amperewerten wird die Wertigkeit des Bits O angezeigt.
1711 SPEED_LSB Querverweis: —
Wertigkeit Drehzahldarstellung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 0.0 —100 000.0 100 000.0 FLOAT sofort
Das Maschinendatum dient zur Anzeige der Wertigkeit von der Drehzahldarstel-
lung. Fur eine Zuordnung der internen Wertigkeit der Drehzahlzustande zu den
physikalischen Umdrehungswerten wird die Wertigkeit des Bits 0 angezeigt.
1712 ROTOR_FLUX_LSB Querverweis: —
Wertigkeit Rotorflussdarstellung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
uvs 0.0 —100 000.0 100 000.0 FLOAT sofort
Das Maschinendatum dient zur Anzeige der Wertigkeit von der Rotorflussdar-
stellung. Fur eine Zuordnung der internen Darstellung der Rotorflusszustande
zu den physikalischen Werten in Vs wird die Wertigkeit des Bits 0 angezeigt.
1713 TORQUE_LSB (VSA/HSA), FORCE_LSB (SLM) Querverweis: —
Wertigkeit Momentendarstellung Relevant: Schutzstufe:
Wertigkeit Kraftdarstellung (SLM) VSA/HSA/SLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
uNm 0.0 —100 000.0 100 00 FLOAT nur lesbar
SLM: SLM:
—1 000 000.0 1 000 000.0
Das Maschinendatum dient zur Anzeige der Wertigkeit der Momentendarstel-
lung.
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2.6 Normierung interner Gréf3en

1714 ROTOR_POS_LSB Querverweis: —
Wertigkeit Rotorlagedarstellung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
deg 0.0 —100 000.0 100 000.0 FLOAT sofort

Das Maschinendatum dient der Zuordnung der internen Darstellung der Rotor-
lage zu dem physikalischen Einheitensystem Grad elektrisch.

1725 MAX_TORQUE_FROM_NC (VSA/HSA), MAX_FORCE_FROM_NC (SLM) Querverweis: —
Normierung Momentensollwertschnittstelle Relevant: Schutzstufe:
Normierung Kraftsollwertschnittstelle VSA/HSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Nm 0.0 —100 000.0 100 000.0 FLOAT sofort
SLM: N SLM: SLM:
—1 000 000.0 1 000 000.0

Dieses Maschinendatum beinhaltet den Bezugswert der von der NC an den
Antrieb zu Ubergebenen Momentensoll- und Momentengrenzwerte.

1730 OPERATING_MODE (810D: ab SW 1, 840D: ab SW 3.1) Querverweis: —
Betriebsmodus (Anzeige) Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 1 1 65 535 UNS.WORD -

Dieses Datum zeigt den aktuellen Betriebsmodus.

Tabelle 2-10 Betriebsmodus (Anzeige)

Bit 0 VSA 0=aus
l=ein
Bit 1 nicht belegt
Bit 2 nicht belegt
Bit 3 nicht belegt
Bit 4 HSA 0=aus
l=ein
Bit 5 nicht belegt
Bit 6 nicht belegt
Bit 7 nicht belegt
Bit 8, nur 840D AM gesteuert 0 =aus
l=ein
Bit 9, nur 840D AM geregelt 0=aus
l=ein
Bit 10 nicht belegt
Bit 11 nicht belegt
Bit 12, nur 840D U/f-Betrieb 0=aus
bei CCU3 auch AM-Betrieb méglich l=ein
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2.7 Lasttestparameter

2.7 Lasttestparameter
1615 \ SMOOTH_RUN_TOL Querverweis: —
Toleranz Rundlaufiberwachung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 2.0 0.0 100.0 FLOAT sofort
SLM: m/min | SLM: 0.2
Lasttest: Einstellung des Toleranzbandes fur die Rundlaufiberwachung. Bei
Uber- bzw. Unterschreitung des Toleranzbandes durch die Istdrehzahl wird der
Zahler "Diagnose Rundlaufiberwachung” MD 1724 inkrementiert.
1723 ACTUAL_RAMP_TIME Querverweis: —
Diagnose Hochlaufzeit Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 0 0 65 535 UNS.WORD sofort
Lasttest: In diesem Maschinendatum wird vom Antrieb die Hochlaufzeit ange-
zeigt. Die Hochlaufzeit ist die Zeit zwischen einer 0—1-Flanke des Steuerwortsi-
gnals "Hochlaufgeber aktiv’ und dem Eintreten der Istdrehzahl in den durch
MD 1426: SPEED_DES_EQ_ACT_TOL [n] definierten Toleranzbereich um die
Solldrehzahl.
Funktionalitat ab SW 3.40/04
Verlasst der Drehzahlistwert nicht das Toleranzband um den Drehzahlsollwert,
wird die Hochlaufzeitmessung nicht ausgewertet, d.h. MD 1723 = 0.
Die Hochlaufzeit wird dann sinnvoll ausgewertet, wenn der Antrieb an der Mo-
mentengrenze betrieben wird, also eine groRere Soll-Ist-Differenz bleibt.
Die Beschleunigung, MD 35200: GEAR_STEP_SPEEDCTRL_ACCEL, muss
ausreichend grof3 eingestellt sein.
Hinweis
Reicht. z.B. die Beschleunigung im unteren Drehzahlbereich aus der Sollwer-
trampe zu folgen, im oberen aber nicht, so wird in MD 1723 nur die Zeit ange-
zeigt, in der das Toleranzband verlassen wurde und nicht die Hochlaufzeit.
1724 SMOOTH_RUN_DIAGNOSIS Querverweis: —
Diagnose Rundlaufiiberwachung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 65 535 UNS.WORD sofort
Lasttest: In diesem Maschinendatum wird bei aktivierter Rundlaufiberwachung
gezahlt, wie oft die Istdrehzahl das durch MD 1615: SMOOTH_RUN_TOL vor-
gegebene Toleranzband um die Solldrehzahl verlésst.
|
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6 Beispiel

Randbedingungen 3

keine

Datenbeschreibungen (MD, SD) 4

siehe Kapitel 2

Signalbeschreibungen 5

keine

Beispiel 6

kein
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6 Beispiel

Platz fir Notizen
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Diagnosefunktionen (DD1)

Datenfelder, Listen

7.3 Diagnosemonitor

71 Digital-Analog-Umsetzer (DAU)

Tabelle 7-1 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
13100 DRIVE_DIAGNOSIS[n] Diagnose VSA/HSA/SLM

Antriebskopplung[Diagnoseparameter
Antrieb]: 0...7

7.2 Softwarestand

Tabelle 7-2 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1797 PBL_VERSION Daten-Version VSA/HSA/SLM
1798 FIRMEWARE_DATE Firmware-Datum VSA/HSA/SLM
1799 FIRMWARE_VERSION Firmwarestand VSA/HSA/SLM

7.3 Diagnosemonitor

Tabelle 7-3 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1610 DIAGNOSIS_ACTIVATION_FLAGS Diagnosefunktionen VSA/HSA/SLM
1611 DNDT_THRESHOLD Ansprechschwelle dn/dt VSA/HSA/SLM
1650 DIAGNOSIS_CONTROL_FLAGS Diagnosesteuerung VSA/HSA/SLM
1651 MINMAX_SIGNAL_NR Sighalnummer Min-/Max-Speicher VSA/HSA/SLM
1652 MINMAX_ADRESS Speicherzelle Min-/Max-Speicher VSA/HSA/SLM
1653 MINMAX_MIN_VALUE Minimalwert Min-/Max-Speicher VSA/HSA/SLM
1654 MINMAX_MAX_VALUE Maximalwert Min-/Max-Speicher VSA/HSA/SLM
1655 MONITOR_SEGMENT Segment Speicherzelle Monitor VSA/HSA/SLM
1656 MONITOR_ADRESS Adresse Speicherzelle Monitor VSA/HSA/SLM
1657 MONITOR_DISPLAY Wertanzeige Monitor VSA/HSA/SLM
1658 MONITOR_INPUT_MONITOR Werteingabe Monitor VSA/HSA/SLM
1659 MONITOR_INPUT_STROBE Wertuebernahme Monitor VSA/HSA/SLM
1721 ACCEL_DIAGNOSIS Diagnose Drehzahlistwert VSA/HSA/SLM
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7.5 Variable Meldefunktion

7.4 Sonstige Diagnoseparameter

Tabelle 7-4 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1448 ACTUAL_STALL_POWER_SPEED Einsatzdrehzahl Kippleistung HSA
1700 TERMINAL_STATE Status der binden Eingage VSA/HSA/SLM
1701 LINK_VOLTAGE Zwischenkreisspannung VSA/HSA/SLM
1702 MOTOR_TEMPERATURE Motortemperatur VSA/HSA/SLM
1705 DESIRED_VOLTAGE Spannungssollwert (effektiv) VSA/HSA/SLM
1706 DESIRED_SPEED Drehzahlsollwert VSA/HSA/SLM
1707 ACTUAL_SPEED Drehzahlistwert VSA/HSA/SLM
1708 ACTUAL_CURRENT Geglatteter Stromistwert VSA/HSA/SLM
1719 ABS_ACTUAL_CURRENT Strombetragsistwert (effektiv) VSA/HSA/SLM
1720 CRC_DIAGNOSIS CRC-Diagnoseparameter VSA/HSA/SLM
1722 LOAD Auslastung VSA/HSA/SLM
1733 LPFC_DIAGNOSIS NPFK-Diagnosezahler VSA/HSA/SLM
1735 PROCESSOR_LOAD Prozessorauslastung VSA/HSA/SLM

7.5 Variable Meldefunktion

Tabelle 7-5 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1620 PROG_SIGNAL_FLAGS Bits variable Meldefunktion VSA/HSA/SLM
1621 PROG_SIGNAL_NR Signalnummer variable Meldefunktion VSA/HSA/SLM
1622 PROG_SIGNAL_ADDRESS Adresse variable Meldefunktion VSA/HSA/SLM
1623 PROG_SIGNAL_THRESHOLD Schwelle variable Meldefunktion VSA/HSA/SLM
1624 PROG_SIGNAL_HYSTERESIS Hysterese variable Meldefunktion VSA/HSA/SLM
1625 PROG_SIGNAL_ON_DELAY Anzugsverzogerung variable VSA/HSA/SLM

Meldefunktion
1626 PROG_SIGNAL_OFF_DELAY Abfallverzdgerung variable Meldefunktion | VSA/HSA/SLM
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7.7 Lasttestparameter
7.6 Normierung interner GroRen
Tabelle 7-6 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1401 MOTOR_MAX_SPEED|0...7,DRx] Drehzahl fur max. Motornutzdrehzahl VSA/HSA/SLM
1709 VOLTAGE_LSB Wertigkeit Spannungsdarstellung VSA/HSA/SLM
1710 CURRENT_LSB Wertigkeit Stromdarstellung VSA/HSA/SLM
1711 SPEED_LSB Wertigkeit Drehzahldarstellung VSA/HSA/SLM
1712 ROTOR_FLUX_LSB Wertigkeit Rotorflussdarstellung VSA/HSA/SLM
1713 TORQUE_LSB Wertigkeit Momentendarstellung VSA/HSA/SLM
1714 ROTOR_POS_LSB Wertigkeit Rotorlagedarstellung VSA/HSA/SLM
1725 MAX_TORQUE_FROM_NC Normierung Momentensollwertschnitt. VSA/HSA/SLM
1730 OPERATING_MODE (ab SW 3.1) Betriebsmodus (Anzeige) VSA/HSA/SLM
1.7 Lasttestparameter
Tabelle 7-7 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1615 SMOOTH_RUN_TOL Toleranz Rundlaufiberwachung VSA/HSA/SLM
1723 ACTUAL_RAMP_TIME Diagnose Hochlaufzeit VSA/HSA/SLM
1724 SMOOTH_RUN_DIAGNOSIS Diagnose Rundlaufiiberwachung VSA/HSA/SLM
|
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7.7 Lasttestparameter

Platz fir Notizen
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SIMODRIVE 611D / SINUMERIK 840D/810D
Antriebsfunktionen

Drehzahlregelkreis (DD2)

1 Kurzbeschreibung . ........ ... i i e, DD2/1-3
2 Ausfiihrliche Beschreibung ......... ... ... .. i DD2/2-5
2.1 AllgEMEINES . . . o DD2/2-5
211 Drehzahlregelkreis in Blockdarstellung . ....................... DD2/2-5
2.1.2 Optimierung der Proportionalverstarkung des Drehzahlreglers . .. DD2/2-9
2.13 Optimierung des Integralanteils des Drehzahlreglers . ........... DD2/2-11
214 Einsatz der Stromsollwertfilter . ......... ... ... ... ... .. ... DD2/2-12
2.2 Drehzahlreglereinstellung ........... ... i i DD2/2-13
2.3 Stromsollwertfilter .......... .. DD2/2-21
2.4 Drehzahlabhéngige Stromsollwertfilter . ....................... DD2/2-44
25 Drehzahlsollwertfilter . ......... ... DD2/2-45
2.6 Drehzahlistwertfilter (ab High Performance / CCU3) ............ DD2/2-55
2.7 Feldschwachungbei HSA . ... .. ... DD2/2-55
2.8 Dynamische Steifigkeitsregelung (DSC) . ............. .. ... ..., DD2/2-56
3 Randbedingungen . ...t i i DD2/5-59
4 Datenbeschreibungen (MD,SD) ..........ciiiiiiiiiniiinrannnnnns DD2/5-59
5 Signalbeschreibungen ... i DD2/5-59
6 Beispiel ... ..o s DD2/7-61
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7.1 Drehzahlreglereinstellung ........... ... i i DD2/7-61
7.2 Feldschwachungbei HSA . ... .. ... . DD2/7-61
7.3 Stromsollwertfilter .......... .. DD2/7-62
7.4 Momentensollwertfilter . ......... ... ... DD2/7-63
7.5 Drehzahlsollwertfilter . ......... ... DD2/7-64
7.6 Drehzahlistwertfilter .. ....... ... ... . . DD2/7-64
7.7 Dynamische Steifigkeitsregelung (DSC) . ............ ... ... . ... DD2/7-64
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Drehzahlregelkreis (DD2)

1 Kurzbeschreibung

Kurzbeschreibung

Inbetriebnahme
Tool

Drehzahlregelkreis

Stromsollwertfilter

Drehzahlsollwert-
filter

Zur Konfiguration und Parametrierung der Antriebe bendétigen Sie das
Inbetriebnahme-Tool bzw. HMI Advanced.

Die Parameter des Drehzahlreglers werden mit der Bedienhandlung
Motorauswahl respektive Reglerdaten berechnen fir einen leerlaufenden
Motor berechnet und in den entsprechenden Maschinendaten gespeichert.
Diese Einstellung entspricht einer “sicheren” Einstellung und muss, um die volle
Dynamik des Antriebs inklusive Mechanik nutzen zu kénnen, nachtréaglich vom
Anwender optimiert werden.

Um etwaige Resonanzen des Drehzahlregelkreises gezielt bedampfen zu
koénnen, stehen vier unabhéngig voneinander parametrierbare
Stromsollwertfilter zur Verfigung. Sie kdnnen als Tiefpass (PT2) oder
Bandsperre parametriert werden.

Das Drehzahlsollwertfilter (Tiefpass erster Ordnung) dient zur Glattung der
Drehzahlsollwertvorgabe. Das Filter muss wahrend der
Drehzahlregleroptimierung abgeschaltet werden.
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1 Kurzbeschreibung

Platz fir Notizen
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03.07 Drehzahlregelkreis (DD2)
2.1 Allgemeines

Ausfuhrliche Beschreibung 2

2.1 Allgemeines

211 Drehzahlregelkreis in Blockdarstellung
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2.1 Allgemeines

Funktionsgenerator +| nsol Drehzahlregelkreis
fur FFT-Analyse —+><f

611D:
Drehzahlvorsteuersollwert

Drehzahlsollwertfilter

Drehzahlsollwertbegrenzung

P-Verstéarkung/
Nachstellzeit

Drehzahlistwertliberwachung

=> Momentensollwert- Drehzahlregler

begrenzung =0 Integrator- P-Verstarkung
ruckfihrung
611D:
Gewichtsausgleich/
Vorsteuermoment
Momentensollwertbegrenzung
Momentensollwertiberwachung
Drehzahlreglertakt Umrechnung Moment
nach Querstrom
Filter 10
Filter 9
Filter 8 611D:
Filter 7 Filter 1-10 im Stromreglertakt
) CCuU3:
Filter 6 Filter 1-4 im Stromreglertakt
810D: Drehzahlreglertakt )
Filter 5
840D+611D Stromreglertakt Stromsollwertfilter
Filter 4
Filter 3
n_ist Filter 2
Stromreglertakt ) Strom regelkreis
Filter 1

810D /CCUL, 2:

HSA Feldregelun
g 9 nur Filter 1 im Stromreglertakt

VSA Feldsollwert =0

Stromsollwertbegrenzung

Iq Id E
Ust_d
a,b Udq
UssT ab
T|S|R
ENC

Bild 2-1 Drehzahl- und Stromregelkreis
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Drehzahlregelkreis (DD2)

2.1 Allgemeines

Funktionsgenerator
fiir FFT-Analyse

Drehzahlistwertiiberwachung
Nist > MD 1147 SPEED_LIMIT
=> Momentensollwertbegrenzung

PT1:

1500 NUM_SPEED_FILTERS
1502 SPEED_FILTER_1_TIME

1503 SPEED_FILTER_2_TIME

1405 MOTOR_SPEED_LIMIT

Einrichtbetrieb:
1420 MOTOR_MAX_SPEED_SETUR
S

0

la

1409 SPEEDCTRL_INTEGRATOR_TIME_1 P-Verstarkung/
1413 SPEEDCTRL_ADAPT_ENABLE
1410 SPEEDCTRL_INTEGRATOR_TIME_2
1411 SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_1
1412 SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_2

Integratorriickfiihrung

1421 SPEEDCTRL_INTEGRATOR_FEEDBK [n]

1725 MAXIMAL_TORQUE_FROM_NC
1230 TORQUE_LIMIT_1

1233 TORQUE_LIMIT_GENERATOR
1235 POWER_LIMIT_1

1237 POWER_LIMIT_GENERATOR
1145 STALL_TORQUE_REDUCTION (HSA)
Einrichtbetrieb:

1239 TORQUE_LIMIT_FOR_SETUP

PT2:
1490 CURRENT_FILTER_10_FREQUENCY
1491 CURRENT_FILTER_10_DAMPING
Bandsperre:

1492 CURRENT_FILTER_10_SUPPR_FREQ
1493 CURRENT_FILTER_10_BANDWIDTH
1494 CURRENT_FILTER_10_BW_NUM

L]
L3

PT2: °

1272 CURRENT_FILTER_5_FREQUENCY
1273 CURRENT_FILTER_5_DAMPING
Bandsperre:

1274 CURRENT_FILTER_5_SUPPR_FREQ
1275 CURRENT_FILTER_5_BANDWIDTH
1276 CURRENT_FILTER_5_BW_NUM

PT2:

1208 CURRENT_FILTER_4_FREQUENCY
1209 CURRENT_FILTER_4_DAMPING
Bandsperre:

1219 CURRENT_FILTER_4_SUPPR_FREQ
1220 CURRENT_FILTER_4_BANDWIDTH
1221 CURRENT_FILTER_4_BW_NUM

PT2:

1206 CURRENT_FILTER_3_FREQUENCY
1207 CURRENT_FILTER_3_DAMPING
Bandsperre:

1216 CURRENT_FILTER_3_SUPPR_FREQ
1217 CURRENT_FILTER_3_BANDWIDTH
1218 CURRENT_FILTER_3_BW_NUM

PT2:

1204 CURRENT_FILTER_2_FREQUENCY
1205 CURRENT_FILTER_2_DAMPING
Bandsperre:

1213 CURRENT_FILTER_2_SUPPR_FREQ
1214 CURRENT_FILTER_2_BANDWIDTH
1215 CURRENT_FILTER_2_BW_NUM

Drehzahlistwertfilter PT1:
1522 ACT_SPEED_FILTER_TIME

n_ist

Nachstellzeit

Umrechnung Moment
nach Querstrom

Filter 10

Filter 5

Filter 4

Filter 3

Filter 2

Drehzahlregelkreis
Drehzahl . 611D /CCUS: 2 Stiick
611D /CCU3

2. Drehzahlsollwertfilter

mit Tiefpass und Bandsperre
611D / CCU3:
Drehzahlsollwertvorsteuerung
Drehzahlsollwertbegrenzung

Drehzahlregler

P-Verstarkung

1407 SPEEDCTRL_GAIN 1[n]

1413 SPEEDCTRL_ADAPT_ENABLE
1408 SPEEDCTRL_GAIN_2[n]

1411 SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_1
1412 SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_2

611D:
Gewichtsausgleich/Vorsteuermoment

Momentensollwertbegrenzung
— g &
Momentensollwert-
tiberwachung
1605 SPEEDCTRL_LIMIT_TIME

n_ist <1606 SPEEDCTRL_
LIMIT_THRESHOLD

ALARM: 300608 Achse %1, Antrieb %2
Drehzahlreglerausgang begrenzt

Stromsollwertfilter

1200 NUM_CURRENT_FILTERS
1201 CURRENT_FILTER_CONFIG

Filter| 10987654321 | g:= Tiefpass
Bit 9876543210 | 1:= Bandsperrg

Bild 2-2

Drehzahlregelkreis
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2.1 Allgemeines

nist ig_soll
PT2: ¥
1202 CURRENT_FILTER_1_FREQUENCY
1203 CURRENT_FILTER_1_DAMPING Filter 1 k
Bandsperre:
1210 CURRENT_FILTER_1_SUPPR_FREQ
1211 CURRENT_FILTER_1_BANDWIDTH
1212 CURRENT_FILTER_1_BW_NUM
1104 MOTOR_MAX_CURRENT (VSA) Stromsollwert-
1105 MOTOR_MAX_CURRENT_REDUCTION (VSA) begrenzung
1103 MOTOR_NOMINAL_CURRENT (HSA)
1238 CURRENT_LIMIT (HSA)
HSA Feldregelung
VSA Feldsollwert = 0
AW
7
+ -
~
| - Stromregler
d 1120 CURRCTRL_GAIN
1121 CURRCTRL_INTEGRATOR_TIME
Ust_d Ust_q
a,b qu
U
RST ab
T |s |R
! 'R Stromregelkreis
al ||\ ab/\RST| <
810D CCUL1, 2:
da\ap\[< nur Filter 1 im Stromregler
S CCU3:
\ENC Filter 1-4 im Stromregler
Bild 2-3 Stromregelkreis
Fourier-Analyse Zur Optimierung des Drehzahlreglers steht Ihnen mit der integrierten

Fourier-Analyse ein besonders leistungsfahiges Werkzeug zur Beurteilung der
Regelkreiseinstellung und der Mechanikeigenschaften zur Verfigung.

Die Fourier-Analyse (Frequenzgangmethode) befindet sich im Bereich

— Inbetriebnahme — Antrieb, Servo —+ Drehzahlregelkreis.
Die Frequenzgangmethode liefert selbst bei kleinsten Testsignalamplituden
genaue und reproduzierbare Ergebnisse. Die Messparameter kdnnen Sie an
den Anwendungsfall anpassen.

Alle Messungen werden bei einer Offsetbewegung von wenigen (ca. 1-10)
Umdrehungen pro Minute durchgefuhrt, der eine Testsignal-Amplitude
(Rauschen) von ein bis drei Umdrehungen uberlagert ist. Die Genauigkeit
wachst mit der wahlbaren Anzahl von Mittelungen, Ublicherweise gentgt ein
Wert von 20.
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08.06

Drehzahlregelkreis (DD2)

Einstellbare
Bandbreite

Durchfiihrung
der Messung

2.1 Allgemeines

Bei SINUMERIK 840D und 810D-CCU3 ist die Bandbreite einstellbar, wogegen
bei SINUMERIK 810D-CCU1/2, unabhéngig von der Eingabe, immer mit der
vollen Bandbreite gearbeitet wird.

1

max. Bandbreite = 2 x Drehzahlreglertakt

Bei einem Drehzahlreglertakt von 312,5 us sind dies 1600 Hz.

Aufgrund der kurzen Messzeiten sind fir die Frequenzgangmessung
Verfahrwege von wenigen Umdrehungen ausreichend. Die Messdauer ergibt
sich nach

512 x Anzahl der Mittelungen
Bandbreite[Hz]

MeRdauer[s] = + Einschwingzeit

Bei 20 Mittelungen sind dies 6.5 s. Bei einem Offset von 5 U/min wird dazu ein
Verfahrbereich von weniger als 0.55 Umdrehungen benétigt.

Beginnen Sie die Messungen stets mit mdglichst kleinen Werten fur Offset und
Amplitude. Nur wenn Sie stark verrauschte Ergebnisse erhalten, sollten Sie die
Anzahl der Mittelungen oder die Amplitude anheben. Zu groRe Amplitudenwerte
fuhren zu verfalschten Messergebnissen oder kdnnen die Mechanik
beschadigen.

Der Offset sollte stets groer (Faktor 2—3) als die Amplitude sein. Bei sehr
kleinen Werten ergeben sich durch Lose oder Haftreibung eventuell andere
Messergebnisse als bei htherer Fahrgeschwindigkeit.

Bei der Optimierung einer kaskadierten Regelungsstruktur (Strom-, Drehzahl-,
Lageregelkreis), wie dies bei SINUMERIK 810D/840D der Fall ist, beginnt man
mit dem innersten Regelkreis, dem Stromregelkreis. Dieser wird mit der
Bedienhandlung Reglerdaten berechnen optimal eingestellt und muss vom
Anwender nachtraglich nicht optimiert werden.

Der Drehzahlregler wird ebenfalls mit der Bedienhandlung Reglerdaten
berechnen voreingestellt. Diese Einstellung ist eine robuste Einstellung fur den
leerlaufenden Motor und berlicksichtigt nicht die angebaute Mechanik.

21.2 Optimierung der Proportionalverstarkung des Drehzahlreglers

Im ersten Schritt der Drehzahlregleroptimierung wird die
Proportionalverstéarkung optimiert. Dazu wird die Nachstellzeit des
Drehzahlreglers MD 1409: SPEEDCTRL_INTEGRATOR_TIME_1 auf 500 ms
gestellt. Dies bewirkt, dass der Integral-Anteil praktisch unwirksam ist. Jetzt wird
der Proportionalanteil in Schritten erhdht bis Resonanzstellen des Systems
angeregt werden (Motor beginnt zu pfeifen). Die so ermittelte P-Verstarkung
wird mit dem Faktor 0.5 multipliziert. Dieser Wert dient als Startwert fur die erste
Messung.

Die Ergebnisse der Fourier-Analyse werden in einem Bodediagramm
dargestellt. Ein Bodediagramm gliedert sich in zwei Graphen, den Amplituden-
und den Phasengang. Bei der Optimierung ist anzustreben, dass die Amplitude
Uber einen moglichst weiten Bereich bei O dB liegt.

Im unteren Frequenzbereich liegt die Phase bei 0° und dreht mit steigender
Frequenz zu negativen Phasenwinkeln. Ubersteigt der Phasenwinkel [180°|,
wird der Graph in der Darstellung umgebrochen; d.h. er springt von —180° auf
180° bzw. von 180° auf —180°.

Bild 2-4 zeigt den Frequenzgang eines optimierten Drehzahlregelkreises mit
leerlaufendem Motor chne angebauter Mechanik.
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Drehzahlregelkreis (DD2) 08.06
2.1 Allgemeines
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Bild 2-4 Drehzahlregler-Fuhrungsfrequenzgang ohne angekoppelte Mechanik

FUr die Optimierung gilt:

1. Die Amplitude soll ber einen maglichst weiten Bereich bei 0 dB liegt.

2. P-Verstarkung vergroRern wenn die Amplitude die O dB Linie nicht tberhéht.

3. P-Verstéarkung verkleinern wenn die Amplitude die O dB Linie Giberhéht.

4. Uberhséhungen von wenigen dB (maximal 1 — 3 dB) kénnen zugelassen
werden.

Mit angekoppelter Mechanik nimmt der Frequenzgang zwar eine etwas andere
Form an, an den Optimierungsregeln andert sich aber nichts.

Bild 2-5 zeigt den Drehzahlregler-Fuhrungsfrequenzgang mit optimal
eingestellter Proportionalverstarkung des gleichen Motors wie in Bild 2-4,
jedoch mit angekoppelter Mechanik (Werkzeugmaschinenachse).

[ Graphik1
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[ Graphik2
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Bild 2-5 Drehzahl-Fuhrungsfrequenzgang bei optimierter Proportionalverstarkung

Wiurde man die Proportionalverstarkung weiter vergréf3ern, beginnt die
Amplitude zu Gberh6hen (siehe folgendes Bild 2-6).
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08.06 Drehzahlregelkreis (DD2)
2.1 Allgemeines

[ Graphik1
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Bild 2-6 Drehzahl-Fuhrungsfrequenzgang bei zu groRRer P-Verstarkung

21.3 Optimierung des Integralanteils des Drehzahireglers

Nachdem die Proportionalverstarkung ermittelt ist, wird die Nachstellzeit des
Drehzahlreglers solange verkurzt, bis der Amplitudengang beginnt die O dB
Linie zu iiberhdhen. Eine Uberhéhung von 3 dB wird im Allgemeinen
zugelassen. Als Richtwert fur die Nachstellzeit ist ein Wert < 20 ms anzustreben

(siehe folgendes Bild 2-7).

[ Graphik1
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Bild 2-7 Drehzahl-Fuhrungsfrequenzgang eines optimal eingestellten Drehzahlreglers

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010 DD2/2-11



Drehzahlregelkreis (DD2) 08.06
2.1 Allgemeines

21.4 Einsatz der Stromsollwertfilter

Stromsollwertfilter (Tiefpass oder Bandsperre) werden zur Bedampfung von
Resonanzstellen im Drehzahlreglerfrequenzgang eingesetzt. Diese Filter
werden nur zur Bedampfung von Resonanzstellen oberhalb des
Arbeitsbereichs eingesetzt. Der Arbeitsbereich ist der Frequenzbereich
unterhalb der Frequenz, an dem die Phase durch —180 Grad dreht, dieser
Frequenzbereich sollte 200 — 300 Hz betragen.

Eine Bandsperre wird eingesetzt, wenn im Amplitudengang bei einer festen
Frequenz (oberhalb des Arbeitsbereichs des Drehzahlreglers) eine schmale,
nadelférmige Spitze die 0dB Linie Uberhoht. Dies fuhrt zu einem deutlich
horbaren Pfeifton im Antriebsstrang.

Ist die Spitze nicht an eine feste Frequenz gebunden, sondern wandert unter
verschiedenen Bedingungen, ist der Einsatz eines Tiefpass die bessere
LAsung.

An dieser Stelle kdnnen jedoch keine Kochrezepte angegeben werden, da die
Zusammenhéange sehr komplex sind. Um alle Mdéglichkeiten an mechanisch
kritischen Maschinen auszuschdpfen zu kdnnen, verweisen wir auf unsere
einschlagigen Antriebskurse.
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03.07 Drehzahlregelkreis (DD2)
2.2 Drehzahlreglereinstellung
2.2 Drehzahlreglereinstellung
1001 ‘ SPEEDCTRL_CYCLE_TIME Querverweis: —
Drehzahlreglertakt Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
31,25 us UNS.WORD Power On
810D 10 2 40
840D 4 1 16
Dieses Maschinendatum geht in die Reglerdatenberechnung ein.
Verwenden Sie im Normalfall die Standardeinstellung. Durch herabsetzen der
Taktzeiten kann die Drehzahlreglerdynamik weiter gesteigert werden. Aus dem
Stromreglertakt der Achse wird der Drehzahlreglertakt abgeleitet: Stromregler-
takt < Drehzahlreglertakt.
Bei 810D:
Mdogliche Eingabewerte fur VSA und fur HSA sind:
2M x MD 1000 m=1,23
Tabelle 2-1 Maogliche Drehzahl- und Stromreglertakt-Kombinationen
Steuerungstyp und An- Stromreglertakt Drehzahlreglertakt Bemerkung
triebsregelung MD 1000 CURRCTRL_ MD 1001 SPEEDCTRL _
CYCLE_TIME CYCLE_TIME
810D 5 (156,25 US) 10 (312,5 us) Standardwert
810D 4 (125 pus) 8 (250 us) Minimalwert
nur bei weniger als 4 Ach-
sen mdglich (CCU1/2)
840D mit 611D 1 Achs-Per- 4 (125 us) 4 (125 us) Standardwert
formance-Regelung
840D mit 611D 1 Achs-Per- 2 (62,5 us) 2 (62,5 us) minimal
formance-Regelung
840D mit 611D 1 Achs-Per- 2 (62,5us) 8 (250us) ab SW 4.2
formance-Regelung
840D mit 611D 2 Achs-Per- 4 (125us) 4 (125us) Standardwert + minimal
formance-Regelung
840D mit 611D 2 Achs-Per- 2 (62,5us) 2 (62,5us) minimal
formance-Regelung
840D mit 611D-Standard- 4 (125us) 16 (500us) Standardwert
Regelung (2 Achsen)
840D mit 611D-Standard- 4 (125us) 4 (125us) Standardwert + minimal
Regelung, nur 1 Achse be-
trieben
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Drehzahlregelkreis (DD2)

03.07:

2.2 Drehzahlreglereinstellung

Hinweis

Eine Uberschreitung der Rechenzeit in der Drehzahlregler-Taktebene ist nicht
zuléssig und fuhrt zum Abschalten des Antriebs (Systemfehler). Es erscheint
der Alarm 300500 “Rechenzeituberlauf Drehzahlregler”.

Die Maschinendaten MD 1000 und MD 1001 mdissen in allen Achsen eines

Regelungseinschubs gleich sein.

Bei 810D mit externen Reglern muss die gleiche Einstellung fur MD 1000 und
MD 1001 gewahlt werden, wie beim 810D-Modul.

1004 CTRL_CONFIG nur 840D | Querverweis: —
Konfiguration Struktur Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 3115 UNS.WORD Power On
Eingabe der Konfiguration fur Regelstrukturen, Drehzahlmesssysteme und
Funktionalitat bezogen auf das SIMODRIVE-System 611 digital.
Tabelle 2-2 Konfiguration Struktur
Bit Funktion Bedeutung
Bit 0 Drehzahl-Momentenvorsteuerung 0 = nicht aktiv
1 = aktiv
Bit 1 nicht belegt
Bit 2 Hohere Dynamik (Einachsmodul) 0 = Strom- vor Drehzahlregelung
1 = Drehzahl- vor Stromregelung
Bit 3 reserviert
Bit 4 Integratorsteuerung 0 = Integratorsteuerung im n-Regler aktiv
Der Integrator wird einseitig angehalten, wenn
Momenten-, Strom- oder Spannungsregler in
der Begrenzung sind.
1 = Integratorsteuerung im n-Regler nicht aktiv.
Hinweis: Der Integrator wird nicht angehalten, sondern
Wahrend des Fahrens auf Festanschlag ist die betragsmaRig auf die zweifache Momenten-
Integratorsteuerung immer aktiv. grenze begrenzt.
Bit 8 ESR (Erweitertes Stillsetzen und Rickziehen): 0 = im ESR-Fall friert der Antrieb den letzten gulti-
NC-Sollwerten folgen gen Drehzahlsollwert ein und folgt diesem fur
die Zeitdauer von MD 1637.
1 =im ESR-Fall folgt der Antrieb dem NC-Sollwert
fur die Zeitdauer von MD 1637.
Bit 12 lineare Interpolation n_soll 0 = nicht aktiv
1 = Nach Setzen von Bit 12 wird der Drehzahlsoll-
wert (n_soll_Ir), den die NC im Lagereglertakt
liefert, vom Antrieb linear interpoliert.
Bit 13 Geberauswertung ohne Leistungsteil 0 = nicht aktiv
1 = Ausblenden des Mittenfrequenzfehlers
("Stromerfassung des Leistungteils fehlt”).
Baugruppe lauft ohne Leistungsteil hoch.
Bit 5-11, 14, | nicht belegt
15
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03.07 Drehzahlregelkreis (DD2)
2.2 Drehzahlreglereinstellung
| Wichtig
- Drehzahl- vor Stromregelung ist nur bei einer aktiven Achse auf dem Modul
maglich!
Die Voreinstellung ist : Strom- vor Drehzahlregelung (Bit 2 = 0).
1406 SPEEDCTRL_TYPE nur 840D | Querverweis: —
Drehzahlreglertyp Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 1 1 1 UNS.WORD Power On
Eingabe des Drehzahlreglertyps:
MD 1406 =1
— PI-Drehzahlregler (PI)
— PI-Drehzahlregler (PI) mit Referenzmodell (PIR)
Einstellung der obigen Reglerdaten durch MD 1407 ... MD 1416
| Wichtig
- Dieses Maschinendatum ist nur fir Siemens interne Zwecke relevant.
1407 ‘ SPEEDCTRL_GAIN_1[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
P-Verstarkung Drehzahlregler Relevant: Schutzstufe:
P-Verstarkung Geschwindigkeitsregler VSA/HSA/SLM 214
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Nms/rad 0.3 0.0 1 000 000.0 FLOAT sofort
SLM: Ns/m | SLM: 2000.0

Eingabe der P-Verstarkung des Drehzahlregelkreises tiber den gesamten Dreh-
zahlbereich (Ausnahme: bei eingeschalteter Adaption siehe MD 1413) bzw.
automatische Parametrierung (Initialisierung) Uber die Bedienhandlung Regler-

daten berechnen.

Hinweis

Bei Eingabe eines P-Verstarkungswertes 0 wird der zugehdrige Integralanteil

(MD 1409) automatisch inaktiv gesetzt.
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Drehzahlregelkreis (DD2) 08.06

2.2 Drehzahlreglereinstellung

1409

SPEEDCTRL_INTEGRATOR_TIME_1[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —

Nachstellzeit Drehzahlregler Relevant: Schutzstufe:

VSA/HSA/ISLM | 2/4

ms

Einheit:

Standard:
10.0

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0.0 500.0 FLOAT sofort

DD2/2-16

Eingabe der Nachstellzeit des Drehzahlregelkreises tiber den gesamten Dreh-
zahlbereich (Ausnahme: bei eingeschalteter Adaption siehe MD 1413) bzw.
automatische Parametrierung (Initialisierung) Uber die Bedienhandlung Regler-
daten berechnen.

Hinweis

Die Eingabe eines Wertes O fur die Nachstellzeit schaltet den I-Anteil fir den
entsprechenden Drehzahlbereich ab (L6schen der Integralverstarkung und des
Integratorinhalts = > Momentenspriinge sind nicht ausgeschlossen).

Wichtig

Bei aktiver Adaption sollte das Deaktivieren des Integralanteils fur nur
einen Drehzahlbereich (MD 1409 = 0 und MD 1410 = O oder
umgekehrt) vermieden werden (Problem Momentspriinge durch
Rucksetzen des Intergralwertes bei Ubergang
Adaptionsbereich-Konstantbereich).
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08.06 Drehzahlregelkreis (DD2)
2.2 Drehzahlreglereinstellung
1413 SPEEDCTRL_ADAPT_ENABLE Querverweis: —
Anwahl Adaption Drehzahlregler Relevant: Schutzstufe:
Anwahl Adaption Geschwindigkeitsregler VSA/HSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 1 UNS.WORD sofort
Mit diesem Maschinendatum kann die Adaption der Drehzahlregler-Maschinen-
daten als Funktion der Drehzahl gesteuert werden.
Kp, Tn
| | Konstanter |
| oberer Dreh- |
| | zahlbereich |
I | MD1410 I
I
I
MD 1407 |
_____ — =7
Konstanter | |
unterer | |
Drehzahl- | MD 1408 I
bereich I Adaptionsbereich I
______________ -
MD 1409 | I I
T I I — n
0 MD 1411 MD 1412 MD 1401 x MD 1405
Bild 2-8 Adaption der Drehzahlreglermaschinendaten mittels Kennlinie
Eingabe 0 Die Adaption ist nicht aktiv. Die Einstellungen des Drehzahlreglers (MD 1407
und MD 1409) sind Uber den gesamten Drehzahlbereich gltig. Die Maschinen-
daten MD 1408 und MD 1410 werden nicht berlcksichtigt.
Eingabe 1 Die Adaption ist aktiv. Beschreibung siehe Maschinendatum MD 1408,

MD 1410, MD 1411 und MD 1412.

Hinweis

Fur die HSA wird die Adaption automatisch mit der Bedienhandlung
Reglerdaten berechnen aktiv geschaltet.
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08.06

2.2 Drehzahlreglereinstellung

1408

SPEEDCTRL_GAIN_2[n] 0...7 Index des Param.-Satzes

Querverweis: —

P-Verstarkung obere Adaptionsdrehzahl
P-Verstarkung obere Adaptionsgeschwindigkeit

Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/SLM 2/4

Einheit:
Nms/rad
SLM: Ns/m

Standard:
0.3

SLM: 2 000.0

Wirksamkeit:
sofort

Minimal: Maximal:
0.0 1 000 000.0

Datentyp:
FLOAT

Eingabe der P-Verstarkung des Drehzahlregelkreises im oberen Drehzahlbe-
reich (n > MD 1412: SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_2) bzw. automatische Pa-
rametrierung (Initialisierung) tber die Bedienhandlung Reglerdaten berech-
nen. Die Verstéarkungen im unteren Drehzahlbereich (MD 1407) und im oberen
Drehzahlbereich (MD 1408) unterliegen keiner gegenseitigen Einschréankung.
Graphische Darstellung siehe Bild 2-8.

Hinweis

Bei Eingabe eines P-Verstarkungswertes 0 wird der zugehorige Integralanteil
(MD 1409) automatisch inaktiv gesetzt.

Das MD 1408 ist nicht aktiv bei abgewahlter Drehzahlregleradaption
(MD 1413 = 0).

1410

SPEEDCTRL_INTEGRATOR_TIME_2[n] 0...7 Index des Param.-Satzes

Querverweis: —

Nachstellzeit obere Adaptionsdrehzahl
Nachstellzeit obere Adaptionsgeschwindigkeit

Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/SLM 2/4

Einheit:
ms

Standard:
10.0

Wirksamkeit:
sofort

Minimal: Maximal:
0.0 500.0

Datentyp:
FLOAT

DD2/2-18

Eingabe der Nachstellzeit des Drehzahlregelkreises im oberen Drehzahlbereich
(n>MD 1412: SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_2) bzw. automatische Parame-
trierung (Initialisierung) Uber die Bedienhandlung Reglerdaten berechnen. Die
Nachstellzeiten im unteren Drehzahlbereich (MD 1409) und im oberen Dreh-
zahlbereich (MD 1410) unterliegen keiner gegenseitigen Einschrénkung. Gra-
phische Darstellung siehe Bild 2-8.

Wichtig

Bei aktiver Adaption sollte das Deaktivieren des Integralanteils fur nur
einen Drehzahlbereich (MD 1409 = 0 und MD 1410 = O oder
umgekehrt) vermieden werden (Problem Momentspriinge durch
Rucksetzen des Integralwertes bei Ubergang
Adaptionsbereich-Konstantbereich).

Hinweis

Die Eingabe eines Nachstellzeitwertes O deaktiviert den Integralanteil fur den
Bereich, der groR3er als MD 1412: SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_2 ist (siehe
auch Hinweis in MD 1409).

Das MD 1410 ist nicht aktiv bei abgewéhlter Drehzahladaption (MD 1413 = 0).
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08.06 Drehzahlregelkreis (DD2)
2.2 Drehzahlreglereinstellung
1411 SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_1 Querverweis: —
Untere Adaptionsdrehzahl Relevant: Schutzstufe:
Untere Adaptionsgeschwindigkeit VSA/HSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 0.0 0.0 100 000.0 FLOAT sofort
SLM: m/min
Eingabe der unteren Drehzahlschwelle zur Adaption der Drehzahlregler-Ma-
schinendaten bzw. automatische Parametrierung (Initialisierung) tber die Be-
dienhandlung Reglerdaten berechnen. Bei aktiver Adaption sind fur Drehzah-
len n < MD 1411 die Reglermaschinendaten MD 1407 und MD 1409 aktiv. Im
Adaptionsbereich MD 1411 < n < MD 1412 wird zwischen den beiden Regel-
Maschinendatensétzen linear interpoliert.
1412 SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_2 Querverweis: —
Obere Adaptionsdrehzahl Relevant: Schutzstufe:
Obere Adaptionsgeschwindigkeit VSA/HSA/SLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 0.0 0.0 100 000.0 FLOAT sofort
SLM: m/min
Eingabe der oberen Drehzahlschwelle zur Adaption der Drehzahlreglermaschi-
nendaten bzw. automatische Parametrierung (Initialisierung) tber die Bedien-
handlung Reglerdaten berechnen. Bei aktiver Adaption sind fir Drehzahlen
n > MD 1412 die Reglermaschinendaten MD 1408 und MD 1410 aktiv. Im Mit-
telbereich MD 1411 < n < MD 1412 wird zwischen den beiden Regel-Maschi-
nendatensétzen linear interpoliert. Graphische Darstellung siehe Bild 2-8.
1421 SPEEDCTRL_INTEGRATOR_FEEDBK]n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zeitkonstante Integratorriickfihrung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 0.0 0.0 1 000.0 FLOAT sofort

Der Integrator des Drehzahlreglerkreises wird tber eine gewichtete Ruckfuh-
rung zu einem Tiefpassverhalten 1. Ordnung mit der konfigurierten Zeitkonstan-
te reduziert.

Wirkung:
Der Ausgang des Integrators des Drehzahlreglers wird auf einen zur Soll-Ist-Dif-
ferenz proportionalen Wert begrenzt (stationares Proportional-Verhalten).

Anwendungen:

Arbeitsbewegungen bei Lagesollwert Null und dominanter Haftreibung kénnen
unterdriickt werden auf Kosten einer bleibenden Lagesoll-Ist-Differenz, z.B.
Pendeln der lagegeregelten Achse im Stillstand (Stick — Slip-Effekt) oder Uber-
schwingen beim um-Schritte Verfahren.

Verhinderung von Verspannungen bei mechanisch starr verbundenen Achsen
bzw. Spindeln (Synchronspindel).

Einstellhinweis:
Optimieren Sie dieses Datum ausgehend von hohen Werten auf einen
optimalen Kompromiss.

Hinweis

Die Integratorrickfuhrung wird aktivab dem Wert MD 1421 = 1.0
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2.2 Drehzahlreglereinstellung

%7/

Q
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_|

Bild 2-9

Prinzipschaltung einer gebrochenen Totzeit

Mit diesem Maschinendatum (Eingabe: Rechentotzeit bezogen auf den Dreh-
zahlreglertakt) kann das Sollwertverhalten fir das Referenzmodell an das
Streckenverhalten des geschlossenen Drehzahlregelkreises angepasst wer-
den.

1665

IPO_SPEEDCTRL_DELAY_FACTOR

nur 840D | Querverweis: —

Laufzeitfaktor IPO/NREG-Takt fur HLG

Relevant: Schutzstufe:

VSA/HSA/SLM

2/4

Einheit:

Standard:
2.0

Minimal:
0.0

Datentyp:
FLOAT

Wirksamkeit:
sofort

Beispiel

DD2/2-20

Eingabe eines Laufzeitfaktors zwischen Interpolation- und Drehzahlreglertakt
fur den Hochlaufgeber.

Beim Hochlaufvorgang kann die Beschleunigung, die durch die Rampenvorga-
be des Servos vorgegeben wird, gro3er sein als die tatsachlich im Antrieb zu-
lassige Beschleunigung, d. h. der Antrieb wirde bei relativ schnellen Reversier-
vorgangen noch beschleunigen wéhrend der Servo schon bremst.

Um dies zu vermeiden, gibt es die Hochlaufgebernachfuhrung. Diese Nachfuh-
rung bewirkt, dass bei zu grof3en Beschleunigungsvorgaben der Drehzahlsoll-
wert des Servos mittels einer Toleranz "+ DELTA” an den Drehzahlistwert des
611D gebunden wird.

DELTA = f(t) * MD 1665
f(t): SIMODRIVE 611D berechnete Funktion
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2.3 Stromsollwertfilter
2.3 Stromsollwertfilter
1200 ‘ NUM_CURRENT_FILTERS[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Anzahl Stromsollwertfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- UNS.WORD sofort
810D 1 0 4
840D 1 0 10

Eingabe der Anzahl der Stromsollwertfilter. Zur Auswahl stehen Bandsperren
und Tiefpasse 2. Ordnung, die Uber MD 1201: CURRENT_FILTER_CONFIG

eingestellt werden.

Ab SW 6.08.17

Die Anzahl der Stromsollwertfilter wurde von 6 auf 10 erhoht, allerdings setzt
der Einsatz der Stromsollwertfilter 7 bis 10 die Aktivierung der Option “APC”

voraus (APC siehe Funktionsbeschreibung

DS1).

Wurde die Option nicht aktiviert, tritt der Alarm 8037 “Option Aktivierung APC

nicht gesetzt” auf.

Die Stromsollwertfilter 7...10 sind aktiv mit MD 1560 Bit 2 = 1.

Ist MD 1560 Bit 2 = 0 werden maximal 6 Stromsollwertfilter verrechnet.

Hinweis

Die Prozessorauslastung MD 1735: PROCESSOR_LOAD erhoht sich mit der
Anzahl der Stromsollwertfilter. Deshalb sollte die daraus resultierende Rechen-

zeitreserve Uberprift werden!

Tabelle 2-3

Anwahl der Anzahl der Stromsollwertfilter

Wert Bedeutung

kein Stromsollwertfilter aktiv

Filter 1 aktiv

Filter 1 und 2 aktiv

Filter 1, 2 und 3 aktiv

Filter 1, 2, 3 und 4 aktiv

Filter 1, 2, 3, 4 und 5 aktiv

Filter 1, 2, 3, 4, 5 und 6 aktiv

Filter 1, 2, 3, 4, 5, 6 und 7 aktiv

Filter 1, 2, 3,4,5,6,7und 8

aktiv

©O| 0| Nl Ol b W N| | O

Filter 1, 2, 3, 4,5, 6, 7, 8 und 9 aktiv

=
o

Filter 1, 2, 3, 4,5, 6, 7, 8, 9 und 10 aktiv
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2.3 Stromsollwertfilter

1201 CURRENT_FILTER_CONFIG[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Typ Stromsollwertfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/SLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex UNS.WORD sofort
810D 0 0 800F
840D 0 0 83FF
Eingabe der Konfiguration von 10 Stromsollwertfiltern. Zur Auswahl stehen
Bandsperren und Tiefpasse. Die jeweils einstellbaren Filterparameter werden in
zugehdrige Maschinendaten eingetragen.
Bei Bandsperre wird durch Setzen von Bit 15 im MD 1201 eine Z-Transforma-
tion (Nullstellen und Polstellen) aktiviert.
Wenn Bit 15 = 0, dann ist nur eine Transformation der Nullstellen aktiviert.
Standardmafig ist die bilineare Transformation eingestellt.
Hinweis
Vor dem Konfigurieren des Filtertyps sind die entsprechenden Filtermaschinen-
daten zu belegen.
Das jeweilige Filter wird iber MD 1200: NUM_CURRENT_FILTERS und
MD 1201: CURRENT_FILTER_CONFIG aktiviert.
Tabelle 2-4 Typ Stromsollwertfilter
0 Tiefpass (siehe MD 1202/1203)
1. Filer Bit0 1 | Bandsperre (siehe MD 1210/1211/1212/1222)
0 Tiefpass (siehe MD 1204/1205)
2. Filter Bit1 1 | Bandsperre (siehe MD 1213/1214/1215/1223)
0 Tiefpass (siehe MD 1206/1207)
3. Filter Bit2 1 | Bandsperre (siche MD 1216/1217/1218/1224)
0 Tiefpass (siehe MD 1208/1209)
4. Filter Bit3 1 | Bandsperre (siehe MD 1219/1220/1221/1225)
0 Tiefpass (siehe MD 1272/1273)
5. Filter Bit4 1 | Bandsperre (siehe MD 1274/1275/1276/1277)
0 Tiefpass (siehe MD 1278/1279)
6. Filter BitS 1 | Bandsperre (siehe MD 1280/1281/1282/1283)
0 Tiefpass (siehe MD 1472/1473)
7. Filter Bit6 1 | Bandsperre (siche MD 1474/1475/1476/1477)
0 Tiefpass (siehe MD 1478/1479)
8. Filter Bit7 1 | Bandsperre (siche MD 1480/1481/1482/1483)
0 Tiefpass (siehe MD 1484/1485)
9. Filter Bit8 1 | Bandsperre (siehe MD 1486/1487/1488/1489)
0 Tiefpass (siehe MD 1490/1491)
10. Filter Bit9 1 | Bandsperre (siche MD 1492/1493/1494/1495)
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2.3 Stromsollwertfilter
Stromsollwertfilter 1 (MD 1201 Bit 0)
1202 CURRENT_FILTER_1_FREQUENCYI[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 1 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM |2 /4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 2 000.0 0.0 8 000.0 FLOAT sofort
Eingabe der Eigenfrequenz fur Stromsollwertfilter 1 (PT2-Tiefpass).
Ein Eintrag mit dem Wert < 10 Hz fur die Eigenfrequenz des Tiefpasses
schaltet das Filter ab.
1203 CURRENT_FILTER_1_DAMPING[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Dampfung Stromsollwertfilter 1 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.7 0.05 5.0 FLOAT sofort
Eingabe der Dampfung fur Stromsollwertfilter 1 (PT2-Tiefpass).
1210 CURRENT_FILTER_1_SUPPR_FREQ][n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Sperrfrequenz Stromsollwertfilter 1 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 3500.0 1.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der Sperrfrequenz fur Stromsollwertfilter 1 (Bandsperre).
1211 CURRENT_FILTER_1_BANDWIDTHI[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Bandbreite Stromsollwertfilter 1 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 500.0 1.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der —3dB-Bandbreite fur Stromsollwertfilter 1 (Bandsperre).
Der Eingabewert O fiir die Bandbreite schaltet das Filter ab.
1212 CURRENT_FILTER_1_BW_NUMIn] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zahler Bandbreite Stromsollwertfilter 1 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 7999.0 FLOAT sofort

Eingabe der Z&hler-Bandbreite flr die gedampfte Bandsperre fur Stromsoll-
wertfilter 1. Eine Eingabe des Wertes 0 initialisiert das Filter als ungedéampf-

te Bandsperre.
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2.3 Stromsollwertfilter

1222 CURRENT_FILTER_1_BS_FREQIn] 0...7 Index des Param.-Satzes nur 840D | Querverweis: —
BSP-Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 1 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 1.0 100.0 FLOAT sofort
Eingabe der Eigenfrequenz allgemeine Bandsperre fir Stromsollwertfilter 1.
MD 1222 ermdglicht die Amplitude fiir Frequenzen oberhalb der Sperrfre-
quenz fur Stromsollwertfilter 1 abzusenken.
® Stromsollwertfilter 2 (MD 1201 Bit 1)
1204 CURRENT_FILTER_2_FREQUENCYI[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 2 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 8 000.0 FLOAT sofort
Eingabe der Eigenfrequenz fur Stromsollwertfilter 2 (PT2-Tiefpass).
Ein Eintrag mit dem Wert < 10 Hz auf die Eigenfrequenz des Tiefpasses
schaltet das Filter ab.
1205 CURRENT_FILTER_2_DAMPING[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Dampfung Stromsollwertfilter 2 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 1.0 0.05 5.0 FLOAT sofort
Eingabe der Dampfung fur Stromsollwertfilter 2 (PT2-Tiefpass).
1213 CURRENT_FILTER_2_SUPPR_FREQ][n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Sperrfrequenz Stromsollwertfilter 2 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 3500.0 1.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der Sperrfrequenz fur Stromsollwertfilter 2 (Bandsperre).
1214 CURRENT_FILTER_2_BANDWIDTHI[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Bandbreite Stromsollwertfilter 2 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 500.0 1.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der —3dB-Bandbreite fur Stromsollwertfilter 2 (Bandsperre).
Der Eingabewert O fuir die Bandbreite schaltet das Filter ab.
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2.3 Stromsollwertfilter
1215 CURRENT_FILTER_2_BW_NUM][n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zahler Bandbreite Stromsollwertfilter 2 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der Z&hler-Bandbreite flr die gedampfte Bandsperre fur Stromsoll-
wertfilter 2. Eine Eingabe des Wertes 0 initialisiert das Filter als ungedéampf-
te Bandsperre.
1223 CURRENT_FILTER_2_BS_FREQ]n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
BSP-Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 2 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 1.0 100.0 FLOAT sofort
Eingabe der Eigenfrequenz allgemeine Bandsperre fur Stromsollwertfilter 2.
MD 1223 ermdglicht die Amplitude fiir Frequenzen oberhalb der Sperrfre-
quenz fur Stromsollwertfilter 2 abzusenken.
* Stromsollwertfilter 3 (MD 1201 Bit 2)
1206 CURRENT_FILTER_3_FREQUENCYI[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 3 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 8 000.0 FLOAT sofort
Eingabe der Eigenfrequenz fur Stromsollwertfilter 3 (PT2-Tiefpass).
Ein Eintrag mit dem Wert < 10 Hz auf die Eigenfrequenz des Tiefpasses
schaltet das Filter ab.
1207 CURRENT_FILTER_3_DAMPING[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Dampfung Stromsollwertfilter 3 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 1.0 0.05 5.0 FLOAT sofort
Eingabe der Dampfung fur Stromsollwertfilter 3 (PT2-Tiefpass).
1216 CURRENT_FILTER_3_SUPPR_FREQ][n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Sperrfrequenz Stromsollwertfilter 3 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 3500.0 1.0 7999.0 FLOAT sofort

Eingabe der Sperrfrequenz fur Stromsollwertfilter 3 (Bandsperre).
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2.3 Stromsollwertfilter

1217 CURRENT_FILTER_3_BANDWIDTHI[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Bandbreite Stromsollwertfilter 3 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 500.0 1.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der —3dB-Bandbreite fuir Stromsollwertfilter 3 (Bandsperre).
1218 CURRENT_FILTER_3_BW_NUM][n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zahler Bandbreite Stromsollwertfilter 3 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der Z&hler-Bandbreite flr die gedampfte Bandsperre fur Stromsoll-
wertfilter 3. Eine Eingabe des Wertes 0 initialisiert das Filter als ungedéampf-
te Bandsperre.
1224 CURRENT_FILTER_3_BS_FREQIn] 0...7 Index des Param.-Satzes nur 840D | Querverweis: —
BSP-Eigenfreq. Stromsollwert 3 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 1.0 100.0 FLOAT sofort
Eingabe der Eigenfrequenz allgemeine Bandsperre fur Stromsollwertfilter 3.
MD 1224 ermdglicht die Amplitude fiir Frequenzen oberhalb der Sperrfre-
quenz fur Stromsollwertfilter 3 abzusenken.
* Stromsollwertfilter 4 (MD 1201 Bit 3)
1208 CURRENT_FILTER_4_FREQUENCYI[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 4 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 8 000.0 FLOAT sofort
Eingabe der Eigenfrequenz fur Stromsollwertfilter 4 (PT2-Tiefpass).
Ein Eintrag mit dem Wert < 10 Hz auf die Eigenfrequenz des Tiefpasses
schaltet das Filter ab.
1209 CURRENT_FILTER_4_DAMPING[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Dampfung Stromsollwertfilter 4 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 1.0 0.05 5.0 FLOAT sofort
Eingabe der Dampfung fur Stromsollwertfilter 4 (PT2-Tiefpass).
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
DD2/2-26 SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010




03.07 Drehzahlregelkreis (DD2)
2.3 Stromsollwertfilter
1219 CURRENT_FILTER_4_SUPPR_FREQ]|n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Sperrfrequenz Stromsollwertfilter 4 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 3500.0 1.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der Sperrfrequenz fur Stromsollwertfilter 4 (Bandsperre).
1220 CURRENT_FILTER_4_BANDWIDTHI[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Bandbreite Stromsollwertfilter 4 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 500.0 1.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der —3dB-Bandbreite fuir Stromsollwertfilter 4 (Bandsperre).
Der Eingabewert O fuir die Bandbreite schaltet das Filter ab.
1221 CURRENT_FILTER_4_BW_NUM][n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zahler Bandbreite Stromsollwertfilter 4 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der Zahler-Bandbreite flr die gedampfte Bandsperre fur Stromsoll-
wertfilter 4. Eine Eingabe des Wertes 0 initialisiert das Filter als ungedéampf-
te Bandsperre.
1225 CURRENT_FILTER_4_BS_FREQIn] 0...7 Index des Param.-Satzes nur 840D | Querverweis: —
BSP-Eigenfreq. Stromsollwert 4 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 1.0 100.0 FLOAT sofort

Eingabe der Eigenfrequenz allgemeine Bandsperre fur Stromsollwertfilter 4.
MD 1225 ermdglicht die Amplitude fiir Frequenzen oberhalb der Sperrfre-
quenz fur Stromsollwertfilter 4 abzusenken.
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* Stromsollwertfilter 5 (MD 1201 Bit 4)

1272 CURRENT_FILTER_5_BS_FREQUENCY]0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 5 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 8000.0 FLOAT sofort
Eingabe der Eigenfrequenz fur Stromsollwertfilter 5 (PT2-Tiefpass).
Ein Eintrag mit dem Wert < 10 Hz auf die Eigenfrequenz des Tiefpasses
schaltet das Filter ab.
1273 CURRENT_FILTER_5_DAMPINGJO0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Dampfung Stromsollwertfilter 5 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 1.0 0.05 5.0 FLOAT sofort
Eingabe der Dampfung fur Stromsollwertfilter 5 (PT2-Tiefpass).
1274 CURRENT_FILTER_5_SUPPR_FREQI0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Sperrfrequenz Stromsollwertfilter 5 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 3500.0 1.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der Sperrfrequenz fur Stromsollwertfilter 5 (Bandsperre).
1275 CURRENT_FILTER_5_BANDWIDTHI[O0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Bandbreite Stromsollwertfilter 5 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 500.0 1.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der —3dB-Bandbreite fur Stromsollwertfilter 5 (Bandsperre).
Der Eingabewert O fiir die Bandbreite schaltet das Filter ab.
1276 CURRENT_FILTER_5_BW_NUM]JO0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Zahler Bandbreite Stromsollwertfilter 5 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der Z&hler-Bandbreite flr die gedampfte Bandsperre fur Stromsoll-
wertfilter 5. Eine Eingabe des Wertes 0 initialisiert das Filter als ungedéampf-
te Bandsperre.
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2.3 Stromsollwertfilter
1277 CURRENT_FILTER_5_BS_FREQJ0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
BSP-Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 5 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 1.0 100.0 FLOAT sofort
Eingabe der Eigenfrequenz allgemeine Bandsperre fur Stromsollwertfilter 5.
MD 1277 ermdglicht die Amplitude fiir Frequenzen oberhalb der Sperrfre-
quenz fur Stromsollwertfilter 5 abzusenken.
* Stromsollwertfilter 6 (MD 1201 Bit 5)
1278 CURRENT_FILTER_6_FREQUENCY][0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 6 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 8000.0 FLOAT sofort
Eingabe der Eigenfrequenz fur Stromsollwertfilter 6 (PT2-Tiefpass).
Ein Eintrag mit dem Wert < 10 Hz auf die Eigenfrequenz des Tiefpasses
schaltet das Filter ab.
1279 CURRENT_FILTER_6_DAMPINGJO0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Dampfung Stromsollwertfilter 6 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 1.0 0.05 5.0 FLOAT sofort
Eingabe der Dampfung fur Stromsollwertfilter 6 (PT2-Tiefpass).
1280 CURRENT_FILTER_6_SUPPR_FREQ[O0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Sperrfrequenz Stromsollwertfilter 6 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 3500.0 1.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der Sperrfrequenz fur Stromsollwertfilter 6 (Bandsperre).
1281 CURRENT_FILTER_6_BANDWIDTHI[O0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Bandbreite Stromsollwertfilter 6 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 500.0 1.0 7999.0 FLOAT sofort
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1282 CURRENT_FILTER_6_BW_NUM]|O0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Zahler Bandbreite Stromsollwertfilter 6 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der Z&hler-Bandbreite flr die gedampfte Bandsperre fur Stromsoll-
wertfilter 6. Eine Eingabe des Wertes 0 initialisiert das Filter als ungedéampf-
te Bandsperre.
1283 CURRENT_FILTER_6_BS_FREQJ0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
BSP-Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 6 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 1.0 100.0 FLOAT sofort
Eingabe der Eigenfrequenz allgemeine Bandsperre fur Stromsollwertfilter 6.
MD 1283 ermdglicht die Amplitude fir Frequenzen oberhalb der Sperrfrequenz
fur Stromsollwertfilter 6.
® Stromsollwertfilter 7 (MD 1201 Bit 6)
1472 CURRENT_FILTER_7_FREQUENCY]O0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 7 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 8000.0 FLOAT sofort
Eingabe der Eigenfrequenz fur Stromsollwertfilter 7 (PT2-Tiefpass).
Ein Eintrag mit dem Wert < 10 Hz auf die Eigenfrequenz des Tiefpasses
schaltet das Filter ab.
1473 CURRENT_FILTER_7_DAMPINGJO0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Dampfung Stromsollwertfilter 7 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 1.0 0.05 5.0 FLOAT sofort
Eingabe der Dampfung fur Stromsollwertfilter 7 (PT2-Tiefpass).
1474 CURRENT_FILTER_7_SUPPR_FREQ]0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Sperrfrequenz Stromsollwertfilter 7 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 3500.0 1.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der Sperrfrequenz fur Stromsollwertfilter 7 (Bandsperre).
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1475 CURRENT_FILTER_7_BANDWIDTHI[O0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Bandbreite Stromsollwertfilter 7 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 500.0 1.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der —3dB-Bandbreite fur Stromsollwertfilter 7 (Bandsperre).
Der Eingabewert O fiir die Bandbreite schaltet das Filter ab.
1476 CURRENT_FILTER_7_BW_NUM]|O0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Zahler Bandbreite Stromsollwertfilter 7 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der Zahler-Bandbreite flr die gedampfte Bandsperre fur Stromsoll-
wertfilter 7. Eine Eingabe des Wertes 0 initialisiert das Filter als ungedéampf-
te Bandsperre.
1477 CURRENT_FILTER_7_BS_FREQJ0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
BSP-Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 7 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 1.0 100.0 FLOAT sofort
Eingabe der Eigenfrequenz allgemeine Bandsperre fur Stromsollwertfilter 7.
MD 1477 ermdglicht die Amplitude fir Frequenzen oberhalb der Sperrfrequenz
fur Stromsollwertfilter 7 abzusenken.
* Stromsollwertfilter 8 (MD 1201 Bit 7)
1478 CURRENT_FILTER_8_FREQUENCY]O0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 8 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 8000.0 FLOAT sofort
Eingabe der Eigenfrequenz fur Stromsollwertfilter 8 (PT2-Tiefpass).
Ein Eintrag mit dem Wert < 10 Hz auf die Eigenfrequenz des Tiefpasses
schaltet das Filter ab.
1479 CURRENT_FILTER_8_DAMPINGJO0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Dampfung Stromsollwertfilter 8 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 1.0 0.05 5.0 FLOAT sofort

Eingabe der Dampfung fur Stromsollwertfilter 8 (PT2-Tiefpass).
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1480 CURRENT_FILTER_8_SUPPR_FREQ]0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Sperrfrequenz Stromsollwertfilter 8 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 3500.0 1.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der Sperrfrequenz fur Stromsollwertfilter 8 (Bandsperre).
1481 CURRENT_FILTER_8_BANDWIDTHI[O0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Bandbreite Stromsollwertfilter 8 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 500.0 1.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der —3dB-Bandbreite fur Stromsollwertfilter 8 (Bandsperre). Der
Eingabewert O fir die Bandbreite schaltet das Filter ab.
1482 CURRENT_FILTER_8_BW_NUM]JO0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Zahler Bandbreite Stromsollwertfilter 8 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der Z&hler-Bandbreite flr die gedampfte Bandsperre fur Stromsoll-
wertfilter 8. Eine Eingabe des Wertes 0 initialisiert das Filter als ungedéampf-
te Bandsperre.
1483 CURRENT_FILTER_8_BS_FREQJ0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
BSP-Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 8 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 1.0 100.0 FLOAT sofort
Eingabe der Eigenfrequenz allgemeine Bandsperre fur Stromsollwertfilter 8.
MD 1483 ermdglicht die Amplitude fiir Frequenzen oberhalb der Sperrfre-
quenz fur Stromsollwertfilter 8.
* Stromsollwertfilter 9 (MD 1201 Bit 8)
1484 CURRENT_FILTER_9_FREQUENCY]O0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 9 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 8000.0 FLOAT sofort
Eingabe der Eigenfrequenz fur Stromsollwertfilter 9 (PT2-Tiefpass).
Ein Eintrag mit dem Wert < 10 Hz auf die Eigenfrequenz des Tiefpasses
schaltet das Filter ab.
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2.3 Stromsollwertfilter
1485 CURRENT_FILTER_9_DAMPINGJO0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Dampfung Stromsollwertfilter 9 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 1.0 0.05 5.0 FLOAT sofort
Eingabe der Dampfung fur Stromsollwertfilter 9 (PT2-Tiefpass).
1486 CURRENT_FILTER_9_SUPPR_FREQ[0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Sperrfrequenz Stromsollwertfilter 9 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 3500.0 1.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der Sperrfrequenz fur Stromsollwertfilter 9 (Bandsperre).
1487 CURRENT_FILTER_9_BANDWIDTHI[O0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Bandbreite Stromsollwertfilter 9 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 500.0 1.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der —3dB-Bandbreite fur Stromsollwertfilter 9 (Bandsperre).
Der Eingabewert O fiir die Bandbreite schaltet das Filter ab.
1488 CURRENT_FILTER_9_BW_NUM]J0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Zahler Bandbreite Stromsollwertfilter 9 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der Zahler-Bandbreite flr die gedampfte Bandsperre fur Stromsoll-
wertfilter 9. Eine Eingabe des Wertes 0 initialisiert das Filter als ungedéampf-
te Bandsperre.
1489 CURRENT_FILTER_9_BS_FREQ[0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
BSP-Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 9 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 1.0 100.0 FLOAT sofort

Eingabe der Eigenfrequenz allgemeine Bandsperre fur Stromsollwertfilter 9.
MD 1489 ermdglicht die Amplitude flr Frequenzen oberhalb der Sperrfrequenz
fur Stromsollwertfilter 9 abzusenken.
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Stromsollwertfilter 10 (MD 1201 Bit 9)

1490 CURRENT_FILTER_10_FREQUENCY]0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 10 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 8000.0 FLOAT sofort
Eingabe der Eigenfrequenz fur Stromsollwertfilter 10 (PT2-Tiefpass).
Ein Eintrag mit dem Wert < 10 Hz auf die Eigenfrequenz des Tiefpasses
schaltet das Filter ab.
1491 CURRENT_FILTER_10_DAMPING[0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Dampfung Stromsollwertfilter 10 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 1.0 0.05 5.0 FLOAT sofort
Eingabe der Dampfung fur Stromsollwertfilter 10 (PT2-Tiefpass).
1492 CURRENT_FILTER_10_SUPPR_FR.[0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Sperrfrequenz Stromsollwertfilter 10 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 3500.0 1.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der Sperrfrequenz fur Stromsollwertfilter 10 (Bandsperre).
1493 CURRENT_FILTER_10_BANDWIDTH]IO0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Bandbreite Stromsollwertfilter 10 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 500.0 1.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der —3dB-Bandbreite fur Stromsollwertfilter 10 (Bandsperre). Der
Eingabewert O fir die Bandbreite schaltet das Filter ab.
1494 CURRENT_FILTER_10_BW_NUM[0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
Zahler Bandbreite Stromsollwertfilter 10 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der Z&hler-Bandbreite flr die gedampfte Bandsperre fur Stromsoll-
wertfilter 10. Eine Eingabe des Wertes 0O initialisiert das Filter als unge-
dampfte Bandsperre.
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1495 CURRENT_FILTER_10_BS_FREQ]0...7,DRx] nur 840D | Querverweis: —
BSP-Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 10 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 1.0 100.0 FLOAT sofort
Eingabe der Eigenfrequenz allgemeine Bandsperre fur Stromsollwertfilter 10.
MD 1495 ermdglicht die Amplitude fir Frequenzen oberhalb der Sperrfrequenz
fur Stromsollwertfilter 10 abzusenken.
Tabelle 2-5 Beispiele fur Filterkombinationen
Filter | Filter 9 | Filter 8 | Filter 7 | Filter 6 | Filter 5 | Filter 4 | Filter 3 | Filter 2 | Filter 1 | CURRENT_FIL-
10 TER_CONFIG
PT2(0) |BS(1) |BS(0) |BS(0) |BS(0) |BS(1) |[BS(1) |PT2(0) |PT2(0) | BS(1) 119
BS(1) |PT2(0) | PT2(0) | PT2(1) | PT2(1) |PT2(0) |BS(1) |BS(1) |PT2(0) | PT2(0) 26C
BS(1) |BS(1) |BS(0) |BS(1) |BS(1) |BS(1) |[BS(1) |PT2(0) |BS(1) |BS(1) 37B
Hinweis
840D/611D:

Die Bandsperrfrequenz eines Stromsollwertfilters muss kleiner als die Shan-
nonfrequenz sein (Parametrierfehler). Die Bandsperrfrequenz fur Filter 1

(MD 1210), Filter 2 (MD 1213), Filter 3 (MD 1216) und Filter 4 (MD 1219) muss
kleiner sein als der Kehrwert von zwei Stromreglertakten.

1
2 x MD 1000 x 31,25us

MD 1210, MD 1213, MD 1216, MD 1219 <

810D (CCU1/2):
Die Stromsollwertfilter 2, 3 und 4 werden im Drehzahlreglertakt gerechnet.

Deshalb gilt hier: 1

MD 1213, MD 1216, MD 1219 < 5\ 'MD 1001 x 31,25us
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2.3 Stromsollwertfilter

Einsatz von Tiefpésse und Bandsperren finden ihre Anwendung in der Dampfung von Reso-
Tiefpassen und nanzen oberhalb bzw. an der Stabilitdtsgrenze des Drehzahlregelkreises (siehe
Bandsperren nachfolgende Diagramme).
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Bild 2-10  Tiefpassverhalten bei Eigenfrequenz 500 Hz mit verschiedenen Dampfungen
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2.3 Stromsollwertfilter
Bandsperrenver- Durch Setzen von Bit 15 im MD 1201 bzw. MD 1501 werden sowohl die Null-

halten bei einer
z-Transformation

stellen (Sperrfrequenz) als auch die Polstellen (Bandsperre-Eigenfrequenz)
frequenzrichtig transformiert. Dies ist dann notwendig, wenn héhergradige Filter
(z.B. CAUER-Filter) eingesetzt werden sollen. Hierzu missen mehrere Band-
sperren in einer Reihenschaltung zusammengesetzt werden.

Um die gewilinschte Gesamtlbertragungsfunktion zu gewahrleisten, miissen
die Pol- und Nullstellen der einzelnen Bandsperren frequenzrichtig abgebildet
werden. Dazu ist Bit 15 = 1 zu setzen.

StandardmaBig ist aus Kompatibilitdtsgriinden Bit 15 = 0 vorbesetzt.

Beispiel:

Es soll ein CAUER-Stromsollwertfilter parametriert werden, welches im Amplitu-
tengang ab 700 Hz eine Amplitudensenkung um 20 dB liefert. Dazu ist z.B. eine
Reihenschaltung von 3 Bandsperren notwendig. Die Parameter fiir derartige
Filter kdnnen zur Zeit nur mit externen Hilfsmittel (z.B. mit Matlab) berechnet
werden.

Die Parameter wurden folgendermalf3en berechnet:

Tabelle 2-6 Parameter Beispiel
Filter 1 Filter 2 Filter 3
Sperrfrequenz MD 1210: 705,5 Hz MD 1213: 789,9 Hz MD 1216: 1647,6 Hz
Bandbreite MD 1211: 887,6 Hz MD 1214:185,6 Hz | MD 1217: 26,7 Hz

Zahler Bandbreite

MD 1212: 0,1 Hz

MD 1215: 32,2 Hz

MD 1218: 659,0 Hz

BSP-Eigenfre-

MD 1222: 89,6 %

MD 1223: 85,5 %

MD 1224: 41,5 %

quenz

In den folgenden Bildern sind im Bild 2-11 die Ubertragungsfunktionen der ein-
zelnen Bandsperren und im Bild 2-12 die gesamte Ubertragungsfunktion (Rei-
henschaltung) dargestellt.
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Bild 2-11  Ubertragungsfunktionen der einzelnen Bandsperren
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2.3 Stromsollwertfilter
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Bild 2-12  Gesamte Ubertragungsfunktion (Reihenschaltung)
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Bandsperre Vorgabe: Sperrfrequenz 1 kHz mit 500 Hz bzw. 1 kHz Bandbreite
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Bild 2-13  Bandsperreverhalten bei Sperrfrequenz 1 kHz mit 1 kHz Bandbreite

DD2/2-40

Die Bandbreite ist die Differenz der zwei Frequenzen mit 3 dB Amplitudenabfall.
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Bild 2-14  Bandsperreverhalten bei Sperrfrequenz 1 kHz mit 500 Hz Bandbreite
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Bild 2-15  Bandsperreverhalten bei Sperrfrequenz 1 kHz, 500 Hz Bandbreite und 250 Hz Bandbreite-Zahler
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Bild 2-16  Bandsperreverhalten bei Sperrfrequenz 1 kHz, 500 Hz Bandbreite und 125 Hz Bandbreite-Zahler

Stromsollwertfilter

Formel 1+sx(2xaxfbhz/2xnax f2?) + X 1/2xa X 2?)
1+sx(2xaxfn/2xx x)?) +2x1/2xax )32

1+sX(2xDz/(2x 7 x 7)) +sx1/(2%xm X 2?2
1+sX (2xDn/(2xx x M) +sx1/(2%xa X fn)?

Umrechnung fz : Sperrfrequenz MD 1210/1213/1216/1219
Dz : Dampfung Zahler
fbz=2 x Dz x fz : Bandbreite Z&hler MD 1212/1215/1218/1221
Dn : Dampfung Nenner
fon=2 x Dn x fn : Bandbreite Nenner MD 1211/1214/1217/1220

fn =MD 1222(%) x fz :BSP-Eigenfrequenz =~ MD 1222/1223/1224/1225
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2.4 Drehzahlabhéngige Stromsollwertfilter

24 Drehzahlabhangige Stromsollwertfilter

1245 ‘ CURRENT_SMOOTH_SPEED nur 840D | Querverweis: —
Schwelle drehzahlabhangige Momentensollwertgléattung Relevant: Schutzstufe:
Schwelle geschwindigkeitsabhangige Kraftsollwertglattung VSA/HSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 0.0 0.0 100 000.0 FLOAT sofort
SLM: m/min
Eingabe der Drehzahl, ab der die in MD 1201: CURRENT_FILTER_CONFIG
mit dem 2. Filter (Tiefpass) eingeschaltete Momentensollwertglattung aktiviert
wird. Mit dieser drehzahlabhangigen Momentensollwertglattung kann der An-
wender bei hoheren Drehzahlen die Drehzahlwelligkeit verringern (HSA).
Ist der Schwellenwert mit O vorgegeben, so bleibt der Filter im gesamten Dreh-
zahlbereich als Tiefpass aktiv. Bei anderen Werten werden aus MD 1245 und
MD 1246: CURRENT_SMOOTH_HYSTERESE zwei Umschaltdrehzahlen er-
rechnet:
Noben = Nschwelle * NHysterese = MD 1245 + MD 1246
Nunten = Nschwelle — NHysterese = MD 1245 — MD 1246
Filtertyp Durchgriff Tiefpass Durchgriff
(2.Stromsollwertfilter)
Drehzahln § | |
Y MD 1246
Noben @ [T T T Tt
I O 20 S N F ..
Schwelle A MD 1245
nunten — - T _______‘_’

MD 1246

Bild 2-17  Schwelle drehzahlabhangige Momentensollwertgléattung

Funktionalitat

DD2/2-44

Die Umschaltung von Durchgriff auf Tiefpass, wenn der Betrag der Ist-Drehzahl
den Wert ngpen Uberschreitet (nis] = Nopen). Umgekehrt wird von Tiefpass auf
Durchgriff umgeschaltet, wenn der Betrag der Ist-Drehzahl kleiner als nynten
wird (Injstl < Nynten). Wird fur die Hysterese der Wert Null gewahlt, so sind die
beiden Umschaltdrehzahlen gleich.

Hinweis

Die Drehzahlschwelle ist nur dann wirksam, wenn Filter 2 als Tiefpass konfigu-
riert ist. Dieses Maschinendatum hat keine Auswirkung auf die Regelung.
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2.5 Drehzahlsollwertfilter
1246 CURRENT_SMOOTH_HYSTERESIS nur 840D | Querverweis: —
Hysterese drehzahlabhéngige Momentensollwertglattung Relevant: Schutzstufe:
Hysterese geschwindigkeitsabhéngige Kraftsollwertglattung | VSA/HSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 50.0 0.0 1 000.0 FLOAT sofort
SLM: m/min | SLM: 3.0
Eingabe der Hysterese fur die in MD 1245: CURRENT_SMOOTH_SPEED ein-
gestellte Zuschaltdrehzahl.
2.5 Drehzahlsollwertfilter
1500 ‘ NUM_SPEED_FILTERS[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Anzahl Drehzahlsollwertfilter Relevant: Schutzstufe:
Anzahl Geschwindigkeitssollwertfilter VSA/HSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 2 UNS.WORD sofort

Eingabe der Anzahl der Drehzahlsollwertfilter.
810D (CCU1/2): Tiefpass PT1
840D/611D, 810D (CCU3):  Tiefpass PT1, Tiefpass PT2 oder Bandsperre

Tabelle 2-7 Anwahl der Anzahl der Drehzahlsollwertfilter
0 kein Drehzahlsollwertfilter aktiv
1 Filter 1 aktiv
2 Filter 1 und 2 aktiv (nur 840D)

Das 1. Filter als PT1 oder PT2 wirkt erst nach Aktivierung durch die PLC. Das
Drehzahlsollwertfilter wird bei der FFT-Messung-Drehzahlreglerkreis mit gemes-
sen. Ist das 1. Filter (falls aktiv) als Bandsperre parametriert, wirkt dieses immer,
unabhangig vom PLC-Signal.

Hinweis

Das Filter 1 ist bei 840D/611D zusatzlich tber Nahtstellensignal anzuwahlen.
NST "Drehzahlsollwertglattung” DB 31 ... 48.DBX 20.3
Literatur /FB/, A2, "Diverse Nahtstellensignale”
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2.5 Drehzahlsollwertfilter

1501

SPEED_FILTER_TYPE[n] 0...7 Index des Param.-Satzes nur 840D | Querverweis: —

Typ Drehzahlsollwertfilter Relevant: Schutzstufe:

VSA/HSA/ISLM | 2/4

Einheit:

Standard:
0000

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0000 8303 UNS.WORD sofort

Tabelle 2-8

Eingabe der Konfiguration von 2 Drehzahlsollwertfiltern. Zur Auswahl stehen
Bandsperren und Tiefpasse (PT2/PT1). Die jeweils einstellbaren Filterparame-
ter werden in die zugehdrige Maschinendaten eingetragen.

Bei Bandsperre wird durch Setzen von Bit 15 im MD 1201 eine Z-Transforma-
tion (Nullstellen und Polstellen) aktiviert.

Wenn Bit 15 = 0, dann ist nur eine Transformation der Nullstellen aktiviert.
Standardmafig ist die bilineare Transformation eingestellt.

Anwendungen:

e Dampfung von mechanischen Resonanzfrequenzen im Lageregelkreis
(Bandsperre).
Je nach Anforderung kann die Funktion "Bandsperre” in drei Konfiguratio-
nen eingestellt werden:

— Einfache Bandsperre. MD 1514/MD 1517 und MD 1515/MD 1518.

— Bandsperre mit einstellbarer Dampfung des Amplitudenganges, zusatz-
lich MD 1516/MD 1519.

— Bandsperre mit einstellbarer Dampfung des Amplitudenganges und An-
hebung bzw. Absenkung des Amplitudenganges nach der Sperrfre-
quenz. Zusatzlich MD 1520/MD 1521.

* Interpolation von Drehzahlsollwerttreppen.
Die Drehzahlsollwerte werden im Lagereglertakt ausgegeben, der sehr viel
groéRer als der Drehzahlreglertakt gewahlt werden kann (Tiefpass).

Typ Drehzahlsollwertfilter

Tiefpass/Bandsperre

Tiefpass (siehe MD 1502/1506/1507)

1. Fiker | BitO Bandsperre (siehe MD 1514/1515/1516)

Tiefpass (siehe MD 1502/1508/1509)

2. Fier | Bit1 Bandsperre (siehe MD 1517/1518/1519)

PT2/PT1 bei Tiefpass

PT2-Tiefpass (siehe MD 1506/1507)

1. Fiker | Bit8 PT1-Tiefpass (siehe MD 1502)

PT2-Tiefpass (siehe MD 1508/1509)

2. Filter Bit9

| O, Ok O|F,| O

PT1-Tiefpass (sieche MD 1503)

DD2/2-46

Hinweis

Vor dem Konfigurieren des Filtertyps sind die entsprechenden Filtermaschinen-
daten zu belegen.
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2.5 Drehzahlsollwertfilter
Tabelle 2-9 Drehzahlsollwertfilter-Kombinationen
Filter 2 Filter 1 SPEED_FILTER_TYPE
PT1 PT1 300
PT1 PT2 200
PT1 BS 201
PT2 PT1 100
PT2 PT2 000
PT2 BS 001
BS PT1 102
BS PT2 002
BS BS 003
1502 SPEED_FILTER_1_TIME[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zeitkonstante Drehzahlsollwertfilter 1 Relevant: Schutzstufe:
Zeitkonstante Geschwindigkeitssollwertfilter 1 VSA/HSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 0.0 0.0 500.0 FLOAT sofort
Eingabe der Zeitkonstante fur Drehzahlsollwertfilter 1 (PT1-Tiefpass). Bei Ein-
gabe des Wertes 0 wird das Filter inaktiv geschaltet.
Hinweis
Das Filter 1 ist bei 840D/611D zusatzlich tber Nahtstellensignal anzuwahlen.
NST "Drehzahlsollwertglattung” DB31 ... DBX 20.3
Literatur /FB/, A2, "Diverse Nahtstellensignale”
1506 SPEED_FILTER_1_FREQUENCY[n] 0...7 Index des Param.-Satzes nur 840D | Querverweis: —
Eigenfrequenz Drehzahlsollwertfilter 1 Relevant: Schutzstufe:
Eigenfrequenz Geschwindigkeitssollwertfilter 1 VSA/HSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 2 000.0 10.0 8 000.0 FLOAT sofort

Eingabe der Eigenfrequenz fur Drehzahlsollwertfilter 1 (PT2-Tiefpass). Ein Ein-

trag mit dem Wert < 10 Hz auf die Eigenfrequenz des Tiefpasses initialisiert das
Filter unabhangig von der zugehoérigen Dampfung als Proportionalglied mit der

Verstarkung 1.

Das Filter wird Gber NST "Drehzahlsollwertglattung” DB 31 ... 48.DBX 20.3 akti-
viert.

Hinweis

Bei interpolierenden Achsen sollte jeweils das Drehzahlsollwertfilter gleich pa-
rametriert werden.
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2.5 Drehzahlsollwertfilter

1507

SPEED_FILTER_1_DAMPING[n] 0...7 Index des Param.-Satzes

nur 840D | Querverweis: —

Dampfung Drehzahlsollwertfilter 1
Dampfung Geschwindigkeitssollwertfilter 1

Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/SLM 2/4

Einheit:

Standard:
0.7

Wirksamkeit:
sofort

Minimal: Maximal:
0.2 5.0

Datentyp:
FLOAT

Eingabe der Dampfung fur Drehzahlsollwertfilter 1 (PT2-Tiefpass).
Das Filter wird Gber NST "Drehzahlsollwertglattung” DB 31 ... 48.DBX 20.3 akti-
viert.

Hinweis

Bei interpolierenden Achsen sollte jeweils das Drehzahlsollwertfilter gleich pa-
rametriert werden.

Eingabe von Dampfungswerten im Bereich der minimalen Eingabegrenze
fihren zu Uberschwingverhalten im Zeitbereich bis zum Faktor < 2. Bei 2
konfiguriertenTiefpassfiltern mit gleichen Einstellparametern wird dieser Effekt
potenziert. Im Kleinsignalverhalten arbeiten diese Filter weiterhin linear. Im
Grof3signalverhalten kann es in vereinzelten Fallen zu Begrenzungen der
Filterzustande durch die maximalen Zahlenformate (definiert durch die
Prozessor-Registerbreite) fuhren. Die Filtercharakteristik wird kurzfristig
nichtlinear. Uberlaufe oder instabile Reaktionen treten nicht auf.

1514

SPEED_FILTER_1_SUPPR_FREQ[n] 0...7 Index des Param.-Satzes nur 840D

Querverweis: —

Sperrfrequenz Drehzahlsollwertfilter 1
Sperrfrequenz Geschwindigkeitssollwertfilter 1

Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/SLM 2/4

Einheit:
Hz

Standard:
3500.0

Wirksamkeit:
sofort

Minimal: Maximal:
1.0 7 999.0

Datentyp:
FLOAT

DD2/2-48

Eingabe der Sperrfrequenz fur Drehzahlsollwertfilter 1 (Bandsperre). Ist das
Filter 1 als Bandsperre parametriert, wirkt es unabhéngig vom NST "Drehzahl-
sollwertglattung” immer.

Hinweis
Die Eingabe der Sperrfrequenz ist durch die Abtastfrequenz der Regelung
(MD 1001) nach oben begrenzt (Parametrierfehler).

1 1

MD 1514 < =
2 X Tabtast 2 x MD 1001

_ _ ] e25us |- 8000 Hz
MD 1001 = TAbtagt = = > MD 1514 <
Abtast [ 125.0 us] [ 4000 Hz ]
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2.5 Drehzahlsollwertfilter
1515 SPEED_FILTER_1_BANDWIDTHI[n] 0...7 Index des Param.-Satzes nur 840D | Querverweis: —
Bandbreite Drehzahlsollwertfilter 1 Relevant: Schutzstufe:
Bandbreite Geschwindigkeitssollwertfilter 1 VSA/HSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 500.0 5.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der —3dB-Bandbreite fiir das Drehzahlsollwertfilter 1 (Bandsperre).
Hinweis
Der Eingabewert O fiir die Bandbreite parametriert das Filter als Proportional-
glied mit Verstarkung 1.
Die Bandbreite muss kleinergleich 2 -+ MD 1514 - MD 1520 sein.
1516 SPEED_FILTER_1_BW_NUMERATOR[n] n=0...7 nur 840D | Querverweis: —
Bandbreite — Zahler Drehzahlsollwertfilter 1 Relevant: Schutzstufe:
Bandbreite — Z&hler Geschwindigkeitssollwertfilter 1 VSA/HSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der Z&hler-Bandbreite fir die gedampfte Bandsperre. Eine Eingabe
des Wertes 0 initialisiert das Filter als ungedampfte Bandsperre.
Hinweis
Der Wert von MD 1516: SPEED_FILTER_1 BW_NUM darf maximal zweimal
so grof3 sein wie MD 1515: SPEED_FILTER_1_BANDWIDTH.
1520 SPEED_FILTER_1_BS_FREQ nur 840D | Querverweis: —
Eigenfrequenz Bandsperre Drehzahlsollwertfilter 1 Relevant: Schutzstufe:
Eigenfrequenz Bandsperre Geschwindigkeitssollwertfilter 1 VSA/HSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 1.0 141.0 FLOAT sofort

Prozentuale Eingabe der Eigenfrequenz fir die allgemeine Bandsperre, bezo-
gen auf MD 1514 (Sperrfrequenz).
Fur MD 1520 = 100% wird das Filter als gedampfte Bandsperre initialisiert.

Uberschreitet die resultierende Eigenfrequenz (MD 1520 - MD 1514) die durch
die Drehzahlreglertastzeit vorgegebene Shannonfrequenz, so wird die Eingabe
mit Parametrierfehler abgewiesen.

Weitere Ausfihrungen siehe MD 1521: SPEED_FILTER_2_BS_FREQ
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2.5 Drehzahlsollwertfilter

1503 SPEED_FILTER_2_TIME[n] 0...7 Index des Param.-Satzes nur 840D | Querverweis: —
Zeitkonstante Drehzahlsollwertfilter 2 Relevant: Schutzstufe:
Zeitkonstante Geschwindigkeitssollwertfilter 2 VSA/HSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 0.0 0.0 500.0 FLOAT sofort
Eingabe der Zeitkonstante fur Drehzahlsollwertfilter 2 (PT1-Tiefpass). Bei Ein-
gabe des Wertes 0 wird das Filter inaktiv geschaltet.
1508 SPEED_FILTER_2_FREQUENCY[n] 0..7 Index des Param.-Satzes nur 840D | Querverweis: —
Eigenfrequenz Drehzahlsollwertfilter 2 Relevant: Schutzstufe:
Eigenfrequenz Geschwindigkeitssollwertfilter 2 VSA/HSA/SLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 2 000.0 10.0 8 000.0 FLOAT sofort
Eingabe der Eigenfrequenz fur Drehzahlsollwertfilter 2 (PT2-Tiefpass). Ein Ein-
trag mit dem Wert < 10 Hz auf die Eigenfrequenz des Tiefpasses initialisiert das
Filter unabhangig von der zugehérigen Dampfung als Proportionalglied mit der
Verstarkung 1.
Hinweis
Bei interpolierenden Achsen sollte jeweils das Drehzahlsollwertfilter gleich pa-
rametriert werden.
1509 SPEED_FILTER_2_DAMPING[n] 0..7 Index des Param.-Satzes nur 840D | Querverweis: —
Dampfung Drehzahlsollwertfilter 2 Relevant: Schutzstufe:
Dampfung Geschwindigkeitssollwertfilter 2 VSA/HSA/SLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.7 0.2 5.0 FLOAT sofort
Eingabe der Dampfung fur Drehzahlsollwertfilter 2 (PT2-Tiefpass).
Hinweis
Bei interpolierenden Achsen sollte jeweils das Drehzahlsollwertfilter gleich
parametriert werden.
Eingabe von Dampfungswerten im Bereich der minimalen Eingabegrenze
fuhren zu Uberschwingverhalten im Zeitbereich bis zum Faktor < 2. Bei 2
konfiguriertenTiefpassfiltern mit gleichen Einstellparametern wird dieser Effekt
potenziert. Im Kleinsignalverhalten arbeiten diese Filter weiterhin linear. Im
Grof3signalverhalten kann es in vereinzelten Fallen zu Begrenzungen der
Filterzustande durch die maximalen Zahlenformate (definiert durch die
Prozessor-Registerbreite) fuhren. Die Filtercharakteristik wird kurzfristig
nichtlinear. Uberlaufe oder instabile Reaktionen treten nicht auf.
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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2.5 Drehzahlsollwertfilter
1517 SPEED_FILTER_2_SUPPR_FREQ[n] n= 0-7 nur 840D | Querverweis: —
Sperrfrequenz Drehzahlsollwertfilter 2 Relevant: Schutzstufe:
Sperrfrequenz Geschwindigkeitssollwertfilter 2 VSA/HSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 3 500.0 1.0 7999.0 FLOAT sofort
Eingabe der Sperrfrequenz fur Drehzahlsollwertfilter 2 (Bandsperre).
Hinweis
Die Eingabe der Sperrfrequenz ist durch die Abtastfrequenz der Regelung
(MD 1001) nach oben begrenzt (Parametrierfehler).
MD 1517 < =
2 X Taptast 2 x MD 1001
_ _ | 825us | _ 8000 Hz
MD 1001 = Taptast = [ 125.0 Ms] =>MD 1517 < [ 4000 Hz ]
1518 SPEED_FILTER_2_BANDWIDTH[n] n= 0-7 nur 840D | Querverweis: —
Bandbreite Drehzahlsollwertfilter 2 Relevant: Schutzstufe:
Bandbreite Geschwindigkeitssollwertfilter 2 VSA/HSA/SLM 214
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 500.0 5.0 7999.0 FLOAT sofort

Eingabe der —3 dB-Bandbreite fiir den Drehzahlsollwertfilter 2 (Bandsperre).

Hinweis

Der Eingabewert O fiir die Bandbreite parametriert das Filter als Proportional-

glied mit Verstarkung 1.

Die Bandbreite muss kleinergleich 2 -+ MD 1517 - MD 1521 sein.
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2.5 Drehzahlsollwertfilter

1519 SPEED_FILTER_2_BW_NUMERATORI[n] n= 0-7 nur 840D | Querverweis: —
Bandbreite — Z&hler Drehzahlsollwertfilter 2 Relevant: Schutzstufe:
Bandbreite — Z&hler Geschwindigkeitssollwertfilter 2 VSA/HSA/SLM 214
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 7 999.0 FLOAT sofort

Eingabe der Z&hler-Bandbreite fir die gedampfte Bandsperre. Eine Eingabe
des Wertes 0 initialisiert das Filter als ungedampfte Bandsperre.

Hinweis

Der Wert von MD 1519: SPEED_FILTER_2 BW_NUM darf maximal zweimal
so grof3 sein wie MD 1518: SPEED_FILTER_2_BANDWIDTH.

1521 SPEED_FILTER_2_BS_FREQ nur 840D | Querverweis: —
Eigenfrequenz Bandsperre Drehzahlsollwertfilter 2 Relevant: Schutzstufe:
Eigenfrequenz Bandsperre Geschwindigkeitssollwertfilter 2 VSA/HSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 1.0 141.0 FLOAT sofort

Beschreibung

DD2/2-52

Prozentuale Eingabe der Eigenfrequenz fir die allgemeine Bandsperre, bezo-
gen auf MD 1517 (Sperrfrequenz).

Fur MD 1521 = 100% wird das Filter als gedampfte Bandsperre initialisiert.

Uberschreitet die resultierende Eigenfrequenz (MD 1521 - MD 1517) die durch
die Drehzahlreglertaktzeit vorgegebene Shannonfrequenz, so wird die Eingabe
mit Parametrierfehler abgewiesen.
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2.5 Drehzahlsollwertfilter

Beispiel
10.0
vl
dB 0.0
\ |/
-30.0
0 Log 1 10 100 1 kHz
180
Phase
&
N
/ \\\
Deg h.'\
N
-180
0 Log 1 10 100 1 kHz

Bild 2-18  Beispiel 1

fz =54 Hz
Dz = 10%
fn =40 Hz
Dn =70%
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2.5 Drehzahlsollwertfilter

10.0
dB 0.0
NIl
-30.0
0 Log 1 10 100 1 kHz
180
Phase
/T
\
Deg \i\‘\
NS
-180
0 Log 1 10 100 1 kHz

Bild 2-19  Beispiel 2

fz =35Hz
Dz = 6%
fn =40 Hz
Dn =70%
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2.7 Feldschwéchung bei HSA
2.6 Drehzahlistwertfilter (ab High Performance / CCU3)
1522 ‘ ACT_SPEED_FILTER_TIME ab SW 6.1 Querverweis: —
Zeitkonstante Drehzahlistwertfilter Relevant: Schutzstufe:
Zeitkonstante Geschwindigkeitsistwertfilter HSA/VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 0.0 0.0 500.0 FLOAT sofort
Im MD 1522 wird die Glattungszeitkonstante eingestellt.
Es ist anwendbar fur gering auflosende Geber (z.B. 32 Inkremente pro Umdre-
hung (—> TgL &~ 1 ms)
Der Eingabewert von MD 1522 wird mit dem Faktor 0.001 multipliziert, um intern
in Sekunden weiterzurechnen.
2.7 Feldschwachungbei HSA
1142 ‘ FIELD_WEAKENING_SPEED Querverweis: —
Einsatzdrehzahl Feldschwéachung Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 0.0 0.0 100000.0 FLOAT Power On

Eingabe der Einsatzdrehzahl fur die Feldschwéchung anhand des Motordaten-
blattes (Fremdmotor) bzw. durch automatische Parametrierung mit der Eingabe
und Ubernahme der Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE.
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2.8 Dynamische Steifigkeitsregelung (DSC)

2.8 Dynamische Steifigkeitsregelung (DSC)

Beschreibung

Die "Dynamische Steifigkeitsregelung” ist ein im 611D Antriebsmodul realisierter
Quasilageregler, der im schnellen Drehzahlreglertakt gerechnet und von der
Steuerung mit Sollwerten im Lagereglertakt versorgt wird. Es kdnnen damit ho-
here Verstarkungsfaktoren erzielt werden gegentber einem in der Steuerung
gerechneten Lageregler. Dies gilt auch fur die CCU3.

soll,korr t

Kv Totzeit l Interpolator
Xsoll | | Neg
A A

Xist, TLage

TLage

P~ | DSC
-«
TLage TDrehzahl
| |

_/__<

:

Drehzahlsollwertfilter

> Drehzahl-

Xist, TDrehzahl

regler

Xist

Steuerung

Lageregelung der

Offset

I 1

Dynamische Steifigkeitsregelung
der Achse

Bild 2-20  Prinzip der Differenzlageaufschaltung

Aktivierung

Deaktivierung

Aktiviert wird die Dynamische Steifigkeitsregelung Uber das NC-MD 32640:
STIFFNES_CONTROL_ENABLE

Da mit DSC héhere Verstarkungsfaktoren eingestellt werden, kann beim Ab-
schalten der Regelkreis instabil werden. Vor dem Abwéahlen von DSC (z.B. fur
Optionstests) muss der KV-Faktor reduziert werden.
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08.06 Drehzahlregelkreis (DD2)
2.8 Dynamische Steifigkeitsregelung (DSC)
Vorsteuerung Die Drehzahl- und Drehzahl-Drehmoment-Vorsteuerung kénnen wie bisher ein-

Drehzahlsollwert-
filter

Messsystem

Weitere NC-Ma-
schinendaten

gesetzt werden. Bei der Symmetrierung muss beachtet werden, dass die Regel-
kreisdynamik vergréRert und die Ruckfuhrungstotzeit verkleinert ist.

Bei Aktivierung von DSC sollte der Lageregler neu eingestellt werden.

Bei Einsatz der DSC ist ein Drehzahlsollwertfilter zur Verrundung der Drehzahl-
sollwertstufen nicht mehr notwendig.

Der Drehzahlsollwertfilter ist mit der Differenzaufschaltung nur noch zur Unter-
stutzung fur den Lageregler sinnvoll, z.B. zur Unterdriickung von Resonanzen.

Die DSC ist nur in Verbindung mit dem Motormesssystem einsetzbar.

Folgende NC-Maschinendaten beeinflussen die Dynamische Steifigkeitsrege-
lung:

* Mitdem MD 32642 STIFFNESS_CONTROL_CONFIG wird die Dynamische
Steifigkeitsregelung konfiguriert.

Tabelle 2-10 Codierung MD 32642

MD 32642 = Bedeutung
0 Standardfall: DSC im Antrieb arbeitet mit indirektem Messsystem
1 DSC im Antrieb arbeitet mit direktem Messsystem
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2.8 Dynamische Steifigkeitsregelung (DSC)

Platz fir Notizen

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
DD2/2-58 SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010



08.06 Drehzahlregelkreis (DD2)

5 Signalbeschreibungen

Randbedingungen 3

keine

Datenbeschreibungen (MD, SD) 4

siehe Kapitel 2.

Signalbeschreibungen 5

keine
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5 Signalbeschreibungen

Platz fir Notizen
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08.06 Drehzahlregelkreis (DD2)
7.2 Feldschwéchung bei HSA
Kein
|
Datenfelder, Listen
71 Drehzahlreglereinstellung
Tabelle 7-1 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1001 SPEEDCTRL_CYCLE_TIME[DRX] Drehzahlreglertakt VSA/HSA/SLM
1004 CTRL_CONFIG Konfiguration Struktur VSA/HSA/SLM
1406 SPEEDCTRL_TYPE Drehzahlreglertyp VSA/HSA/SLM
1407 SPEEDCTRL_GAIN_1[0...7,DRX] P-Verstarkung Drehzahlregler VSA/HSA/SLM
1409 SPEEDCTRL_INTEGRATOR_TIME_1[0...7,DRx] | Nachstellzeit Drehzahlregler VSA/HSA/SLM
1413 SPEEDCTRL_ADAPT_ENABLE[DRX] Anwahl Adaption Drehzahlregler VSA/HSA/SLM
1408 SPEEDCTRL_GAIN_2[0...7,DRX] P-Verst. obere Adaptionsdrehzahl VSA/HSA/SLM
1410 SPEEDCTRL_INTEGRATOR_TIME_2[0...7,DRX] Nachstellzeit obere Adaptionsdrehz. | VSA/HSA/SLM
1411 SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_1[DRx] Untere Adaptionsdrehzahl VSA/HSA/SLM
1412 SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_2[DRX] Obere Adaptionsdrehzahl VSA/HSA/SLM
1421 SPEEDCTRL_INTEGRATOR_FEEDBK]0...7,DRX] | Zeitkonstante Integratorriickf. VSA/HSA/SLM
1665 IPO_SPEEDCTRL_DELAY_FACTOR Laufzeitfaktor IPO-/NREG-Takt fur VSA/HSA/SLM
HLG
7.2 Feldschwachungbei HSA
Tabelle 7-2 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1142 FIELD_WEAKENING_SPEED[DRX] Einsatzdrehzahl Feldschwéachung HSA
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Drehzahlregelkreis (DD2) 08.06
7.3 Stromsollwertfilter

7.3 Stromsollwertfilter

Tabelle 7-3 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1200 NUM_CURRENT_FILTERS|O...7,DRx] Anzahl Stromsollwertfilter VSA/HSA/SLM
1201 CURRENT_FILTER_CONFIG|0...7,DRx] Typ Stromsollwertfilter VSA/HSA/SLM
1202 CURRENT_FILTER_1_FREQUENCY]J0...7,DRxX] | Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 1 VSA/HSA/SLM
1203 CURRENT_FILTER_1_DAMPING|O...7,DRX] Dampfung Stromsollwertfilter 1 VSA/HSA/SLM
1204 CURRENT_FILTER_2_FREQUENCY]J0,..7,DRxX] | Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 2 VSA/HSA/SLM
1205 CURRENT_FILTER_2_DAMPING|O...7,DRX] Dampfung Stromsollwertfilter 2 VSA/HSA/SLM
1206 CURRENT_FILTER_3_FREQUENCY]J0...7,DRx] | Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 3 VSA/HSA/SLM
1207 CURRENT_FILTER_3_DAMPING|O...7,DRX] Dampfung Stromsollwertfilter 3 VSA/HSA/SLM
1208 CURRENT_FILTER_4_FREQUENCY]J0...7,DRx] | Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 4 VSA/HSA/SLM
1209 CURRENT_FILTER_4_DAMPING|O...7,DRX] Dampfung Stromsollwertfilter 4 VSA/HSA/SLM
1210 CURRENT_FILTER_1_SUPPR_FREQ[0...7,DRx] | Sperrfrequenz Stromsollwertfilter 1 VSA/HSA/SLM
1211 CURRENT_FILTER_1_BANDWIDTH]IO...7,DRX] Bandbreite Stromsollwertfilter 1 VSA/HSA/SLM
1212 CURRENT_FILTER_1_BW_NUM][O0...7,DRX] Zéahler Bandbreite Stromsollwertf. 1 VSA/HSA/SLM
1213 CURRENT_FILTER_2_SUPPR_FREQ[0...7,DRx] | Sperrfrequenz Stromsollwertfilter 2 VSA/HSA/SLM
1214 CURRENT_FILTER_2_BANDWIDTH]|O...7,DRX] Bandbreite Stromsollwertfilter 2 VSA/HSA/SLM
1215 CURRENT_FILTER_2_BW_NUM][O0...7,DRX] Zéahler Bandbreite Stromsollwertf. 2 VSA/HSA/SLM
1216 CURRENT_FILTER_3_SUPPR_FREQ[0...7,DRx] | Sperrfrequenz Stromsollwertfilter 3 VSA/HSA/SLM
1217 CURRENT_FILTER_3_BANDWIDTH]|O...7,DRX] Bandbreite Stromsollwertfilter 3 VSA/HSA/SLM
1218 CURRENT_FILTER_3_BW_NUM]O0...7,DRX] Zéahler Bandbreite Stromsollwertf. 3 VSA/HSA/SLM
1219 CURRENT_FILTER_4_SUPPR_FREQ[0...7,DRx] | Sperrfrequenz Stromsollwertfilter 4 VSA/HSA/SLM
1220 CURRENT_FILTER_4_BANDWIDTH]|O...7,DRX] Bandbreite Stromsollwertfilter 4 VSA/HSA/SLM
1221 CURRENT_FILTER_4_BW_NUM][O0...7,DRX] Zéahler Bandbreite Stromsollwertf. 4 VSA/HSA/SLM
1222 CURRENT_FILTER_1_BS_FREQ|0...7,DRX] BSP-Eigenfrequenz Stromsollwertf. 1 VSA/HSA/SLM
1223 CURRENT_FILTER_2_BS_FREQI0...7,DRX] BSP-Eigenfrequenz Stromsollwertf. 2 VSA/HSA/SLM
1224 CURRENT_FILTER_3_BS_FREQ|0...7,DRX] BSP-Eigenfrequenz Stromsollwertf. 3 VSA/HSA/SLM
1225 CURRENT_FILTER_4_BS_FREQ|0...7,DRX] BSP-Eigenfrequenz Stromsollwertf. 4 VSA/HSA/SLM
1272 CURRENT_FILTER_5_FREQUENCY]J0...7,DRxX] | Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 5 VSA/HSA/SLM
1273 CURRENT_FILTER_5_DAMPING|O...7,DRX] Dampfung Stromsollwertfilter 5 VSA/HSA/SLM
1274 CURRENT_FILTER_5_SUPPR_FREQ[0...7,DRx] | Sperrfrequenz Stromsollwertfilter 5 VSA/HSA/SLM
1275 CURRENT_FILTER_5_BANDWIDTH]|O...7,DRX] Bandbreite Stromsollwertfilter 5 VSA/HSA/SLM
1276 CURRENT_FILTER_5_BW_NUM][O0...7,DRX] Zahler Bandbreite Stromsollwertf. 5 VSA/HSA/SLM
1277 CURRENT_FILTER_5_BS_FREQI0...7,DRX] BSP-Eigenfreq. Stromsollwertf. 5 VSA/HSA/SLM
1278 CURRENT_FILTER_6_FREQUENCY]J0...7,DRxX] | Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 6 VSA/HSA/SLM
1279 CURRENT_FILTER_6_DAMPING|O...7,DRX] Dampfung Stromsollwertfilter 5 VSA/HSA/SLM
1280 CURRENT_FILTER_6_SUPPR_FREQ[0...7,DRx] | Sperrfrequenz Stromsollwertfilter 6 VSA/HSA/SLM
1281 CURRENT_FILTER_6_BANDWIDTH]|O...7,DRX] Bandbreite Stromsollwertfilter 5 VSA/HSA/SLM
1282 CURRENT_FILTER_6_BW_NUM][O0...7,DRX] Zéahler Bandbreite Stromsollwertf. 6 VSA/HSA/SLM
1283 CURRENT_FILTER_6_BS_FREQI0...7,DRX] BSP-Eigenfreq. Stromsollwertf. 6 VSA/HSA/SLM
1472 CURRENT_FILTER_7_FREQUENCY]J0...7,DRxX] | Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 7 VSA/HSA/SLM
1473 CURRENT_FILTER_7_DAMPING|O...7,DRX] Dampfung Stromsollwertfilter 7 VSA/HSA/SLM
1474 CURRENT_FILTER_7_SUPPR_FREQ[0...7,DRx] | Sperrfrequenz Stromsollwertfilter 7 VSA/HSA/SLM
1475 CURRENT_FILTER_7_BANDWIDTH]IO...7,DRX] Bandbreite Stromsollwertfilter 7 VSA/HSA/SLM

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
DD2/7-62 SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010




03.07 Drehzahlregelkreis (DD2)
7.4 Momentensollwertfilter

Tabelle 7-3 Maschinendaten, Fortsetzung
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1476 CURRENT_FILTER_7_BW_NUM][O0...7,DRX] Zéahler Bandbreite Stromsollwertfilter 7 | VSA/HSA/SLM
1477 CURRENT_FILTER_7_BS_FREQI0...7,DRX] BSP-Eigenfreq. Stromsollwertfilter 7 VSA/HSA/SLM
1478 CURRENT_FILTER_8 FREQUENCY]JO0...7,DRx] | Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 8 VSA/HSA/SLM
1479 CURRENT_FILTER_8 DAMPING|O...7,DRX] Dampfung Stromsollwertfilter 8 VSA/HSA/SLM
1480 CURRENT_FILTER_8 SUPPR_FREQ[0...7,DRx] | Sperrfrequenz Stromsollwertfilter 8 VSA/HSA/SLM
1481 CURRENT_FILTER_8 BANDWIDTH]|O...7,DRX] Bandbreite Stromsollwertfilter 8 VSA/HSA/SLM
1482 CURRENT_FILTER_8 BW_NUM][O0...7,DRX] Zéahler Bandbreite Stromsollwertfilter 8 | VSA/HSA/SLM
1483 CURRENT_FILTER_8_BS_FREQI0...7,DRX] BSP-Eigenfreq. Stromsollwertfilter 8 VSA/HSA/SLM
1484 CURRENT_FILTER_9_FREQUENCY]J0...7,DRxX] | Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 9 VSA/HSA/SLM
1485 CURRENT_FILTER_9_DAMPING|O...7,DRX] Dampfung Stromsollwertfilter 9 VSA/HSA/SLM
1486 CURRENT_FILTER_9_SUPPR_FREQ[0...7,DRx] | Sperrfrequenz Stromsollwertfilter 9 VSA/HSA/SLM
1487 CURRENT_FILTER_9_BANDWIDTH]|O...7,DRX] Bandbreite Stromsollwertfilter 9 VSA/HSA/SLM
1488 CURRENT_FILTER_9_BW_NUM][O0...7,DRX] Zéahler Bandbreite Stromsollwertfilter 9 | VSA/HSA/SLM
1489 CURRENT_FILTER_9_BS_FREQI0...7,DRX] BSP-Eigenfreq. Stromsollwertfilter 9 VSA/HSA/SLM
1490 CURRENT_FILTER_10_FREQUENCY][0...7,DRX] | Eigenfrequenz Stromsollwertfilter 10 VSA/HSA/SLM
1491 CURRENT_FILTER_10_DAMPING[O...7,DRx] Dampfung Stromsollwertfilter 10 VSA/HSA/SLM
1492 CURRENT_FILTER_10_SUPPR_FREQ[0...7,DRx] | Sperrfrequenz Stromsollwertfilter 10 VSA/HSA/SLM
1493 CURRENT_FILTER_10_BANDWIDTHIO0...7,DRx] | Bandbreite Stromsollwertfilter 10 VSA/HSA/SLM
1494 CURRENT_FILTER_10_BW_NUM]JO0...7,DRX] Zéahler Bandbreite Stromsollwertfilter 10 | VSA/HSA/SLM
1496 CURRENT_FILTER_10_BS_FREQ|0...7,DRx] BSP-Eigenfreq. Stromsollwertfilter 10 VSA/HSA/SLM

7.4 Momentensollwertfilter

Tabelle 7-4 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1245 CURRENT_SMOOTH_SPEED Schwelle drehzahlabhangige VSA/HSA/SLM

Momentensollwertglattung
1246 CURRENT_SMOOTH_HYSTERESIS Hysterese drehzahlabhéangige VSA/HSA/SLM
Momentensollwertglattung
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Drehzahlregelkreis (DD2) 08.06
7.7 Dynamische Steifigkeitsregelung (DSC)
7.5 Drehzahlsollwertfilter
Tabelle 7-5 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1500 NUM_SPEED_FILTERS[O...7,DRx] Anzahl Drehzahlsollwertfilter VSA/HSA/SLM
1501 SPEED_FILTER_TYPE [n] Typ Drehzahlsollwertfilter VSA/HSA/SLM
1502 SPEED_FILTER_1_TIMEJ[O...7,DRX] Zeitkonstante Drehzahlsollwertf. 1 VSA/HSA/SLM
1506 SPEED_FILTER_1_FREQUENZY[n] Eigenfregiuenz Drehzahlsollwertfilter 1 VSA/HSA/SLM
1507 SPEED_FILTER_1_DAMPINGI[n] Dampfung Drehzahlsollwertfilter 1 VSA/HSA/SLM
1514 SPEED_FILTER_1_SUPR_FREQIn] Sperrfrequenz Drehzahlsollwertfilter 1 VSA/HSA/SLM
1515 SPEED_FILTER_1_BANDWIDTH][n] Bandbreite Drehzahlsollwertfilter 1 VSA/HSA/SLM
1516 SPEED_FILTER_1_BW_NUMIn] Bandbreite-Z&ahler Drehzahlsollwertfilter 1 | VSA/HSA/SLM
1520 SPEED_FILTER_1_BS_FREQ Eigenfrequenz Bandsperre VSA/HSA/SLM
Drehzahlsollwertfilter 1
1503 SPEED_FILTER_2_TIME[n] Zeitkonstante Drehzahlsollwertfilter 2 VSA/HSA/SLM
1508 SPEED_FILTER_2_FREQUENZY[n] Eigenfrequenz Drehzahlsollwertfilter 2 VSA/HSA/SLM
1509 SPEED_FILTER_2_DAMPING[n] Dampfung Drehzahlsollwertfilter 2 VSA/HSA/SLM
1517 SPEED_FILTER_2_SUPR_FREQIn] Typ Drehzahlsollwertfilter VSA/HSA/SLM
1518 SPEED_FILTER_2_BANDWIDTH][n] Bandbreite Drehzahlsollwertfilter 2 VSA/HSA/SLM
1519 SPEED_FILTER_2_BW_NUMI[n] Bandbreite-Z&ahler Drehzahlsollwertfilter 2 | VSA/HSA/SLM
1521 SPEED_FILTER_2_BS_FREQ Eigenfrequenz Bandsperre VSA/HSA/SLM
Drehzahlsollwertfilter 2
7.6 Drehzahlistwertfilter
Tabelle 7-6 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1522 N_IST_FILTER_T1 Zeitkonstante Drehzahlistwertfilter HSA/NVSA/SLM
Zeitkonstante Geschwindigkeitsistwertfilter
7.7 Dynamische Steifigkeitsregelung (DSC)
Tabelle 7-7 NC-Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
32640 STIFFNES_CONTROL_ENABLE Dynamische Steifigkeitsregelung VSA
32642 STIFFNES_CONTROL_CONFIG Konfiguration Dynamische VSA
Steifigkeitsregelung
32644 STIFFNES_DELAY_TIM Konfiguration einer Korrekturtotzeit der VSA
Dynamische Steifigkeitsregelung bei
optimalen DP-Zyklus
|
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SIMODRIVE 611D / SINUMERIK 840D/810D
Antriebsfunktionen
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Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1)

1 Kurzbeschreibung

Kurzbeschreibung

AM-Betrieb

U/f-Betrieb

Motor-
Umschaltung

Notriickzug

Permanenterregte
Spindel

Hinweis

Die Funktionen U/f-Betrieb, AM-Betrieb und Stern-/Dreieck-Umschaltung kon-
nen nur mit SINUMERIK 840D/611D genutzt werden.

Der AM-Betrieb des SIMODRIVE 611D HSA-Antriebes dient zur 4 Quadranten-
Drehzahlregelung von Asynchronmotoren ohne Drehzahl- oder Rotorlagegeber.
Die Anwendung des AM-Betriebes liegt im Bereich Standardmotoren oder
hochtouriger Sondermotoren, bei Schleifanwendungen, bei Stanz- und Pres-
senantrieben.

Der U/f-Betrieb ermdglicht den Betrieb von Asynchron- und 1FT6-Vorschubmo-
toren ohne Geberauswertung. Der U/f-Betrieb eingesetzt zu Diagnosezwecken
bei Hauptspindel- und Vorschubantrieben.

Stern-/Dreieck-Umschaltung

Die Umschaltung dient zum Betrieb von Hauptspindelmotoren in Stern- oder
Dreieckschaltung, um Momenten- und Drehzahlverlauf der Spindel an die Bear-
beitungsanforderungen der Maschine anzupassen. Im AM-Betrieb kann die
Stern-/Dreieck-Umschaltung zum Umschalten zwischen zwei physikalisch un-
terschiedlichen Motoren genutzt werden.

Motorabhéngige Pulsfrequenzschaltung

Die motorabh&ngige Umschaltung der Pulsfrequenz ermdglicht eine bessere
Anpassung der Pulsfrequenz an die Drehzahlanforderung des Motors.

So kdnnen niedrige Drehzahlen mit einer geringeren Pulsfrequenz als hohe
Drehzahlen gefahren werden, was zu einer besseren Nutzung der Motorcharak-
teristik dient.

Mit dem Notruckzug lasst sich fur den Gefahrenfall ein speziell an die Maschine
angepasstes Reaktionsverhalten festlegen, so dass die Achsen auf eine siche-
re Position zurlickgezogen werden und eine Kollision mit dem Werkstiick ver-
hindert werden kann. Gefahrenfalle kénnen sein: Netzausfall, kurzzeitiger Netz-
einbruch oder Not-Halt.

Die Funktion ist bei CCU3 nicht verfiigbar.

Die permanenterregte Spindel (PE-HSA) ist ein speziell konstruierter Synchron-
motor (&hnlich VSA-Motoren), optimiert fiir den Einsatz mit hohen Drehzahlen
fur den Hauptspindelbetrieb.
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1 Kurzbeschreibung

Platz fir Notizen
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Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1)

2.1 AM-Betrieb

Ausfuhrliche Beschreibung

Hinweis

Die Funktionen U/f-Betrieb und Stern-/Dreieck-Umschaltung kénnen nur mit
SINUMERIK 840D/611 digital genutzt werden.

2.1 AM-Betrieb

211 Beschreibung

AM-Betrieb

Anwendungen

Regelung

Die AM-Funktion ermdglicht einen reinen AM-Betrieb (MD 1465 = 0) bzw. einen
gemischten HSA/AM-Betrieb.

Der AM-Betrieb des SIMODRIVE 611 digital dient zur 4 Quadranten-Drehzahlre-
gelung von Asynchronmotoren ohne Drehzahl- oder Rotorlagegeber.

Der AM-Betrieb ermdglicht héhere Anforderungen an das dynamische Regel-
verhalten und die Kippsicherheit als herkdbmmliche Umrichterantriebe mit Span-
nungs-Frequenz-Kennliniensteuerung. Im Vergleich zu Antrieben mit Rotorlage-
geber ist die Drehzahlgenauigkeit etwas geringer und man muss daher im
Bereich kleiner Drehzahlen Einbulen in der Dynamik und dem Rundlauf in Kauf
nehmen.

Die Anwendung des AM-Betriebes liegt im Bereich Standardmotoren, hochtouri-
ger Sondermotoren, bei Schleifanwendungen, bei Stanz- und Pressenantrie-
ben.

HSA-Betrieb:

Der HSA-Betrieb mit Geber ist fur hohe Drehzahlgenauigkeit, Dynamik und
Positionierung, MD 1465 > np,ax-

Anwendung: Spindeln, Spindelpositionieren

Da die Dynamik im AM-Betrieb geringer als im HSA-Betrieb mit Drehzahlgeber
ist, ist zur Verbesserung der Fuhrungsdynamik eine Drehzahl-Drehmoment-Fre-
guenz-Vorsteuerung implementiert. Diese Vorsteuerung ist nur im AM-Betrieb
aktiv. Sie steuert mit Kenntnis des Antriebsmomentes unter Bertcksichtigung
der bestehenden Momenten- und Strombegrenzungen sowie der Last, das be-
notigte Moment fiir eine gewtinschte Drehzahlanderung zeitoptimal vor. Damit
wird bei richtiger Parametrierung ein Uberschwingen im Fiihrungsverhalten ver-
hindert und die Fihrungsdynamik gesteigert.

Fur die Drehmomentvorsteuerung lasst sich eine Glattungszeit tber

MD 1459: TORQUE_ SMOOTH_ TIME_AM parametrieren. Der Drehzahlregler
wird fur den AM-Betrieb aufgrund der geringeren Dynamik tUber eigene Maschi-
nendaten parametriert (MD 1451 und MD 1453).
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Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1) 03.07:

2.1 AM-Betrieb

Verhalten nach
Impulsléschung

HSA/AM-Betrieb

DE1/2-6

Im Bereich kleiner Drehzahlen kénnen beim reinen AM-Betrieb aufgrund der
Genauigkeit der Messwerte und der Parameterempfindlichkeit des Verfahrens
die Istdrehzahl, die Orientierung und der Istfluss nicht mehr berechnet werden.
Deshalb wird auf eine Strom-/Frequenzsteuerung umgeschaltet. Die Umschalt-
schwelle wird Uber MD 1466: SWITCH_SPD_OPEN_LOOP_AM parametriert,
wobei eine Hysterese von 5% realisiert ist. Um auch im gesteuerten Bereich ein
hohes Lastmoment aufnehmen zu kénnen, kann der Motorstrom hier tiber

MD 1458: DES_CURRENT_OPEN_LOOP_AM erhoht werden.

Hinweis

Der Wert in MD 1458 ist bei Auslegung des Leistungsteils mit zu beriicksichti-
gen, besonders in solchen Féllen, bei denen der gesteuerte Betriebszustand
langer andauert. Auch bei kleinen Drehzahlen und geringen Momenten wird
der mit MD 1458 festgelegte Maximalstrom genutzt, was zu Langzeitschaden
oder zur Zerstorung eines zu schwach dimensionierten Leistungsteils fiihren
kann.

Bei Impulsléschung und reinem AM-Betrieb hat der Umrichter keine Information
Uber die aktuelle Istdrehzahl des Motors. Bei anschlieRender Impulsfreigabe
muss der Drehzahlistwert zunéchst gesucht werden. Uber

MD 1012: FUNC_SWITCH, Bit 7 kann parametriert werden, ob die Suche bei
der Solldrehzahl (Bit 7 = 0) oder bei Drehzahl 0

(Bit 7 = 1) beginnt.

Bei stehendem Motor und MD 1012: FUNC_SWITCH, Bit 7 = 0 sollte es vermie-
den werden, einen groRen Sollwert anzulegen bevor die Impulsfreigabe gege-
ben wird.

Die HSA-/AM-Funktion ermdglicht eine Umschaltung des Regelverhaltens von
HSA- auf AM-Regelung fur hohe Drehzahlen drehzahlabh&ngig im Betrieb.
Maschinendatum: MD 1465 > 0, < npax- Die Umschaltung erfolgt automatisch
abhé&ngig von der Einstellung der Drehzahlschwelle in

MD 1465.

Eine Umschaltung, z. B. tiber einen Digitaleingang, ist nicht moglich.

reiner AM-Betrieb:
AM gesteuert AM geregelt MD 1465 = 0

MD 1465 MD 1466 Nmax

reiner HSA-Betrieb:
MD 1465 > Nppax

|

Nmax MD 1465

Mischbetrieb:
HSA AM 0 <MD 1465 < Npax

MD 1465 Nmax

Bild 2-1 Betriebsbereiche HSA/AM
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08.06 Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1)
2.1 AM-Betrieb
Hinweise Bei reinem AM-Betrieb ist ein Betrieb ohne Rotorlagegeber moglich. Da in die-

Betriebsmodi

Vorschaltdrossel

Motorumschaltung

sem Fall im allgemeinen auch keine Temperaturerfassung angeschlossen ist,
muss im MD 1608: MOTOR_FIXED_TEMPERATURE eine Festtemperatur an-
gewahlt werden und die Motortemperaturschwelle im MD 1602:
MOTOR_TEMP_WARN_LIMIT entsprechend besetzt werden. Bei AM-Betrieb
sind im MD 1100: PWM_FREQUENCY nur Pulsfrequenzen von 4 und 8 kHz
zulassig.

Im MD 1730: OPERATING_MODE werden die Betriebsmodi angezeigt.

Bit 0: VSA geregelt
Bit4: HSA-Betrieb
Bit 8: AM gesteuert
Bit9: AM geregelt
Bit 12: U/f-Betrieb

Beim Einsatz hochtouriger Sondermotoren oder anderer streuungsarmer Asyn-
chronmotoren kann fir den stabilen Betrieb des Stromreglers der Einsatz einer
Vorschaltdrossel nétig sein. Die Berlcksichtigung der Drossel im Strommodell
erfolgt iber das MD 1119: SERIES_INDUCTANCE.

Die Stern-/Dreieck-Umschaltung des HSA-Betriebes kann im AM-Betrieb auch
zur Umschaltung zwischen zwei physikalisch unterschiedlichen Motoren ge-
nutzt werden.

Hinweis

Bei einer Motorumschaltung missen die MD 1401: MOTOR_MAX_SPEED und
MD 2401: MOTOR_MAX_SPEED fir beide Motoren den gleichen Wert haben.

21.2 Inbetriebnahme von Standardmotoren

Motorenauswahl
aus MLFB-Liste

Geber

Manuelle Eingabe
der Motordaten
(Fremdmotor)

Inbetriebnahme von (Standard-) Asynchronmotoren ohne Drehzahl- und Rotor-
lagegeber oder von Hauptspindelmotoren mit Geber. Das Antriebsmodul wird
als Spindel (HSA) im Antriebsverband konfiguriert. Die weitere Inbetriebnahme
als AM-Antrieb ist im Folgenden beschrieben.

Uber die Softkeys Diagnose \ Inbetriebnahme \ Maschinendaten \ HSA wird
das Bild der Motor-/Leistungsteil-Daten erreicht

Mit den Softkeys Motor/Regler und Auswahl Motor wird eine MLFB-Liste der
verfigbaren Motoren angeboten. Die Auswahl erfolgt durch Markierung und
bestatigen der Auswahl mit dem Softkey OK (die Funktion Reglerdaten be-
rechnen wird dabei automatisch ausgefuhrt). Befindet sich der Motortyp nicht in
der Liste (Fremdmotor), so sind die motor-/leistungsteilabh&ngigen Daten ma-
nuell einzugeben.

Ebenfalls unter Auswahl Motor befindet sich die Eingabe von Gebertyp und
Geberstrichzahl. Ist weder bei Motor 1 noch bei Motor 2 ein Geber vorhanden,
muss bei Gebertyp "kein Geber” ausgewahlt werden.

Auch wenn kein Geber vorhanden ist, muss flir die Geberstrichzahlen ein sinn-
voller Wert eingetragen werden (z.B. 2048).

Sind alle Motordaten (Leistungsschild- und Ersatzschaltbilddaten) bekannt, kdn-
nen sie in die entsprechenden Parameter eingegeben werden.
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Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1) 08.06

2.1 AM-Betrieb

Leistungsschilddaten

Ersatzschaltbilddaten

Ermittlung der Re-
glerdaten

DE1/2-8

Sind nur die Leistungsschilddaten (Herstellerdaten It. DIN VDE 0530, Teil 1) des
Motors bekannt, so werden Uber ein integriertes Umrechnungsprogramm die
Ersatzschaltbilddaten naherungsweise berechnet.

Tabelle 2-1 Einzugebende Leistungsschilddaten
MD-Nr. Bezeichner Beschreibung
MD 1103 MOTOR_NOMINAL_CURRENT Motornennstrom
MD 1119 SERIES_INDUCTANCE Induktivitat der Vorschaltdrossel
MD 1129 | POWER_FACTOR_COS_PHI cos @ Leistungsfaktor
MD 1130 | MOTOR_NOMINAL_POWER Motornennleistung
MD 1132 MOTOR_NOMINAL_VOLTAGE Motornennspannung
MD 1134 MOTOR_NOMINAL_FREQUENCY Motornennfrequenz
MD 1146 | MOTOR_MAX_ALLOWED_SPEED Motormaximaldrehzahl
MD 1400 | MOTOR_RATED_SPEED Motornenndrehzahl

Sind die Ersatzschaltbilddaten bekannt, kdnnen sie in die nachfolgend
aufgelisteten Parameter eingegeben werden. Sind die Ersatzschaltbilddaten
nicht bekannt, so werden sie aus den Leistungsschilddaten, durch betétigen
des Softkey Ersatzschaltbilddaten berechnen ermittelt. Die folgenden
Maschinendaten werden mit den errechneten Werten besetzt.

Tabelle 2-2 Berechnete Ersatzschaltbilddaten
MD-Nr. Bezeichner Beschreibung
MD 1117 MOTOR_INERTIA Motortragheitsmoment
MD 1135 | MOTOR_NOLOAD_VOLTAGE Motorleerlaufspannung
MD 1136 | MOTOR_NOLOAD_CURRENT Motorleerlaufstrom
MD 1137 | STATOR_COLD_RESISTANCE Standerwiderstand kalt
MD 1138 | ROTOR_COLD_RESISTANCE Lauferwiderstand kalt
MD 1139 STATOR_LEAKAGE_REAKTANCE Standerstreureaktanz
MD 1140 ROTOR_LEAKAGE_REAKTANCE Lauferstreureaktanz
MD 1141 | MAGNETIZING_REAKTANCE Hauptfeldreaktanz
MD 1142 | FIELD_WEAKENING_SPEED Einsatzdrehzahl
Feldschwéchung

Durch Betétigen des Softkeys Reglerdaten berechnen werden aus den Motor-
daten (Leistungsschild- und Ersatzschaltbilddaten) die Reglerdaten ermittelt.
Dieses sind insbesondere die Reglereinstellungen. Eine eventuelle nétige, ge-
nauere Anpassung der Reglerparameter an die Maschine kann spéater handisch
vorgenommen werden.

Nach dem Berechnen der Reglerdaten wird der AM-Betrieb mit der Eingabe der
Umschaltdrehzahl HSA/AM (MD 1465) aktiviert. Ferner sind fur den AM-Betrieb
folgende MD anzupassen:

e MD 1100: PWM_FREQUENCY
e MD 1602: MOTOR_ TEMP_WARN_LIMIT
e MD 1608: MOTOR_FIXED_TEMPERATURE
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Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1)

Tabelle 2-3

Parameter AM-Betrieb

2.1 AM-Betrieb

MD-Nr.

Bezeichner

Beschreibung

MD 1451

SPEEDCTRL_GAIN_1_AM

P-Verstarkung Drehzahlregler
AM

MD 1453

SPDEECTRL_INTEGR_TIME_1_AM

Nachstellzeit Drehzahlregler AM

MD 1458

DES_CURRENT_OPEN_LOOP_AM

Stromsollwert gesteuerter Be-
reich AM

MD 1459

TORQUE_SMOOTH_TIME_AM

Momentenglattungszeitkonstante
AM

MD 1465

SWITCH_SPEED_MSD_AM

Umschaltdrehzahl HSA/AM

MD 1466

SWITCH_SPD_OPEN_LOOP_AM

Umschaltdrehzahl
Regel-/Steuerung AM

Hinweis

Erfolgt eine Anderung in den Motordaten, muss die Berechnung der Reglerda-
ten neu durchgefiihrt werden.
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2.1 AM-Betrieb

21.3 Inbetriebnahme von Fremdmotoren (Selbst-IBN)

/N

Selbstinbetrieb-
nahme

Inbetriebnahme-
voraussetzungen

DE1/2-10

Hinweis

Die Selbstinbetriebnahme fir AM/HSA ist nur in Verbindung mit HMI Advanced
moglich.

Gefahr

Bei der Selbstinbetriebnahme werden vom Antrieb Bewegungen des Motors
ausgeldst, die bis zur Maximaldrehzahl des Motors reichen.

Die NOT-HALT-Funktionen missen bei der Inbetriebnahme funktionsféhig sein.
Es mussen die einschlagigen Sicherheitsvorschriften beachtet werden, um
Gefahren fur Mensch und Maschine auszuschlie3en.

Mit der Selbstinbetriebnahme wird die Ankopplung von Fremd-Asynchronmoto-
ren an das Antriebssystem SIMODRIVE 611D unterstitzt.

Dem Inbetriebnehmer sind oft nur die Leistungsschilddaten (Herstellerdaten laut
DIN VDE 0530, Teil 1) des Motors bekannt. Mit dem Tool "Ersatzschaltbilddaten
berechnen” werden aus den Leistungsschilddaten die weiteren Motordaten be-

rechnet.

Das Ergebnis der Berechnungen ist nur eine grobe Schéatzung. Zur Ergebnis-
verbesserung dient die Selbstinbetriebnahme-Funktion.

Bei der Selbstinbetriebnahme werden Spannungs-, Strom-, und Drehzahlsoll-
wertmuster an den Motor gegeben und aus der Reaktion des Motors Rick-
schliisse auf die Ersatzschaltbilddaten gezogen.

® Impuls- und Reglerfreigaben sind notwendig

® Die Selbstinbetriebnahme ist im HSA- und AM-Modus mdglich.
Bei HSA wird auf die Bestimmung des Tragheitsmomentes verzichtet.

* Bei Motorumschaltung kann die Selbst-IBN flr jeden Motor getrennt durch-
gefluihrt werden, dabei muss der Motor Giber PLC angewéhlt sein.
Wahrend der Selbst-IBN ist die Motorumschaltung gesperrt.
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Ablaufdiagramm
Inbetriebnahme
Fremdmotoren

2.1 AM-Betrieb

Eingabe Leistungsschilddaten

Ersatzschalt-
bilddaten
bekannt ?

Nein

E'rsatzschaltbilddaten berechnen
eingeben

Ersatzschaltbilddaten

Umrichterschalt-
frequenz MD x100
=4 bzw. 8 kHz ?

Nein

MD x100 = 4 bzw. 8 kHz

<

Reglerdaten berechnen

Sichern Boot und
NCK-Reset

Selbstinbetriebnahme
Schritte 1 bis 4

Reglerdaten berechnen

Sichern Boot und NCK-
Reset

Bild 2-2 Ablaufdiagramm zur Inbetriebnahme von Fremdmotoren
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2.1 AM-Betrieb

21.4 Selbstinbetriebnahme Schritte 1 bis 4

Bedienmenii fir Das Grundmenti fiir die Selbstinbetriebnahme erreicht man tber die Softkeys
die Selbst-IBN Antriebe/Servo / Selbstopt. AM/HSA.
AM/HSA
Selbstoptimierung AM/HSA Achse: 3 Antiieb: 3 JAntrieb +
— Einstell
Optimierung |Schlill 3 [Best. der Einsatzdrehzahl Feldschwachung) j|
Motorauswahl @ Motor 1 3 Motor 2
—Aktueller Zustand Kurzinformation
Status inakRivy Schritt 3:
. . Motor dreht mit zukiinftiger Start
Drehzahlistwert 0.000 U/min Einsatzdrehzahl Feldschwachung!
Strombetrag 0.000 A Begrenzung durch akll.!t_alh_a
Spannungssollw. 0.000 ¥ Z = =
1136 MOTOR_NOLOAD_CURRENT 619999981 A po | <1 HEiEni
1137  STATOR_COLD_RESISTANCE 0.73500001 Ohm  po || Jheocies=n
1138 ROTOR_COLD_RESISTANCE Ohm po
1139  STATOR_LEAKAGE_REACTANCE 1.18700004 Ohm po |,y f5ich. Boot
+ NCK P.0O.
|L5u[emidetsland kalt

Datei-
funktionen

Anwender-
sichten

Selbst- Service
LT |l Antrieb

Bild 2-3 Grundbild Selbstinbetriebnahme AM/HSA

Parametrierung

Spindelauswahl Die Achs-/Spindelauswahl kann tber die Softkeys Antrieb+ und Antrieb— so-
wie Uber den Softkey Direktanwahl erfolgen. Achs- und Antriebsnummer wer-
den im Rahmen "Selbstoptimierung AM/HSA” angezeigt.

Auswahl des Opti- Der gewlinschte Optimierungsschritt wird im Rahmen "Einstellungen” Gber die
mierungsschrittes Liste "Optimierung” angewahlt. Es kdnnen einzelne oder alle Optimierungs-
schritte ausgewahlt werden.

Auswahl des Motors Der gewtinschte Motor wird im Rahmen "Einstellungen” Motorauswahl ange-
wahlt. Die Auswahlfelder "Motor 1” bzw. "Motor 2" kdnnen, wenn der Cursor
darauf steht, mit der Toggle-Taste aktiviert werden.

Es wird eine Maschinendatenliste angeboten, in der die Ersatzschaltbilddaten
direkt eingegeben bzw. eingesehen werden kénnen.

In dem Rahmen "Aktueller Zustand” und "Kurzinformation” werden der Status
der Funktion (aktiv, inaktiv) und der IBN-Schritt angezeigt.

Reglerdaten Nach Betéatigen des Softkeys wird ein Warnhinweis zu "Reglerdaten berechnen”
berechnen ausgegeben. Es ist dann mdglich die Funktion

® zu starten,
® abzubrechen oder

* Uber den Softkey Hilfe weitere Informationen uber die Funktion "Reglerda-
ten berechnen” anzeigen zu lassen.
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Sich. Boot
+ NCK P.O.

Anwender
Sichten

Dateifunktionen

IBN-Schritt 1

Ausfiihrung von
Schritt 1

Veranderte
Maschinendaten

2.1 AM-Betrieb

Die Achs-/Spindelauswahl kann tber die Softkeys Antrieb+ und Antrieb— so-
wie Uber den Softkey Direktanwahl erfolgen. Achs- und Antriebsnummer wer-
den im Rahmen "Selbstoptimierung AM/HSA” angezeigt.

Es wird in das Bild "Anwender Sichten” geschaltet. Ein Rucksprung ist nur mit
dem Softkey RECALL mdglich.

Es wird ein Bild zum Laden/Léschen/Speichern der HSA-Maschinendaten aus-
gewahlt.

Ermittlung der Widerstande und Reaktanzen des Motors und ein verbesserter
Wert fur den Leerlaufstrom.

Hinweis
* Der Motor wird bei dieser Messung nicht bewegt.

¢ Eine Uberwachung ist nicht maglich, da bei AM kein Geber vorhanden ist.

Randbedingungen

® Der Motor darf sich wéhrend dieser Messung nicht bewegen.
Eventuell diesen Schritt wiederholen.

® \Vorschaltdrossel in MD x119: SERIES_INDUCTANCE eingetragen.

® Wechselrichterpulsfrequenz = 4 kHz bzw. 8 kHz
(MD 1100: PWM_FREQUENCY )

® MD x238: CURRENT_LIMIT = 150% fir die Messung bzw. maximal mdgli-
cher Wert. Belastungsgrenze der Motorwicklung beachten.

Gestartet wird Schritt 1 mit dem Softkey Start und der Taste NC-Start. Fur die
Dauer des IBN-Schrittes wird der aktuelle Zustand angezeigt.

Die laufende Optimierung kann mit dem Softkey Stop oder mit RESET
abgebrochen werden.

Es werden folgende Maschinendaten berechnet / beschrieben:
e MD x136: MOTOR_NOLOAD_CURRENT

e MD x137: STATOR_COLD_RESISTANCE

e MD x138: ROTOR_COLD_RESISTANCE

e MD x139: STATOR_LEAKAGE_REACTANCE

e MD x140: ROTOR_LEAKAGE_REACTANCE

e MD x141: MAGNETIZING_REACTANCE
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2.1 AM-Betrieb

IBN-Schritt 2 Ermittlung von Leerlaufstrom und Hauptfeldreaktanz.

Der Leerlaufstrom wird so eingestellt, dass sich bei Nenndrehzahl die Leerlauf-
spannung an den Motorklemmen einstellt.

i t Gefahr
Der Motor wird mit positiver Drehfeldrichtung bis zur Nenndrehzahl beschleu-
nigt.
Ausfiihrung von Gestartet wird Schritt 2 mit dem Softkey Start und der Taste NC-Start. Fur die
Schritt 2 Dauer des IBN-Schrittes wird der aktuelle Zustand angezeigt.

Die laufende Optimierung kann mit dem Softkey Stop oder mit RESET
abgebrochen werden.

Veranderte Es werden folgende Maschinendaten berechnet / beschrieben:

Maschinendaten
* MD x136: MOTOR_NOLOAD_ CURRENT

e MD x141: MAGNETIZING_REACTANCE

IBN-Schritt 3 Bestimmen der Einsatzdrehzahl der Feldschwachung.

Beim Fahren mit der Einsatzdrehzahl und einer Zwischenkreisspannung Uzk
wird eine Umrichterausgangsspannung von 380V eingestellt.

Ist Uzk < 600 V, wird die Umrichterausgangsspannung um den Faktor

Uzk / 600 V verkleinert.

i t Gefahr
Der Motor wird mit positiver Drehfeldrichtung bis zur Einsatzdrehzahl Feld-
schwéchung beschleunigt, hdchstens jedoch bis zu der aktuell wirksamen
Drehzahlbegrenzung.

Ausfiihrung von Gestartet wird Schritt 3 mit dem Softkey Start und der Taste NC-Start. Fur die
Schritt 3 Dauer des IBN-Schrittes wird der aktuelle Zustand angezeigt.

Die laufende Optimierung kann mit dem Softkey Stop oder mit RESET
abgebrochen werden.

Veranderte Folgendes Maschinendatum wird berechnet / beschrieben:

Maschinendaten
® MD x142: FIELD WEAKENING_SPEED
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IBN-Schritt 4

/N

Ausfiihrung von
Schritt 4

Veranderte
Maschinendaten

Fehler bei der
Selbstinbetrieb-
nahme

2.1 AM-Betrieb

Bestimmen des Tragheitsmomentes

Das Tragheitsmoment wird so eingestellt, dass sich beim Beschleunigen auf
Maximaldrehzahl im Drehzahlregler kein I-Anteil einstellt.

Gefahr

Der Motor wird mit positiver Drehfeldrichtung mehrmals auf die Maximaldreh-
zahl beschleunigt.

Hinweis

Dieser Schritt entfallt bei Ausfiihren der Selbst-IBN im HSA-Betrieb.

Randbedingungen

® [stim spateren Betrieb ein nennenswertes Lasttrdgheitsmoment vorhanden,
sollte der Schritt mit angekoppelter Last erfolgen.

Gestartet wird Schritt 4 mit dem Softkey Start und der Taste NC-Start. Fir die
Dauer des IBN-Schrittes wird der aktuelle Zustand angezeigt.

Die laufende Optimierung kann mit dem Softkey Stop oder mit RESET
abgebrochen werden.

Folgendes Maschinendatum wird berechnet / beschrieben:

e MD x117: MOTOR_INERTIA

Auftretende Fehler wahrend eines Selbstinbetriebnahmelaufes filhren zum Ab-
bruch der Funktion. Nach Korrektur der Ursache muss der Schritt wiederholt
werden.

Literatur /DA/ SINUMERIK/SIMODRIVE Diagnosehandbuch
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2.1 AM-Betrieb

21.5

DE1/2-16

Meldungen bei der Selbst-Inbetriebnahme

Beim Start oder wahrend der Laufzeit der Selbstinbetriebnahmefunktion kénnen
folgende Fehlermeldungen auftreten.

Inbetriebnahmeschritt (momentan) nicht zulassig
Es wurde ein Selbstinbetriebnahmeschritt angewahlt, der nicht definiert oder
im augenblicklichen Betriebszustand nicht zulassig ist.

Pulsfrequenz von 4 kHz bzw. 8 kHz erforderlich
Beim Schritt 1 wird eine Wechselrichterfrequenz von 4 kHz bzw. 8 kHz ver-
langt (MD x100: PWM_FREQUENCY).

Regler- und Impulsfreigabe fehlen

Drehzahlsollwert <> 0
Uber die NC oder den Funktionsgenerator wurde ein Sollwert vorgeben.

Motorumschaltung aktiv
Bei Start der Identifikation wurde gerade eine Motorumschaltung durchge-
fuhrt.

Streuinduktivitat < 0

Fur die Streuinduktivitat wurde ein Wert < 0 bestimmt.

Ursache daflr kann ein falscher Eintrag fur die Vorschaltdrossel sein
(MD x119: SERIES_INDUCTANCE).

U/f-Betrieb aktiv
Ist der U/f-Betrieb angewahlt (MD 1014: UF_MODE_ENABLE = 1) kann
keine Selbstinbetriebnahme durchgefuhrt werden.

Falscher Motor angewahit
Der uber HMI angewahlte Motor entspricht nicht dem tber die PLC (Steuer-
wort/Statuswort) angewahlten Motor.

Nmax zu klein fiir Messung

Fur den Selbstinbetriebnahmeschritt muss eine Drehzahl gefahren werden,
die groler als die aktuell parametrierte Maximaldrehzahl ist (MD x146:
MOTOR_MAX_ALLOWED_SPEED).

Umschaltdrehzahl gesteuert/geregelt zu gro

Bei der Bestimmung der "Einsatzdrehzahl Feldschwéchung” konnte bei rei-
nem AM-Betrieb, aufgrund der zu gro3en Umschaltdrehzahl, nicht im dreh-
zahlgeregelten Bereich gefahren werden (MD x466:
SWITCH_SPD_OPEN_LOOP_AM).
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2.1 AM-Betrieb
2.1.6 Maschinendaten
1451 \ SPEEDCTRL_GAIN_1_AM nur 840D | Querverweis: —
P-Verstarkung Drehzahlregler AM Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Nms/rad 0.3 0.0 100 000.0 FLOAT sofort
Eingabe der P-Verstarkung des Drehzahlregelkreises im AM-Betrieb bzw. auto-
matische Parametrierung (Initialisierung) tber die Bedienhandlung
Reglerdaten berechnen.
1453 SPDCTRL_INTEGR_TIME_1_AM 0...7 Index des Param.-Satzes nur 840D | Querverweis: —
Nachstellzeit Drehzahlregler AM Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 140.0 0.0 6 000.0 FLOAT sofort
Eingabe der Nachstellzeit des Drehzahlreglers im AM-Betrieb bzw. automati-
sche Parametrierung (Initialisierung) tber die Bedienhandlung Reglerdaten
berechnen.
1458 DES_CURRENT_OPEN_LOOP_AM nur 840D | Querverweis: —
Stromsollwertgesteuerter Betrieb AM Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 90.0 0.0 150.0 FLOAT sofort
Beim reinen AM-Betrieb (MD 1465 = 0) wird unterhalb der Umschaltdrehzahl
(MD 1466) Strom-Frequenz-gesteuert gefahren. Um ein grol3es Lastmoment
aufzunehmen, kann mit MD 1458 der Motorstrom in diesem Bereich erhoht wer-
den. Die Vorgabe bezieht sich in Prozent auf den Motornennstrom (MD 1103).
Der Strom wird auf 90% vom Stromgrenzwert (MD 1238) begrenzt.
1459 TORQUE_SMOOTH_TIME_AM nur 840D | Querverweis: —
Momentenglattungszeitkonstante AM Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 4.0 0.0 100.0 FLOAT sofort

Im AM-Betrieb ist Aufgrund der geringen Dynamik eine Drehzahl-Drehmoment-
Frequenz-Vorsteuerung realisiert. Mit MD 1459 wird der Vorsteuerwert fur das

Drehmoment geglattet.

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010

DE1/2-17




Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1) 08.06
2.1 AM-Betrieb

1465 SWITCH_SPEED_MSD_AM nur 840D | Querverweis: —
Umschaltdrehzahl HSA/AM Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 100 000.0 0.0 100 000.0 FLOAT sofort

Oberhalb der hier eingestellten Drehzahl lauft der Antrieb im AM-Betrieb.

n=0 — reiner AM-Betrieb
0<n<nmax — gemischter Betrieb HSA/AM
N > Nmax — nur HSA-Betrieb

Ist AM-Betrieb angewahlt sind nur Pulsfrequenzen (MD 1100) von 4 kHz und
8 kHz zulassig.

MD 1465 wird bei der Bedienhandlung Reglerdaten berechnen auf 0 vorbe-
setzt, wenn in MD 1011.5 Motormesssystem vorhanden "nein” eingetragen ist.

1466 SWITCH_SPD_OPEN_LOOP_AM nur 840D | Querverweis: —
Umschaltdrehzahl Regelung-Steuerung AM Relevant: Schutzstufe:
Umschaltgeschwindigkeit Regelung-Steuerung AM VSA/HSA/SLM 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 300.0 5.0 100 000.0 FLOAT sofort
SLM: m/min | SLM: 20.0 SLM: 3.0

Beim reinen AM-Betrieb (MD 1465 = 0) wird unterhalb der hier eingestellten
Drehzahl Strom-Frequenz-gesteuert gefahren. Das MD 1466 wird bei der Be-
dienhandlung Reglerdaten berechnen vorbesetzt.
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2.2 U/f-Betrieb

2.2 U/f-Betrieb

221 Beschreibung

Der U/f-Betrieb erlaubt den Betrieb von:
® geberlosen Asynchronmotoren

® 1FK6-Vorschubmotoren

Der U/f-Betrieb kann verwendet werden:

® zu Diagnosezwecken bei VSA und HSA

Hinweis

Der U/f-Betrieb darf nur mit Umrichterschaltfrequenzen von 4 kHz oder 8 kHz
eingesetzt werden. Nach Anderung der Umrichterschaltfrequenz im

MD 1100: PWM_FREQUENCY muss die Funktion Reglerdaten berechnen
erneut durchgefihrt werden.

Der hier realisierte U/f-Betrieb |8st den bisherigen tiber MD 1650, Bit 8,
MD 1660, MD 1661 und MD 1662 parametrierbaren Diagnosemodus ab.
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08.06

2.2 U/f-Betrieb

2.2.2

Inbetriebnahme

U/f-Kennlinie HSA

DE1/2-20

U/f-Betrieb mit HSA (nur Diagnose)

Fur den U/f-Betrieb muss zunachst die HSA-Standard-Inbetriebnahme mit Mo-
torauswahl durchgefuhrt werden, um fur alle Maschinendaten sinnvolle Vorbe-
setzungswerte zu erhalten. Fir den Gebertyp sollte "kein Geber” angewahit
werden, falls kein Motormesssystem vorhanden ist.

Da fur die Einfachanwendung in der Regel Fremdmotoren verwendet werden,
sollten danach wie beim AM-Betrieb die Leistungsschilddaten eingegeben wer-
den und die Funktion Ersatzschaltbilddaten berechnen und Reglerdaten
berechnen ausgefuhrt werden.

AnschlieRend wird der U/f-Betrieb Uber das MD 1014: UF_ MODE_ENABLE

aktiviert.
Tabelle 2-4 Maschinendaten U/f-Betrieb mit HSA
MD-Nr. Bezeichner Beschreibung
MD 1014 | UF_MODE_ENABLE U/f-Betrieb aktivieren
MD 1125 | UF_MODE_RAMP_TIME_1 Hochlaufzeit 1 bei U/f-Betrieb
MD 1126 | UF_MODE_RAMP_TIME_2 Hochlaufzeit 2 bei U/f-Betrieb
MD 1127 | UF_VOLTAGE_AT_FO Spannung bei f=0 U/f-Betrieb
MD 1132 MOTOR_NOMINAL_VOLTAGE Motornennspannung
MD 1134 MOTOR_NOMINAL_FREQUENCY Motornennfrequenz
MD 1146 | MOTOR_MAX_ALLOWED_SPEED Motormaximaldrehzahl
MD 1103 MOTOR_NOMINAL_CURRENT Motornennstrom
MD 1238 | CURRENT_LIMIT Stromgrenzwert
MD 1400 | MOTOR_RATED_SPEED Motornenndrehzahl
MD 1401 | MOTOR_MAX_SPEEDIn] Drehzahl fur max. Motornutz-
drehzahl
MD 1405 | MOTOR_SPEED_LIMIT Uberwachungsdrehzahl Motor
MD 1730 | OPERATING_MODE Betriebsmodus
U[V]
A
~430VE - - - - - - - - - - - - - -
MD 1132 - - - - - - - - - -

MD 1127 7

MD 1134

Bild 2-4

U/f-Kennlinie HSA
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Hochlaufzeiten

Motorumschaltung

2.2 U/f-Betrieb

Die Umsetzung des Drehzahlsollwertes in die vorzugebende Frequenz erfolgt
unter Berlicksichtigung der Polpaarzahlen, die aus Motornennfrequenz und
Motornenndrehzahl ermittelt wird, d.h. es wird die zum Drehzahlsollwert geho-
rende Synchronfrequenz ausgegeben (keine Schlupfkompensation).

Die Auswahl zwischen den beiden Hochlaufzeiten erfolgt Gber das
NST "Hochlaufzeit” DB 31, ... DBX 20.0 in der PLC.

Signalzustand = 0 —> Hochlaufzeit 1 (MD 1125) wirksam.
Signalzustand = 1 —> Hochlaufzeit 2 (MD 1126) wirksam.

(siehe FB Teil I, /A2/ Diverse Nahtstellen)

Eine Motorumschaltung ist im U/f-Betrieb bei der HSA mdglich.

2.2.3 U/f-Betrieb mit VSA

Der U/f-Betrieb ist fir VSA nur als Diagnosebetrieb vorgesehen. Dazu muss
zunéchst die Standard-Inbetriebnahme mit Motorauswahl| durchgefihrt werden,
um fur alle Maschinendaten sinnvolle Vorbesetzungswerte zu erhalten.

AnschlieBend wird der U/f-Betrieb Uber das MD 1014: UF_ MODE_ENABLE
aktiviert.

Tabelle 2-5 Maschinendaten U/f-Betrieb mit 1FT6 Motoren (VSA)
MD-Nr. Bezeichner Beschreibung
MD 1014 | UF_MODE_ENABLE U/f-Betrieb aktivieren
MD 1104 | MOTOR_MAX_CURRENT maximaler Motorstrom
MD 1105 | MOTOR_MAX_CURRENT_REDUC- Reduzierung maximaler Motor-
TION strom
MD 1112 NUM_POLE_PAIRS Polpaarzahl Motor
MD 1114 EMF_VOLTAGE Spannungskonstante
MD 1125 | UF_MODE_RAMP_TIME_1 Hochlaufzeit 1 bei U/f-Betrieb
MD 1126 | UF_MODE_RAMP_TIME_2 Hochlaufzeit 2 bei U/f-Betrieb
MD 1400 | MOTOR_RATED_SPEED Motornenndrehzahl
MD 1401 | MOTOR_MAX_SPEEDIn] Drehzahl fur max. Motornutz-
drehzahl
MD 1405 | MOTOR_SPEED_LIMIT Uberwachungsdrehzahl Motor
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U/f-Kennlinie VSA U[V]

~430V| - - - o

MD 1114 +f - - - - - - - - - -

» 1000
MD 1112 60

Bild 2-5 U/f-Kennlinie VSA

Die Umsetzung des Drehzahlsollwertes in die vorzugebende Frequenz ergibt
sich aus der Polpaarzahl.

Aufgrund der starken Schwingungsneigung von VSA-Motoren im U/f-Betrieb
kénnen nur Drehzahlen bis ca. 25% der Nenndrehzahl erreicht werden.

Die Auswahl zwischen den beiden Hochlaufzeiten erfolgt Gber ein Nahtstellen-
signal von der PLC. NST DB 31, ... DBX 20.0.

2.2.4 Maschinendaten

1014 ‘ UF_MODE_ENABLE nur840D | Querverweis: —
U/f-Betrieb aktivieren Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 1 UNS.WORD Reset

Aktivierung des U/f-Betriebes fir VSA/HSA. Der Frequenzsollwert wird tber die
digitale Sollwertschnittstelle als Drehzahlsollwert vorgegeben.

1125 UF_MODE_RAMP_TIME_1 nur 840D | Querverweis: —
Hochlaufzeit 1 bei U/f-Betrieb Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
S 5.0 0.01 100.0 FLOAT sofort

Bei angewahltem U/f-Betrieb (MD 1014) ist dies die Zeit, in der der Drehzahl-
sollwert von 0 auf Motormaximaldrehzahl (MD 1146) verstellt wird. (Uber NST
"Hochlaufzeit” DB 31, ... DBX 20.0 kann zwischen der Zeit 1 und Zeit 2

(MD 1126) gewahlt werden.)
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2.2 U/f-Betrieb
1126 UF_MODE_RAMP_TIME_2 nur 840D | Querverweis: —
Hochlaufzeit 2 bei U/f-Betrieb Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
S 5.0 0.01 100.0 FLOAT sofort
Bei angewahltem U/f-Betrieb (MD 1014) ist dies die Zeit, in der der Drehzahl-
sollwert von 0 auf Motormaximaldrehzahl (MD 1146) verstellt wird. (Uber NST
"Hochlaufzeit” DB 31, ... DBX 20.0 kann zwischen der Zeit 1 und Zeit 2
(MD 1126) gewahlt werden.)
1127 UF_VOLTAGE_AT_F0 nur 840D | Querverweis: —
Spannung bei f=0 U/f-Betrieb Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
\% 2.0 0.0 20.0 FLOAT sofort
Bei angewéhltem U/f-Betrieb (MD 1014) und bei der Frequenz O wird die ausge-
gebene Spannung um diesen Wert angehoben. Das MD wird bei der Bedien-
handlung Reglerdaten berechnen vorbesetzt.
1650 DIAGNOSIS_CONTROL_FLAGS nur 840D | Querverweis: —
Diagnosesteuerung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex 0 0 FFFF UNS.WORD sofort
Eingabeanwahl der Diagnosefunktionen
® Min-/Max-Speicher
® Spannungsgesteuerter U/f-Betrieb im Diagnosewort
Tabelle 2-6 Diagnosesteuerung
Bit 8 Spannungsgesteuerter U/f-Betrieb 0 = Normalbetrieb
(bis SW 3.1) 1 = U/f-Betrieb aktiv

Wichtig

Diese Diagnosefunktionen sind nur fur Siemens interne Zwecke relevant und
diirfen nicht verandert werden.
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2.2 U/f-Betrieb

1660 UF_MODE_FREQUENCY nur 840D Querverweis: —
Motorfrequenz U/f-Betrieb Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 —-10 000.0 10 000.0 FLOAT sofort
Eingabe einer Sollfrequenz (mechanisch) fur den Antrieb im spannungsgesteu-
erten U/f-Betrieb. Das Vorzeichen + bzw. — entspricht der jeweiligen Drehrich-
tung des Motors.
Hinweis
Dieses Maschinendatum dient zur Diagnose und darf nur von geschultem Ser-
vicepersonal benutzt bzw. eingesetzt werden.
1661 UF_MODE_RATIO nur 840D Querverweis: —
Verhéltnis U/f bei U/f-Betrieb Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Vs 2.4 0.0 100.0 FLOAT sofort
Hinweis
Dieses Maschinendatum dient zur Diagnose und darf nur von geschultem Ser-
vicepersonal benutzt bzw. eingesetzt werden.
Eingabe eines Spannung/Frequenz-Verhaltniswertes fiir den Antrieb im span-
nungsgesteuerten U/f-Betrieb.
Fur die an den Antrieb angelegte Ug-Spannung gilt:
Ug =MD 1661 x MD 1660
1662 UF_MODE_DELTA_FREQUENCY nur 840D | Querverweis: —
Anderung Motorfrequenz U/f-Betrieb Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz/s 5.0 0.0 10000.0 FLOAT sofort

Eingabe einer Anderung der Motorfrequenz des U/f-Betriebes iiber Frequenzin-
krement fur die U/f-Hochlaufsteuerung auf die elektrische Sollfrequenz des An-
triebes.

Hinweis

Dieses Maschinendatum dient zur Diagnose und darf nur von geschultem Ser-
vicepersonal benutzt bzw. eingesetzt werden.
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2.3 Motorumschaltung

2.3 Motorumschaltung

2.31 Stern-/Dreieck-Umschaltung

Beschreibung Motoren mit Stern-/Dreieckumschaltung ermoglichen einen groRen Bereich kon-
stanter Leistung. Bei kleineren Drehzahlen wird der Motor in Sternschaltung
(hohes Drehmoment) und bei héheren Drehzahlen in Dreieckschaltung (hohes
Kippmoment) betrieben. Die Umschaltung ist auch wahrend des Laufes mdg-
lich. Bei der Umschaltung zwischen Stern- und Dreieckschaltung kann zusatz-
lich zwischen acht Antriebsparametersétzen [0...7] gewahlt werden. Der Ablauf
der Umschaltung wird tGber den Funktionsbaustein FC17: YDelta Stern-/Drei-
eck-Umschaltung, gesteuert.
Der Funktionsbaustein und der Funktionsablauf sind beschrieben in:

Literatur: /FB1/, P3, PLC-Grundprogramm
Externe Beschal-
tung
611D PLC FC17 YDelta
s YDelta—| E Al =Y
SpindlelFNo- | E A| —Delta—
TimeVal-| E
U2 | v2 | w2 PE TimerNo—l E
| | [ Ax.0[Ax.1

|‘_\jK2

SEA YYD SR

1) Nur durch das Offnen von K1 und K2 ist kein sicherer Betriebshalt gewéhrleistet.
Aus sicherheitstechnischen Griinden sollte eine Trennung durch dieses Schitz erfolgen.
Das Schutz darf nur stromlos schalten, d.h. die Impulsfreigabe muss ca. 40 ms vor dem
Offnen des Schiitzes weggenommen werden.

Bild 2-6 Anschlussplan Stern-/Dreieck-Umschaltung

Motorumschaltung Im U/f-Betrieb oder AM-Betrieb kann die Motorumschaltung auch zur Umschal-
tung zwischen zwei physikalisch unterschiedlichen Motoren genutzt werden.
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2.3 Motorumschaltung

2.3.2 Motorabhangige Pulsfrequenzumschaltung (HSA/AM)

Allgemeines

Umschaltung ohne
Impulsléschung

Umschaltung liber
Drehzahlschwelle

DE1/2-26

Die Umschaltung der Pulsfrequenz ermdglicht eine bessere Anpassung der
Pulsfrequenz an die Drehzahlanforderung des Motors. So kénnen niedrige
Drehzahlen mit einer geringeren Pulsfrequenz als hohe Drehzahlen gefahren
werden.

Fur die Pulsfrequenz gilt, dass sie die ca. 6-fache Frequenz der augenblickli-
chen Motorfrequenz betragen sollte. Hohe Pulsfrequenzen bedeuten hohe
Schaltverluste in den Leistungsteilen und damit eine schlechte Ausnutzung.

Bei einer Pulsfrequenz von 8 kHz sind nur 40-55% des bei 3,2 kHz mdglichen
Stromes verfugbar.

Hinweis

In dieser Betriebsart dirfen keine so gravierende Motordatenanderungen erfol-
gen, wie z.B. eine andere Polpaarzahl oder Geberstriche. Die Umschaltung ist
nur zur Adaption fur ein und denselben Motor gedacht.

Erweitertes Einsatzgebiet dieser Funktion ist die AM-Funktionalitéat, wo zwei
physikalisch unterschiedliche Motoren auch mit unterschiedlichen Pulsfrequen-
zen betrieben werden kénnen.

Die Pulsfrequenzumschaltung erfolgt mit der bei HSA/AM realisierten Motorum-
schaltung.

Istim MD 1013: ENABLE_STAR_DELTA, Bit 1 gesetzt und wird der Motorpara-
metersatz Uber die im FC17 parametrierte PLC-Schnittstelle angewahilt, erfolgt
die sofortige Umschaltung auf die, im Parametersatz definierte, Pulsfrequenz.

Die Umschaltung erfolgt mittels einer Drehzahlschwelle mit Hysterese im An-
trieb ohne Einfluss der PLC.

Um die Funktion zu aktivieren muss im MD 1013: ENABLE _STAR_DELTA, Bit 2
gesetzt werden.

Die Drehzahlschwelle wird in MD 1247: MOTOR_SWITCH_SPEED eingetra-
gen.

Die Hysterese betragt + 5% des Wertes der Drehzahl aus
MD 1247: MOTOR_SWITCH_SPEED.
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2.4 Motorumschaltung bei Asynchronmotoren
24 Motorumschaltung bei Asynchronmotoren

Allgemeines

Bei der Regelungsbaugruppe “SIMODRIVE 611 digital” gibt es Motordatenséatze
fur maximal 4 Asynchronmotoren. Die Datensatze durfen keine Liicke enthal-
ten.

1. Motordatensatz (ab MD: 1000)
2. Motordatensatz (ab MD: 2000)
3. Motordatensatz (ab MD: 3000), ab SW 6.3.11
4. Motordatensatz (ab MD: 4000), ab SW 6.3.11

Der Motordatensatz wird in Abh&ngigkeit vom Modus im MD 1013 mit Bit 3 und
Bit4 im Steuerwort des Antriebs angewahilt.

Der aktive Motordatensatz wird durch Bit 3 und Bit 4 im Statuswort des Antrie-
bes angezeigt.

Motorbit 0 —> Bit 3
Motorbit 1 —> Bit 4

241 Varianten bei der Motorumschaltung
1013 ‘ ENABLE_STAR_DELTA Querverweis: —
Freigabe Motor/Datensatzumschaltung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 7 UNS. WORD Power On

Abhangig von der Einstellung in MD 1013 (Motorumschaltung) kénnen folgende
Umschaltungen realisiert werden:

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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2.4 Motorumschaltung bei Asynchronmotoren

Tabelle 2-7 Varianten bei der Motorumschaltung (MD 1013)

MD 1013 Umschaltung Beschreibung

Eigenschaft:
0 keine Es ist immer Motordatensatz 1 (MD 1xxx) angewahilt.

Die Motorbits im Steuerwort werden nicht ausgewertet.

maximal 4 Motoren Eigenschaften:
mit jeweils o ) ) .
1 Motordatensatz ® Beijeder Umschaltung wird eine Impulsléschung ausge-
fuhrt.
Bit 0 Anwendung:
esetzt
9 e Umschalten von mehreren Motoren?®)
* Anwahl des Motordatensatzes tber Steuerbit siehe
Kapitel 2.4.2.
1 Motor mit maximal Eigenschaften:
4 Motordatensatzen ® Beider Umschaltung wird keine Impulsléschung ausge-
Bit 0=1 fuhrt.
Bit 1=1 Anwendung:
gesetzt e Adaption der Motor- und Reglerdaten (z. B. Umschal-
=> 3 tung Frequenz-Pulsbreitenmodulation)
* Anwahl des Motordatensatzes tber Steuerbit siehe
Kapitel 2.4.3.
maximal 2 Motoren mit je- Eigenschaften:
weils 2 Motordatenséatzen
* Wenn aufgrund von Drehzahlschwellen umgeschaltet
wird, dann gibt es keine Impulsléschung innerhalb von
Motorl, Datensatz 1/2 bzw. Motor 2, Datensatz 1/2.
Anwendung:
Bit 0 + Bit 1 ) )
+ Bit 2 ¢ Drehzahlabhangige Adaption der Motor- und Reglerda-
ten (z. B. Umschaltung Frequenz-Pulsbreitenmodula-
gesetzt tion) fiir
=>17 — einen Motor

— zwei Motoren

— Stern-/Dreieckbetrieb

* Anwahl des Motordatensatzes liber Steuerbit siehe
Kapitel 2.4.5.

Bit 0=1 1 Motor /zwei Wicklungen Anwendung:

=>1 2 Datensatze e Stern/Dreieck Umschaltung mit Impulsloschung tber
PLC-Baustein FC17

1) Eine Geberumschaltung ist nur bei identischen inkrementellen Gebern mdglich.
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2.4 Motorumschaltung bei Asynchronmotoren

24.2 Umschaltung max. 4 Motoren mit je 1 Datensatz

Beschreibung

Wie lauft eine Um-
schaltung ab?

Bei dieser Umschaltungs-Variante (MD 1013: Bit O gesetzt) kbnnen maximal 4
Motoren mit jeweils 1 dazugehérenden Motordatensatz umgeschaltet werden.

Hinweis

Bei jeder Umschaltung wird eine Impulsldschung durchgefihrt.

Hinweis

Die Motoransicht erfolgt tiber den zugehdrigen Achs-DB (DB3x..) und Bit
21.3/21.4 (Motorbit 0/1).

Die Umschaltung erfolgt per Relais zwischen 4 Motoren mit Impulsléschung.
Jeder Motor hat einen eigenen Datensatz:

® Motorbitl = 0; MotorbitO =0 —> Motor 1, Datensatz 1
® Motorbitl = 0; MotorbitO =1 —> Motor 2, Datensatz 2
® Motorbitl = 1; MotorbitO =0 —> Motor 3, Datensatz 3

® Motorbitl = 1; MotorbitO =1 —> Motor 4, Datensatz 4

Die Motorumschaltung durchléuft drei Zustande:
1. Impulssperre
2. Schutz ausschalten, Ausschaltverriegelungszeit abwarten

3. Schutzeinschaltzeit abwarten, danach Impulse freigeben

243 Umschaltung 1 Motor mit max. 4 Datensatzen

Beschreibung

Bei dieser Umschaltungs-Variante (MD 1013 = 3 gesetzt) kdnnen bei einem
Motor maximal 4 Motordatensatze umgeschaltet werden.

Hinweis

Bei der Umschaltung wird keine Impulsléschung durchgefuhrt, d. h. die Um-
schaltung erfolgt auch bei anstehender Impulsfreigabe.

Diese Variante kann zur Adaption der Motor- und Reglerdaten genutzt werden.
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Die Umschaltung zwischen 4 Motordatensatzen ohne Impulsléschung erfolgt
durch:

® Motorbitl = 0; MotorbitO =0 —> Motor 1, Datensatz 1
® Motorbitl = 0; MotorbitO =1 —> Motor 1, Datensatz 2
® Motorbitl = 1; MotorbitO =0 —> Motor 1, Datensatz 3

® Motorbitl = 1; MotorbitO =1 —> Motor 1, Datensatz 4

244 Stern-/Dreieck Umschaltung mit FC17 (ab SW 6.4)

Funktionsbe-
schreibung

DE1/2-30

Mit dem Baustein fur die Stern-/Dreieck Umschaltung wird eine definierte Um-
schaltlogik zeitlich so gesteuert, dass diese Umschaltung auch bei laufender
Spindel in beiden Richtungen vorgenommen werden kann. Der Baustein ist nur
fur digitale Hauptspindelantriebe verwendbar und muss fur jede Spindel ge-
trennt aufgerufen werden.

Die Umschaltung erfolgt Giber 2 getrennte Schiitze und wird in 4 Schritten abge-
arbeitet:

Schritt 1: Léschen des Nahtstellensignals "Motoranwahl erfolgt” im zugeho-
rigen Achs-DB (DB 31, ... DBX21.5) und Anmelden des Um-
schaltvorgangs Uber "Motoranwahl” A (DB 31, ... DBX21.3).

Schritt 2: Sobald die Rickmeldung "Impulse freigegeben” = 0
(DB 31, ... DBX93.7) und die Quittierung der angemeldeten Moto-
ranwahl vom Antrieb vorliegt, wird das bisher angezogene Schiitz

ausgeschaltet.

Schritt 3: Nach der vom Anwender im Parameter "TimeVal” parametrierten
Zeit wird das andere Schiitz eingeschaltet.

Schritt 4: Nach einer erneuten Zeit wird die Umschaltung an den Antrieb

mit "Motoranwahl erfolgt” (DB 31, ... DBX21.5) gemeldet.
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Signale an/von Spindel Umschaltung Umschaltung
Stern nach Dreieck nach
Dreieck Stern

Eingang FC17

PLC nach NCK m

NST "Motoranwahl erfolgt”
(DB 31, ... DBX21.5)

NST "Motoranwahl”

(DB 31, ... DBX21.3) L/ / \
NST "Impulsfreigabe”

(OB 31,..DB21.7=1

Impuls intern
NCK nach PLC

NST "Impulse freigegeben”
(DB 31, ... DBX93.7)

FC17 Timer: Wert vom
Anwender parametrierbar

Y-Ausgang | | | A)

D-A ~
-Ausgang L/ [

Bild 2-7 Zeitlicher Ablauf mit Nahtstellensignale bei eingestellter Verzégerung im FC17 von 500 ms

Weitere Erlauterungen zu Motordrehzahlanpassungen entnehmen Sie bitte:

Literatur: /FB1/, S1, "Spindeln” Projektierbare Getriebeanpassungen
/FB1/, G2, "Geschwindigkeiten, Soll-/Istwertsyst., Regelung”

Alarme
401702 Parameter ChanNo im FC17 unzulaessig
Erlauterung Die parametrierte Spindel existiert nicht
Reaktion Alarmanzeige und PLC-STOP
Abhilfe Parameter richtig einstellen
Fortsetzung nach Neustart
Fehlermeldung Wenn Parameter "SpindlelFNo” nicht im zulassigen Bereich liegt, erfolgt Stop
der PLC mit Ausgabe der Alarmmeldungsnummer 401702.
Besonderheiten Bei Parametrierung des "TimeVal” mit dem Wert 0 wird ein Standardwert von

100 ms verwendet. Bei einem Wert kleiner 50 ms wird der Minimalwert von
50 ms eingestellt.

Der Baustein ist absolut aufzurufen.
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Randbedingungen Mit der Stern-/Dreieck Umschaltung digitaler Hauptspindelantriebe wird ein Vor-
gang angestolRen, der auch regelungstechnische Ablaufe enthalt. Da die Rege-
lung die automatische Stern-/Dreieck Umschaltung unterstutzt, ergeben sich
einige Randbedingungen, die zu beachten sind.

* Aufgrund des automatischen Wegschaltens der Impulse im Antrieb werden
gleichzeitig mit dem NST "Impulse freigegeben” (DB 31, ... DBX93.7) die
NST "Stromregler aktiv’ (DB 31, ... DBX61.7) und NST "Drehzahlregler aktiv”
(DB 31, ... DBX61.6) weggeschaltet.

* Wird bei drehender Spindel und eingeschaltetem Lageregler der Spindel
NST "Lageregler aktiv”’ (DB 31, ... DBX61.5) von Stern nach Dreieck umge-
schaltet, so fuhrt dies zum Alarm 25050 "Konturiiberwachung”.

* Eine angestof3ene Stern-/Dreieck Umschaltung mit FC17 kann nicht vom
Anwender z.B. durch betriebsméafiges Warten auf eine erfolgreich durchge-
fuhrte Umschaltung der Stern-/Dreieck Schitze verzégert werden. Diese
Signalspiel kann vom Anwender durch eine PLC-Logik realisiert werden.

Aufrufbeispiel

CALL FC17 (
YDelta := e 45.7, //Stern Dreieck
SpindlelFNo := 4,
TimeVal := S5T#150ms,
TimerNo := 10, /[Timer 10
Y = a52.3, /IStern-Schiitz
Delta := ab52.4, /IDreieck-Schitz
Ref := mw 50); /lInstanz

Eine ausfuhrliche Darstellung des Funktionsbausteins findet sich in:

/FB1/  Funktionsbeschreibung Grundmaschine (Teil 1)
P3, PLC-Grundprogramm
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245 Umschaltung max. 2 Motoren mit je 2 Datensatzen

Beschreibung

Bei dieser Umschaltungs-Variante (MD 1013 = 7 gesetzt) kdnnen maximal
2 Motoren mit jeweils 2 dazugehérenden Motordatensatzen umgeschaltet wer-
den.

Hinweis

Die Motoransicht erfolgt tiber den zugehdrigen Achs-DB (DB3x..) und Bit
21.3/21.4 (Motorbit 0/1).

Motorbit 1 steuert das Umschalten mit Impulsldschung zwischen 2 Motoren.
Drehzahlschwellen wirken auf Motorbit 0 und steuern das Umschalten ohne
Impulsléschung zwischen 2 Datensatzen eines Motors.

Die Umschaltung erfolgt Uber entsprechend eingestellte Drehzahlschwellen in
MD 1247 bzw. MD 1248.

Die Drehzahlschwelle fur Motor 1 wird in MD 1247 parametriert.
Die Drehzahlschwelle fur Motor 2 wird in MD 1248 parametriert.

Um die Drehzahlschwellen wird eine Hysterese mit +/— 5% gelegt, so dass Ein-
und Ausschaltdrehzahlen entstehen und ein Bereich, in dem nicht umgeschaltet
wird.

1247 MOTOR_SWITCH_SPEED1 Querverweis: —
Drehzahlschwelle 1. Motorumschaltung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 100 000.0 0.0 100 000.0 FLOAT sofort

Oberhalb der eingegebenen Drehzahl plus 5% Hysterese wird der zweite Mo-
tordatensatz angewahlt (MD 2xxx).

Unterhalb der eingegebenen Drehzahl minus 5% Hysterese wird der erste Mo-
tordatensatz angewahlt (MD 1xxx).

Der Minimalwert des MD 1247 kann auf Null gesetzt werden, um den Motor mit
dem zweiten Datensatz in Betrieb zu nehmen. AnschlieRend wird die Drehzahl-
schwelle wieder hochgesetzt.

1248 MOTOR_SWITCH_SPEED2 Querverweis: —
Drehzahlschwelle 2. Motorumschaltung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 100 000.0 0.0 100 000.0 FLOAT sofort

Oberhalb der eingegebenen Drehzahl plus 5% Hysterese wird der vierte Motor-
datensatz angewdahlt (MD 4xxx).

Unterhalb der eingegebenen Drehzahl minus 5% Hysterese wird der dritte Mo-
tordatensatz angewahlt (MD 3xxx).
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Es ergeben sich folgende Falle:
®  Motorbitl = 0; Istdrehzahl < 95% von MD 1247
—> Motorbit0 = 0 —> Motor 1, Datensatz 1 (MD 1xxx)
®  Motorbitl = 0; Istdrehzahl > 95% und < 105% von MD 1247

—> Motorbit0 = const.—> Motor 1, Datensatz 1 oder 2 (je hachdem, welcher
aktiv ist)

® Motorbitl = O; Istdrehzahl > 105% von MD 1247
—> Motorbit0 = 1 —> Motor 1, Datensatz 2 (MD 2xxx)

e  Motorbitl = 1; Istdrehzahl < 95% von MD 1248
—> Motorbit0 = 0 —> Motor 2, Datensatz 3 (MD 3xxx)

e  Motorbitl = 1; Istdrehzahl > 95% und < 105% von MD 1248 —>
—> MotorbitO = const.—> Motor 2, Datensatz 3 oder 4

® Motorbitl = 1; Istdrehzahl > 105% von MD 1248

—> Motorbit0 = 1 —> Motor 2, Datensatz 4 (MD 4xxx)
| MD 1xxx MD 1247 MD 2xxx |
| MD 3xxx MD 1248 MD 4xxx |

N4

\J

5%|5%

Bild 2-8 Hysterese
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246 Motordatensatze

Tabelle 2-8 Motordatensatzabhéngige Maschinendaten

Motordatensatz Bedeutung
1 2 3 4

1098 2098 3098 4098 Leistungsteil Derating Grenzstrom

1099 2099 3099 4099 Leistungsteil Grenzstrom Deratingfaktor

1100 2100 3100 4100 Frequenz Pulsbreitenmodulation

1102 2102 3102 4102 Motorcodenummer

Hinweis:

® Beim Betrieb mit mehreren Listenmotoren sind die Mo-
tordaten erst nach dem Eintragen des entsprechenden
Motorcodes, anschlieBendem Sichern und POWER ON
gultig.

® Bei einer Motorumschaltung mit “Licke” (z.B. von Mo-
tor 1 auf 3) muss auch in dem dazwischen liegenden
Motordatensatz eine Motorcodenummer (Dummy-Co-
de) eingetragen sein, d.h. der entsprechende Parame-
ter darf nicht den Wert O haben.

* Nach einer manuellen Anderung der Motorcodenum-
mer mussen folgende Parameter Uberpruft und ggf. auf
sinnvolle Werte gesetzt werden:

— MD 1401, MD 2401, MD 3401 bzw. MD 4401
(Drehzahl fur maximale Motornutzdrehzahl)
— MD 1147, MD 2147, MD 3147 bzw. MD 4147
(Drehzahlbegrenzung)
1103 2103 3103 4103 Motornennstrom
1117 2117 3117 4117 Motortragheitsmoment
1119 2119 3119 4119 Induktivitat der Vorschaltdrossel
1120 2120 3120 4120 P-Verstarkung Stromregler
1121 2121 3121 4121 Nachstellzeit Stromregler
1125 2125 3125 4125 Hochlaufzeit 1 bei U/f-Betrieb
1126 2126 3126 4126 Hochlaufzeit 2 bei U/f-Betrieb
1127 2127 3127 4127 Spannung bei f = 0 U/f-Betrieb
1129 2129 3129 4129 Cosinus Phi Leistungsfaktor
1130 2130 3130 4130 Motornennleistung
1132 2132 3132 4132 Motornennspannung
1134 2134 3134 4134 Motornennfrequenz
1135 2135 3135 4135 Motorleerlaufspannung
1136 2136 3136 4136 Motorleerlaufstrom
1137 2137 3137 4137 Standerwiderstand kalt
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Tabelle 2-8 Motordatensatzabhéngige Maschinendaten, Fortsetzung
Motordatensatz Bedeutung
1 2 3 4
1138 2138 3138 4138 Lauferwiderstand kalt
1139 2139 3139 4139 Standerstreureaktanz
1140 2140 3140 4140 Lauferstreureaktanz
1141 2141 3141 4141 Hauptfeldreaktanz
1142 2142 3142 4142 Einsatzdrehzahl Feldschwachung
1143 2143 3143 4143 Obere Drehzahl Lh-Kennlinie
1144 2144 3144 4144 Verstarkungsfaktor Lh-Kennlinie
1145 2145 3145 4145 Kippmomentreduktionsfaktor
1146 2146 3146 4146 Motormaximaldrehzahl
1147 2147 3147 4147 Drehzahlbegrenzung
11481 2148 3148 4148 Einsatzdrehzahl Kippleistung
1150 2150 3150 4150 P-Verstarkung Flussregler
1151 2151 3151 4151 Nachstellzeit Flussregler
1160 2160 3160 4160 Einsatzdrehzahl Flusserfassung
1190 2190 3190 4190 Bewertung Momentengrenzwert
1192 2192 3192 4192 Gewichtskraft
1230:8 2230:8 3230:8 4230:8 1. Drehmomentengrenzwert
1231 2231 3231 4231 2. Drehmomentengrenzwert
1232 2232 3232 4232 Schaltdrehzahl von MD 1230 auf MD 1231
1233:8 2233:8 3233:8 4233:8 Generatorische Begrenzung
1234 2234 3234 4234 Hysterese um MD 1232
1235:8 2235:8 3235:8 4235:8 1. Leistungsgrenzwert
1236 2236 3236 4236 2. Leistungsgrenzwert
1238 2238 3238 4238 Stromgrenzwert
1239 2239 3239 4239 Momentengrenze Einrichtbetrieb
1245 2245 3245 4245 Schwelle drehzahlabh. Msoll-Glattung
1246 2246 3246 4246 Hysterese drehzahlabh. Msoll-Glattung
1288 2288 3288 4288 Abschaltschwelle therm. Motormodell
1400 2400 3400 4400 Motornenndrehzahl
1401:8 2401:8 3401:8 4401:8 Drehzahl fir max. Motornutzdrehzahl
1403 2403 3403 4403 Abschaltdrehzahl Impulsléschung
1405:8 2405:8 3405:8 4405:8 Uberwachungsdrehzahl Motor
1407:8 2407:8 3407:8 4407:8 P-Verstarkung Drehzahlregler
1408:8 2408:8 3408:8 4408:8 P-Verstarkung obere Adaptionsdrehzahl
1409:8 2409:8 3409:8 4409:8 Nachstellzeit Drehzahlregler
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Tabelle 2-8 Motordatensatzabhéngige Maschinendaten, Fortsetzung
Motordatensatz Bedeutung
1 2 3 4
1410:8 2410:8 3410:8 4410:8 Nachstellzeit obere Adaptionsdrehzahl
1411 2411 3411 4411 Untere Adaptionsdrehzahl
1412 2412 3412 4412 Obere Adaptionsdrehzahl
1413 2413 3413 4413 Anwahl Adaption Drehzahlregler
1417:8 2417:8 3417:8 4417:8 nx fur “nist < nx” — Meldung
1418:8 2418:8 3418:8 4418:8 nmin fUr “nist < nmin” — Meldung
1426:8 2426:8 3426:8 4426:8 Toleranzband fiir “nsoll = nist” — Meldung
1451:8 2451:8 3451:8 4451:8 P-Verstarkung Drehzahlregler AM
1453:8 2453:8 3453:8 4453:8 Nachstellzeit Drehzahlregler AM
1458 2458 3458 4458 Stromsollwert gesteuerter Bereich AM
1459 2459 3459 4459 Momentenglattungszeitkonstante AM
1465 2465 3465 4465 Umschaltdrehzahl HSA/AM
1466 2466 3466 4466 Umschaltdrehzahl Regelung/Steuerung AM
1602 2602 3602 4602 Warnschwelle Motortibertemperatur
1607 2607 3607 4607 Abschaltgrenze Motortemperatur
1608 2608 3608 4608 Festtemperatur
1711 2711 3711 4711 Wertigkeit Drehzahldarstellung
17121 2712 3712 4712 Wertigkeit Rotorflussdarstellung
17131 2713 3713 4713 Wertigkeit Momentendarstellung
1714 2714 3714 4714 Wertigkeit Rotorlagedarstellung
17251 2725 3725 4725 Normierung Momentensollwert

1) Diese Parameter kdnnen nur gelesen werden.

Pulsfrequenz-
Umschaltung

Fur jeden Motordatensatz kann eine eigene Leistungsteil-Frequenz-Pulsbreiten-
modulation (MD 1100) parametriert werden.

Die Umschaltung der Frequenz-Pulsbreitenmodulation ermdglicht eine bessere
Anpassung an die Drehzahlanforderung des Motors. So kénnen mit einer hdhe-
ren Pulsfrequenz auch héhere Drehzahlen gefahren werden.

Fur die Frequenz-Pulsbreitenmodulation gilt, dass sie mindestens die ca. 6-fa-
che Frequenz der maximalen Motorfrequenz betragen sollte.

Hohe Frequenz-Pulsbreitenmodulation bedeuten jedoch auch hohe Schaltverlu-
ste in den Leistungsteilen und damit eine schlechte Ausnutzung.

Bei einer Frequenz-Pulsbreitenmodulation von 8 kHz sind nur 40-55% des bei
3,2 kHz mdglichen Stromes verfiigbar.
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2.5 Motorumschaltung bei Synchronmotoren (ab SW 6.7.5)

2.5.1 Beschreibung

Allgemeines Die Motorumschaltung ist auch fiir Synchronmotoren mit inkrementellen Gebern
nutzbar. Neben der Wicklungsumschaltung kann auch zwischen Motor-Geber-
Einheiten mit Relais, von der Software gesteuert, zwischen identischen Gebern
umgeschaltet werden. Zwischen Synchron- und Asynchronmotor kann nicht
umgeschaltet werden.

Fur Synchronmotoren gibt es 4 Motordatensétze. Sie liegen im 1000, 2000,
3000 und 4000 Nummernband und sind in dieser Reihenfolge zu besetzen.

Die Anwahl des Motordatensatzes erfolgt iber Motorbits im Steuerwort des An-
triebs. Der aktive Motordatensatz wird im Statuswort des Antriebs angezeigt.

Die Motorumschaltung fur Linearmotoren ist nicht moglich!

Parametrierung Varianten bei der Motorumschaltung (MD 1013) siehe auch Tabelle 2-7.
1013 ENABLE_STAR_DELTA Querverweis: —
Freigabe Motor/Datensatzumschaltung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 7 UNS. WORD Power On

Abhangig von der Einstellung in MD 1013 (Motorumschaltung) kénnen folgende
Umschaltungen realisiert werden:

MD 1013=0
keine Motorumschaltung
MD 1013 =1

Wicklungsumschaltung mit Impulsléschung

Umschalten zwischen 4 Wicklungen pro Motor per Relais. Jede Wicklung hat
einen eigenen Datensatz.

Beim Synchronmotor darf die Wicklung nicht oberhalb der Feldschwéchein-
satzdrehzahl umgeschaltet werden, da es sonst trotz Impulssperre zum Feuern
der Schutzkontakte kommen kann. Das Einhalten dieser Bedingung liegt beim
steuernden Anwenderprogramm.

Der Antrieb reagiert auf die Umschaltanforderung erst, wenn die Istdrehzahl
kleiner als MD 1142 "Einsatzdrehzahl Feldschwéchung” ist. Falls die Drehzahl
zu hoch ist, gibt der Antrieb die Warnung "Drehzahl fir Umschaltung zu hoch”
an die PLC aus.

Hinweis

Die Impulssperre bei drehendem Motor wird von der NC nur bei der Spindel
toleriert. Sie fuhrt bei einer Vorschubachse zu NC-Fehlern wie 21612 "Regler-
freigabe wahrend der Bewegung zurlickgesetzt”.
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08.08 Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1)
2.5 Motorumschaltung bei Synchronmotoren (ab SW 6.7.5)
Die Anpassung der Rotorlage erfolgt durch wicklungsabhangige Korrekturwerte,
die sich berechnen aus der Formel
neue Rotorlage = alte Rotorlage — Korrekturwert[alter Motor] + Korrektur-
wert[neuer Motor]
Die wicklungsabhangigen Korrekturwerte missen vom Anwender in das neue
Maschinendatum MD 1074 "Rotorlageanpassung” eingegeben werden. Der
Standardwert betragt Null Grad.
Sternschaltung: Korrrekturwert = 0 Grad
Dreieckschaltung: Korrekturwert = 30 Grad
1074 ROTORPOS_OFFSET Querverweis: —
Rotorlageanpassung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Grad 0.0 0.0 360.0 FLOAT sofort

Die Wicklungsumschaltung durchlauft folgende Zustande (FC29, gilt auch fur
Asynchronmotoren):

® PLC fordert die Motorumschaltung durch Andern der Motorbits im Steuer-
wort des Antriebs (DBX 21.3 und 21.4).

® Antrieb setzt UMSCHALTUNG_AKTIV im Statuswort und sperrt die Impulse.

* Antrieb meldet die Impulssperre im Statuswort an die PLC (DBX 93.7).

® Antrieb schaltet auf den neuen Datensatz.

* Antrieb passt die Rotorlage an die neue Wicklung an.

* Antrieb meldet die neuen Motorbits im Statuswort an die PLC (DBX 93.3 und
DBX 93.4).

® PLC schaltet das angezogene Schitz aus.

* PLC wartet Umschaltzeit ab.

® PLC schaltet das andere Schutz zu.

* PLC meldet dem Antrieb “Umschaltung fertig“ im Steuerwort (DBX 21.5).

® Antrieb I16scht UMSCHALTUNG_AKTIV im Statuswort und gibt die Impulse
frei.

* Antrieb meldet die Impulsfreigabe im Statuswort an die PLC (DBX 93.7).

MD 1013 =3
Datensatzumschaltung ohne Impulsiéschung

Umschalten zwischen 4 Motordatensétzen.
Anwendung z.B. Umschaltung von Pulsfrequenz und Reglerdaten ohne Impuls-
lI6schung.

MD 1013 =7
Datensatzumschaltung mit Drehzahlschwelle

Durch Drehzahlschwellen gesteuertes Umschalten zwischen 2 Motordaten-
satzen ohne Impulsléschung:

Die Drehzahlschwelle in MD 1247 schaltet zwischen Datensatz 1 und 2 um,
wenn Wicklung 1 aktiv ist.

Die Drehzahlschwelle in MD 1248 schaltet zwischen Datensatz 3 und 4 um,
wenn Wicklung 2 aktiv ist.

Anwendung z.B. drehzahlabh&ngige Umschaltung von Pulsfrequenz und
Reglerdaten ohne Impulsléschung.
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Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1) 08.06

2.5 Motorumschaltung bei Synchronmotoren (ab SW 6.7.5)

DE1/2-40

Mit Zustandswechsel von Motorbitl im Steuerwort kann zwischen 2 Wicklungen
mit Impulsldschung umgeschaltet werden.

MD 1013 =1
Umschaltung Motor-Geber-Einheit mit Impulsiéschung

Umschalten zwischen maximal 4 gleichen Motor-Geber Einheiten per externen
Relais. Jeder Motor hat einen eigenen Datensatz.

Geber und Motor werden zusammen umgeschaltet, d.h. der Geber bleibt auf
die Rotorlage des ersten Motors justiert.

Die Umschaltung der Motor-Geber-Einheit erfordert im Unterschied zur Wick-
lungsumschaltung einen PLC-Baustein, der den Antrieb vor der Umschaltung in
den parkenden Zustand versetzt.

Der Geberwechsel erfolgt im parkenden Zustand am gleichen Motormesssy-
stem der Antriebsregelung. Es darf nur der gleiche inkrementelle Gebertyp mit
gleichem Geberanbau (Drehrichtung) verwendet werden, da die Geberdaten
des Antriebs von der NC nur nach PowerOn gelesen werden und nicht moto-
rabhangig sind.

Der Absolutwertgeber kann aufgrund seiner eindeutigen Identifikation nicht
umgeschaltet werden, da die Steuerung einen Geberwechsel erkennt und eine
Neu-Justage erzwingt.

Fir das erfolgreiche Umschalten sind zwei Bedingungen einzuhalten:

1. Beim Synchronmotor darf nicht oberhalb der Feldschwacheinsatzdrehzahl
umgeschaltet werden, da es sonst, trotz Impulssperre, zum Feuern der Re-
laiskontakte kommen kann. Das Einhalten dieser Bedingung liegt beim steu-
ernden Anwenderprogramm. Der Antrieb reagiert auf die Umschaltanforde-
rung erst, wenn die Istdrehzahl kleiner als MD 1142 "Einsatzdrehzahl
Feldschwachung” ist. Falls die Drehzahl zu hoch ist, gibt der Antrieb die
Warnung "Drehzahl fir Umschaltung zu hoch” aus.

2. Esdarf nur zu einem stehenden Synchronmotor hin umgeschaltet wer-
den, da sonst die Ermittlung der Rotorlage fehlschlagt.
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08.06 Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1)

2.5 Motorumschaltung bei Synchronmotoren (ab SW 6.7.5)

Die Umschaltung der Motor-Geber-Einheit durchléauft folgende Zustande (FC29,
gilt auch fur Asynchronmotoren):

® PLC fordert die Motorumschaltung durch Andern der Motorbits im Steuer-
wort des Antriebs (DBX 21.3 und 21.4).

® Antrieb setzt UMSCHALTUNG_AKTIV im Statuswort und sperrt die Impulse.
* Antrieb meldet die Impulssperre im Statuswort an die PLC (DBX 93.7).
® Antrieb schaltet auf den neuen Datensatz.

* Antrieb meldet die neuen Motorbits im Statuswort an die PLC (DBX 93.3 und
DBX 93.4).

e PLC fordert “parkende Achse” bei 840D.

* 840D fordert “parkende Achse” im Steuerwort des Antriebs.

* Antrieb meldet “parkende Achse” im Statuswort an die PLC.

® PLC schaltet das angezogene Schitz aus

* PLC wartet Umschaltzeit ab

® PLC schaltet das andere Schitz zu.

® PLC beendet “parkende Achse” bei 840D.

® 840D beendet “parkende Achse” im Steuerwort des Antriebs.

* Antrieb meldet “parkende Achse beendet” im Statuswort an die PLC.
* PLC meldet dem Antrieb “Umschaltung fertig” im Steuerwort (DBX 21.5).

® Antrieb I16scht UMSCHALTUNG_AKTIV im Statuswort und gibt die Impulse
frei.

* Antrieb meldet die Impulsfreigabe im Statuswort an die PLC (DBX 93.7).

* Synchronmotor: Feinsynchronisation der Rotorlage bei inkrementellen Ge-
bern mit Nullmarke und CD-Spur.

® Synchronmotor: Grob- und Feinsynchronisation bei inkrementellen Gebern
mit Nullmarke ohne CD-Spur

Der NC-Lageistwert wird durch das Parken des inkrementellen Gebers ungultig.

Anwendung z.B. Umschaltung zwischen Motoren mit Gebern in einem Werk-
zeugwechsler.
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Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1)

08.08:

2.5 Motorumschaltung bei Synchronmotoren (ab SW 6.7.5)

25.2 Motordatensatze
Folgende MD wurden beim Synchronmotor fur die Motorumschaltung einge-
fuhrt:
1013 Freigabe Motor/Datensatzumschaltung
(gilt auch fur Asynchronmotoren)
1074 Rotorlageanpassung
(gilt auch fur Asynchronmotoren)
1247 Drehzahlschwelle 1 Motorumschaltung
(gilt auch fir Asynchronmotoren)
1248 Drehzahlschwelle 2 Motorumschaltung
(gilt auch fur Asynchronmotoren)
Beim Synchronmotor werden wie beim Asynchronmotor motorabhangige Para-
meter mit 4 Datenséatzen eingefuhrt, die im 1000, 2000, 3000 und 4000 Num-
mernband liegen.
Motordatensatz Bedeutung
1 2 3 4
1013 2013 3013 4013 Freigabe Motor/Datensatzumschaltung
1015 2015 3015 4015 PE-HSA aktivieren
1016 2016 3016 4016 Kommutierungswinkeloffset
1019 2019 3019 4019 Strom Rotor-/Pollageidentifikation
1020 2020 3020 4020 Maximale Verdrehung Rotor-/Pollageidentifikation
1060 2060 3060 4060 Aktivierung Bremsensteuerung
1061 2061 3061 4061 Bremsoffnungszeit
1062 2062 3062 4062 Drehzahl Haltebremse schlieRen
1063 2063 3063 4063 Bremsverzdgerungszeit
1064 2064 3064 4064 Reglersperrzeit
1074 2074 3074 4074 Rotorlageanpassung
1075 2075 3075 4075 Verfahren Rotor-/Pollageidentifikation
1076 2076 3076 4076 Faktor Lasttragheitsmoment
1077 2077 3077 4077 Nachstellzeit RLI-Regler
1098 2098 3098 4098 Leistungsteil Derating Grenzstrom
1099 2099 3099 4099 Leistungsteil Grenzstrom Deratingfaktor
1100 2100 3100 4100 Frequenz Pulsbreitenmodulation
1102 2102 3102 4102 Motorcodenummer
1103 2103 3103 4103 Motornennstrom
1104 2104 3104 4104 maximaler Motorstrom
1105 2105 3105 4105 Reduzierung maximaler Motorstrom
1112 2112 3112 4112 Polpaarzahl Motor
1113 2113 3113 4113 Drehmomentkonstante
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08.06 Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1)
2.5 Motorumschaltung bei Synchronmotoren (ab SW 6.7.5)
Motordatensatz Bedeutung
1 2 3 4
1114 2114 3114 4114 Spannungskonstante
1115 2115 3115 4115 Ankerwiderstand
1116 2116 3116 4116 Anker-Induktivitat
1117 2117 3117 4117 Motortragheitsmoment
1118 2118 3118 4118 Motorstillstandsstrom
1120 2120 3120 4120 P-Verstarkung Stromregler
1121 2121 3121 4121 Nachstellzeit Stromregler
1122 2122 3122 4122 Motorgrenzstrom
1125 2125 3125 4125 Hochlaufzeit 1 bei U/f-Betrieb
1126 2126 3126 4126 Hochlaufzeit 2 bei U/f-Betrieb
1128 2128 3128 4128 optimaler Lastwinkel
1136 2136 3136 4136 Motorkurzschlussstrom
1142 2142 3142 4142 Einsatzdrehzahl Feldschwachung
1145 2145 3145 4145 Kippmomentreduktionsfaktor
1146 2146 3146 4146 Motormaximaldrehzahl
1147 2147 3147 4147 Drehzahlbegrenzung
1149 2149 3149 4149 Reluktanzmomentkonstante
1150 2150 3150 4150 P-Verstarkung Flussregler
1151 2151 3151 4151 Nachstellzeit Flussregler
1159 2159 3159 4159 Flussmodell Korrektur
1160 2160 3160 4160 Einsatzdrehzahl Flusserfassung
1170 2170 3170 4170 Polpaarweite
1180 2180 3180 4180 Untere Stromgrenze Adaption
1181 2181 3181 4181 Obere Stromgrenze Adaption
1182 2182 3182 4182 Faktor Stromregleradaption
1183 2183 3183 4183 Stromregleradaption ein
1190 2190 3190 4190 Bewertung Momentengrenzwert
1192 2192 3192 4192 Gewichtskraft
1230 2230:8 3230:8 4230:8 1. Drehmomentengrenzwert
1231 2231 3231 4231 2. Drehmomentengrenzwert
1232 2232 3232 4232 Schaltdrehzahl von MD 1230 auf MD 1231
1233 2233:8 3233:8 4233:8 Generatorische Begrenzung
1234 2234 3234 4234 Hysterese um MD 1232
1235 2235:8 3235:8 4235:8 1. Leistungsgrenzwert
1236 2236 3236 4236 2. Leistungsgrenzwert
1239 2239 3239 4239 Momentengrenze Einrichtbetrieb
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Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1)

08.06

2.5 Motorumschaltung bei Synchronmotoren (ab SW 6.7.5)

Motordatensatz Bedeutung
1 2 3 4

1245 2245 3245 4245 Schwelle drehzahlabh. Msoll-Glattung
1246 2246 3246 4246 Hysterese drehzahlabh. Msoll-Glattung
1247 2247 3247 4247 Drehzahlschwelle 1 Motorumschaltung
1248 2248 3248 4248 Drehzahlschwelle 2 Motorumschaltung
1400 2400 3400 4400 Motornenndrehzahl

1401 2401:8 3401:8 4401:8 Drehzahl fir max. Motornutzdrehzahl
1403 2403 3403 4403 Abschaltdrehzahl Impulsléschung

1405 2405:8 3405:8 4405:8 Uberwachungsdrehzahl Motor

1407 2407:8 3407:8 4407:8 P-Verstarkung Drehzahlregler

1408 2408:8 3408:8 4408:8 P-Verstarkung obere Adaptionsdrehzahl
1409 2409:8 3409:8 4409:8 Nachstellzeit Drehzahlregler

1410 2410:8 3410:8 4410:8 Nachstellzeit obere Adaptionsdrehzahl
1411 2411 3411 4411 Untere Adaptionsdrehzahl

1412 2412 3412 4412 Obere Adaptionsdrehzahl

1413 2413 3413 4413 Anwahl Adaption Drehzahlregler

1417 2417:8 3417:8 4417:8 nx fur “nist < nx” — Meldung

1418 2418:8 3418:8 4418:8 nmin fUr “nist < nmin” — Meldung

1426 2426:8 3426:8 4426:8 Toleranzband fiir “nsoll = nist” — Meldung
1602 2602 3602 4602 Warnschwelle Motortibertemperatur
1607 2607 3607 4607 Abschaltgrenze Motortemperatur

1608 2608 3608 4608 Festtemperatur

1711 2711 3711 4711 Wertigkeit Drehzahldarstellung

1712 2712 3712 4712 Wertigkeit Rotorflussdarstellung

1713 2713 3713 4713 Wertigkeit Momentendarstellung

1714 2714 3714 4714 Wertigkeit Rotorlagedarstellung

1725 2725 3725 4725 Normierung Momentensollwert
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Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1)

2.6

Notrickzug

2.6 Notriickzug

Mit dem Notruickzug lasst sich fur den Gefahrenfall ein speziell an die Maschine
angepasstes Reaktionsverhalten festlegen, so dass die Achsen auf eine siche-
re Position zuriickgezogen werden und eine Kollision mit dem Werkstiick ver-
hindert werden kann. Gefahrenfélle konnen sein: Netzausfall, kurzzeitiger
Netzeinbruch oder Not-Halt.

Hinweis

Die Funktion “Notriickzug” wird bei CCU3 nicht unterstutzt!

2.6.1 Maschinendaten
1631 \ LINK_VOLTAGE_GEN_ON nur 840D | Querverweis: —
Ansprechspannung Generatorachse Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
\% 450.0 280.0 650.0 UNS.WORD sofort
| Wichtig
- Dieses Maschinendatum ist nur fir Siemens interne Zwecke relevant und darf
nicht verandert werden.
Eingabe der Ansprechschwelle der Zwischenkreisspannung, bei deren Unter-
schreitung ein als Generatorachse definierter Antrieb in den Generatorbetrieb
umschaltet, erfolgt im NC-Programm.
1632 LINK_VOLTAGE_GEN_HYST nur 840D | Querverweis: —
Spannungshub fur Generatorregelung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
\% 30.0 0.0 300.0 UNS.WORD sofort
Wichtig

Dieses Maschinendatum ist nur fir Siemens interne Zwecke relevant und darf
nicht verandert werden.

Eingabe des Spannungshubs der Zwischenkreisspannung fur den Zweipunkt-
regler des Generatorbetriebes. Der Regelbereich des Generators liegt zwi-

schen:

MD 1631: LINK_VOLTAGE_GEN_ON und

MD 1631 + MD 1632: LINK_VOLTAGE_GEN_HYST.
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2.6 Notriickzug

1633 LINK_VOLTAGE_GEN_OFF nur 840D | Querverweis: —
Abschaltschwelle fiir Generatorbetrieb Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
\% 510.0 0.0 660.0 UNS.WORD sofort
Wichtig

Dieses Maschinendatum ist nur fir Siemens interne Zwecke relevant und darf
nicht verandert werden.

Eingabe der Ansprechschwelle der Zwischenkreisspannung, bei deren Uber-
schreitung vom Generatorbetrieb in den Normalbetrieb zuriickgegangen wird.

1634 LINK_VOLTAGE_RETRACT nur 840D | Querverweis: —
Ansprechschwelle Notriickzug Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
\% 400.0 0.0 660.0 UNS.WORD sofort
Wichtig

Dieses Maschinendatum ist nur fir Siemens interne Zwecke relevant und darf
nicht verandert werden.

Eingabe der Ansprechschwelle der Zwischenkreisspannung, bei deren Unter-
schreitung die Notriickzugreaktionen entsprechend den im NC-Programm an-
gewahlten Betriebsarten eingeleitet werden. Bei Unterschreitung der Zwischen-
kreisspannung wird zusétzlich eine PLC-Meldung ausgegeben.

1635 GEN_AXIS_MIN_SPEED nur 840D | Querverweis: —
Minimaldrehzahl Generatorachse Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/SLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 0.0 0.0 100 000.0 FLOAT sofort
| Wichtig
- Dieses Maschinendatum ist nur fiir Siemens interne Zwecke relevant und darf

nicht verandert werden.

Eingabe der Minimaldrehzahl des Zwischenkreisgenerators. Bei Unterschrei-
tung dieser Drehzahl wird eine PLC-Meldung ausgegeben. Diese Meldung wird
abgesetzt, um der NC mitzuteilen, dass der als Generator betriebene Antrieb
(Anwabhl erfolgt im NC-Programm) eine Drehzahl erreicht hat, ab der ein Not-
rickzug von der NC eingeleitet werden soll.
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2.6 Notriickzug
1636 RETRACT_AND_GENERATOR_MODE nur 840D | Querverweis: —
Antriebsbetriebsarten Notriickzug Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- UNS.WORD sofort
810D 0.0 0.0 0.0
840D 0.0 0.0 7.0
| Wichtig
- Dieses Maschinendatum ist nur fir Siemens interne Zwecke relevant und darf
nicht verandert werden.
Eingabeanwahl verschiedener Betriebsarten im Antriebsbetriebsartenwort. Es
definiert 8 Betriebsarten fur die Fehlerfalle:
® Lebenszeichenausfall
e Zwischenkreisspannung < MD 1633 bzw. MD 1631
® Aktivierung des autarken Antriebnotriickzugs durch die NC
Tabelle 2-9 Antriebsbetriebsarten Notriickzug
Werteingabe Betriebsart
0 Normalzustand
1 Uberwachungsbetrieb
2 Verzdgertes generatorisches Bremsen
3 Verzdgertes generatorisches Bremsen nur bei Lebenszeichenausfall
4 Notriickzug
5 Notriickzug nur bei Lebenszeichenausfall
6 Generatorbetrieb mit Riickkehrmdglichkeit in den Normalbetrieb
7 Generatorbetrieb ohne Riickkehrmdglichkeit in den Normalbetrieb
1637 GEN_STOP_DELAY nur 840D | Querverweis: —
Verzdgerungszeit generatorisches Bremsen Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 0 0 65 535 UNS.WORD sofort
Wichtig

Dieses Maschinendatum ist nur fir Siemens interne Zwecke relevant und darf
nicht verandert werden.

Eingabe der Verzdgerungszeit, um die das generatorische Bremsen im Fehler-
fall verzogert wird.
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2.6 Notriickzug

1638 RETRACT_TIME nur 840D | Querverweis: —
Notriickzugszeit Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 0 0 65 535 UNS.WORD sofort
Wichtig

Dieses Maschinendatum ist nur fir Siemens interne Zwecke relevant und darf
nicht verandert werden.

Eingabe der Notriickzugszeit, wahrend der im Fehlerfall die Notriickzugsdreh-
zahl (MD 1639) vorgegeben wird. Nach Ablauf dieser Zeit wird generatorisch

gebremst.
1639 RETRACT_SPEED nur 840D | Querverweis: —
Notriickzugsdrehzahl Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.0 —4 194 304.0 4194 304.0 DWORD sofort
| Wichtig
- Dieses Maschinendatum ist nur fir Siemens interne Zwecke relevant und darf

nicht verandert werden.

Eingabe der Notriickzugsdrehzahl, die im Fehlerfall wahrend der Notriickzugs-
zeit (MD 1638) als Solldrehzahl vorgegeben wird.
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2.6 Notriickzug

2.6.2 Dynamisches Energiemanagement (ab SW 6.8.3)

Das dynamische Energiemanagement ermdglicht es, die Dimensionierung der
Ein-/Ruckspeiseeinheit bedarfsgerecht an das Anlagenkonzept anzupassen.

Ein generatorisches Bremsen der Antriebe bewirkt in dem Zwischenkreis einen
Anstieg der Zwischenkreisspannung Uzk. Wéhrend des Bremsvorgangs und
einem damit verbundenen generatorischen Rickspeisen soll, um eine maximal
zulassige Zwischenkreisspannung nicht zu tberschreiten, bei bestimmten An-
trieben kurzzeitig das Bremsmoment reduziert werden.

Um das dynamische Energiemanagement zu aktivieren, muss das Maschinen-
datum MD 1165 = 1 gesetzt sein.

Durch eine achsabhéngige Projektierung kann tiber MD 1162 eine untere Zwi-
schenkreisspannung-Schwelle bzw. tiber MD 1163 eine obere Zwischenkreis-
spannung-Schwelle eingestellt werden.

Steigt die Zwischenkreisspannung wéahrend des generatorischen Bremsens
Uber den oberen Schwellenwert MD 1163, erfolgt eine Momentenreduzierung
auf 0%, was dem Spannungsanstieg entgegenwirkt.

Erst wenn anschlieRend die Zwischenkreisspannung unter den Wert der
Schwelle MD 1162 absinkt, wird die Momentenreduzierung wieder aufgehoben.

Dabei kann die Zwischenkreisspannung bei noch drehenden Motor sprunghaft
ansteigen. Das kann vermindert werden uber die Einstellung der MD 1096/1097
"Zuséatzliche Reduzierung der Momentengrenze beim generatorischen Brem-

sen-.

Voraussetzung daflr ist, dass sich die Zeiten innerhalb der projektierten Zeiten
von MD 1403 (Abschaltdrehzahl Impulsléschung) und MD 1404 (Zeitstufe Im-

pulsldschung) bewegen, so dass nur die Reglersperre, nicht aber eine Impuls-
sperre ausgeldst wird. Dazu muss die Reglersperre als Abschaltreaktion beim

Auftreten eines 611D-Alarms Uber das MD 1613 "Projektierbare Abschaltreak-
tion RESET-Alarme” projektiert werden.

Hinweis
Beim Erreichen der oberen Zwischenkreisspannung-Schwelle

(MD 1701 > MD 11163) wird ein Reset-Alarm 300603 “Uzk > Schwelle ausge-
geben.

Durch die Projektierung muss sichergestellt sein, dass in Summe alle riickspei-
senden Bewegungsachsen nicht die Ein-/Rlckspeiseeinheit zerstéren kdnnen.

Der Alarm 300603 kann mit MD 1601 oder MD 1613 Bit 3 beeinflu3t werden.
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03.07:

2.6 Notriickzug

Maschinendaten

1162

LINK_VOLTAGE_MIN

nur 840D

Querverweis: —

Minimale Zwischenkreisspannung

Relevant:
VSA/HSA

Schutzstufe:
2/4

Einheit:
\Y%

Standard: Minimal:
0.0 0.0

Maximal:
800.0

Datentyp:
UNS.WORD

Wirksamkeit:
sofort

1163

LINK_VOLTAGE_MAX

nur 840D

Querverweis: —

Maximale Zwischenkreisspannung

Relevant:
VSA/HSA

Schutzstufe:
2/4

Einheit:
\Y%

Standard: Minimal:
800.0 0.0

Maximal:
800.0

Datentyp:
UNS.WORD

Wirksamkeit:
sofort

1164

LINK_VOLTAGE_SPEED_SETUP

nur 840D

Querverweis: —

nur Uzk-Uberwachung ab Motordrehzahl

Relevant:
VSA/HSA

Schutzstufe:
2/4

Einheit:
U/min

Standard: Minimal:
0 0

Maximal:
100000.0

Datentyp:
FLOAT

Wirksamkeit:
sofort

DE1/2-50

MD 1164

Nur Uzk-Uberwachung ab Motordrehzahl

= 0: nicht aktiv

> 0: aktiv (Dynamisches Energiemanagement)

Eingabe des Drehzahlsollwertes, bei dessen Uberschreitung nur noch die Zwi-
schenkreisspannung (Uzk) und nicht mehr die Motortemperatur tberwacht wer-
den. Eine 3-prozentige “Hysterese” um die Drehzahlschwelle verhindert ein
standiges Hin- und Herschalten zwischen den Uberwachungen.

Wird die Ansprechschwelle (0,97 « MD 1164) wieder unterschritten, so wird die

normale Funktionalitat wieder hergestellt.

MD 1164 ist nur wirksam, wenn MD 1165 Bit 0 = 1 ist!

Hinweis

Beschleunigung der Zwischenkreiserfassung

Die Zwischenkreisspannung wird Uber einen Multiplexer gemessen, Uber den
auch die Motortemperatur fir Motor 1 und Motor 2 und eine interne Referenz-
messung erfasst werden. Diese "Umschalttotzeiten” gehen in die Reaktion der
Erfassung der Zwischenkreisspannung mit ein. Damit die Zwischenkreisspan-
nungsuberwachung schneller reagiert, ist es moglich, den Multiplexer nach
Uberschreitung einer in MD 1164 eingebbaren Drehzahlschwelle nicht mehr
umzuschalten, also nur noch die Zwischenkreisspannung zu Uberwachen.

Die Uberwachung der Motortemperatur und die Referenzmessung wird fiir die
Dauer des alleinigen Messens der Zwischenkreisspannung ausgesetzt. Diese
MaRnahme bewirkt, das ein Uberschreiten der maximalen Zwischenkreisspan-
nung (MD 1163) in einer minimal mdglichen Verzégerungszeit erkannt wird.
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2.6 Notriickzug
Achtung
Gleichzeitig muss durch das Maschinenkonzept gewdahrleistet werden, dass
die Drehzahlgrenze von Zeit zu Zeit auch unterschritten wird, ansonsten kann
die Ausgabe folgender Alarme bzw. Meldungen nicht erfolgen bzw. nicht darauf
reagiert werden:
* Alarm 300613 “maximal zulassige Motortemperatur uberschritten”
* Alarm 300614 “Motortemperatur Uberschritten”
* Meldung (DB31,...DBX94.0) “Motor-Temperatur-Vorwarnung”
Hier bietet es sich an uber die Funktion thermischer Motorschutz (MD 1265,...)
den Motor vor einer Uberlastung zu schiitzen.
Anmerkung:
Die Multiplexerabschaltung wirkt fir beide Achsen einer Baugruppe, bei
810D/CCU3 fir jeweils ein SIDA Achspaar.
1165 DYN_MANAG_ENABLE nur 840D | Querverweis: —
Dynamisches Energiemanagement aktiv Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 3 UNS.WORD sofort
MD 1165, Bit 0
Funktion Dynamisches Energiemanagement
0: nicht aktiv
1: aktiv
MD 1165, Bit 1
Funktion Dynamisches Energiemanagement nur wirksam bei generatorischem
Bremsen
0: nicht aktiv
1: aktiv
Beim Erreichen der oberen Uberwachungsschwelle (MD 1163) der Zwischen-
kreisspannung wird mit gesetztem MD 1165 Bit 1 = 1 nur dann eine Momenten-
reduzierung vorgenommen, wenn sich der Antrieb im generatorischen Bremsen
befindet.
1096 RED_TORQUE_LIMIT_GS_ACTIV nur 840D | Querverweis: —
Red. max. Moment bei generatorischem Stop aktiv Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 7 UNS.WORD sofort
MD 1096, Bit 0

Reduzierung der Momentengrenze beim generatorischen Bremsen

0: nicht aktiv (Ausnahme geberloses Bremsen)

1: aktiv

Die Reduzierung der Momentengrenze ist beim geberlosen Bremsen unabhéan-
gig von MD 1096 immer aktiviert.

MD 1096, Bit 1

Uberwachung Drehzahlregler am Anschlag bei Momentenreduzierung

0: aktiv (Ausnahme geberloses Bremsen)

1: nicht aktiv

Die Uberwachung Drehzahlregler am Anschlag ist beim geberlosen Bremsen
unabhangig von MD 1096 immer deaktiviert.
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2.6 Notriickzug

MD 1096, Bit 2

Die Momentenreduzierung (MD 1097) ist nur wahrend STOP B oder STOP C
aktiv. Gleichzeitig wird die Uberwachung “Drehzahlregler am Anschlag” unab-
h&éngig von Bit 0 und Bit 1 unterdruckt.

0: nicht aktiv

1: aktiv (Ausnahme geberloses Bremsen)

Wenn Bit 0 und Bit 2 gleichzeitig gesetzt sind, wird die Momentenreduzierung
beim generatorischen Bremsen immer aktiv, aber wahrend STOP B/C wird die
Uberwachung “Drehzahlregler am Anschlag” abgeschaltet. |

Hinweis

Die Uberwachung Drehzahlregler am Anschlag kann abgeschaltet werden, um
zu vermeiden, dass das aufgrund des reduzierten Moments langer dauernde
generatorische Bremsen vorzeitig von dieser Uberwachung abgebrochen wird.

Alarmmeldung

DE1/2-52

1097 RED_TORQUE_LIMIT_GENSTOP nur 840D | Querverweis: —
Red. max. Moment bei generatorischem Stop Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 80 0 100 WORD sofort
Hinweis

Die Funktion ist vorzugsweise bei Achsen einzusetzen, die nicht im interpolier-
ten Betrieb mit anderen Achsen verwendet werden, z.B. Spindeln.

300603

Ursache

Zwischenkreisspannung zu hoch

Die aktuelle Zwischenkreisspannung Uzk in MD 1701:
$MD_LINK_VOLTAGE ist groRRer als MD 1163:
$MD_LINK_VOLTAGE_MAX und MD 1165:
$MD_DYN_MANAG_ENABLE ist aktiviert.

Erlauterung | Die Zwischenkreisspannung steigt wahrend des
generatorischen Bremsens uber die obere Uzk-Schwelle
MD 1163: $MD_LINK_VOLTAGE_MAX.

Abhilfe Antriebsmaschinendaten
MD 1163: $MD_LINK_VOLTAGE_MAX erhohen oder

MD 1165: $MD_DYN_MANAG_ENABLE deaktivieren.

DRIVE-Ready und 611D-Ready werden zuriickgenommen.

Hinweis

Wenn alle Vorschubachsen zum Stillstand gekommen sind, kann die Funktion
Uber den FB 87 abgeschaltet werden. Damit kann die Abbremszeit dieser Ach-
sen reduziert werden.
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08.06 Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1)
2.7 Steuerung der Halte-/Betriebsbremse (iber die Klemmen
2.7 Steuerung der Halte-/Betriebsbremse uber die Klemmen

der Regelungsbaugruppe (ab SW 6.6.6)

2.71 Beschreibung

Bremse 6ffnen

Bei Achsen, die im ausgeschalteten Zustand gegen ungewollte Bewegungen
gesichert werden mussen, kann die Bremsenablaufsteuerung von
SIMODRIVE 611 digital zur Bremsenansteuerung verwendet werden.

Das Relais fur die Halte-/Betriebsbremse wird tber Ausgangsklemmen ange-
steuert.

Hinweis

Die Steuerung der Haltebremse uber die Klemmen an der Regelungsbaugrup-
pe ist nicht fur Safety Integrated geeignet. Mit Sl ist eine Verdrahtung der Brem-
senansteuerung Uber die PLC notwendig!

Die Motoren von SIEMENS sind optional mit integrierter Halte-/Betriebsbremse
verflgbar.

Warnung

Der Einsatz der Halte-/Betriebsbremse als Arbeitsbremse ist nicht zul&ssig, da
sie im allgemeinen nur fur eine begrenzte Anzahl von Notbremsungen ausge-
legt ist.

Die Bremsenablaufsteuerung wird tiber das MD 1060 = 1 aktiviert.

Fur die Funktion Halte-/Betriebsbremse gibt es folgende Maschinendaten:

e MD 1060 Aktivierung Bremsenansteuerung
e MD 1061 Bremsoéffnungszeit

* MD 1062 Drehzahl Halte-/Betriebsbremse schlieBen (SRM, ARM)
Motorgeschwindigkeit Halte-/Betriebsbremse schlie3en (SLM)

e MD 1063 Bremsverzdgerungszeit
e MD 1064 Reglersperrzeit

Beim Geben der “Reglerfreigabe” wird der Drehzahlregler aktiv und regelt

mit nggy = 0.

Die Ubernahme der Drehzahlsollwerte erfolgt aber erst nach Ablauf der Brems-
offnungszeit.

Dies wird tber das Ausgangssignal “Drehzahlregler aktiv’ gemeldet.

Die Bremsoffnungszeit sollte so abgestimmt sein, dass nach dem Geben der
“Reglerfreigabe” der Drehzahlregler mit dem Offnen der Motorhaltebremse aktiv
wird.

Bei einer anderen Einstellung arbeitet die Regelung gegen die Bremse.

Es qilt:
Bremsoffnungszeit (MD 1061) > Zeitdauer zum Offnen der Haltebremse
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2.7 Steuerung der Halte-/Betriebsbremse (iber die Klemmen

1 ..........
Reglerfreigabe T
O | >
| t
drehzahlgeregelter :
Betrieb :
Drehzahlsollwert '
! I N t
Ausgangssignal 1-F-------- : :
“Haltebremse 6ffnen” 0 . -
. : t
: MD 1061 ' Bremsoffnungszeit
Ausgangssignal O Tttt
“Drehzahlregler aktiv” 0 : -
! t
1

Halte-/Betriebsbremse

:

zum Offnen'der Haltebremse

Bild 2-9  Bremse 6ffnen: Verhalten beim Geben der “Reglerfreigabe”

Bremse schlieRen Bei Wegnahme der “Reglerfreigabe” wird die Achse aktiv gebremst. Die Brems-
verzogerungszeit (MD 1063) wird gestartet, d.h. bei nsoll = 0.

Bei N = Nprehzanl Haltebremse schliesen (MD 1062) gilt:
* das Ausgangssignal “Haltebremse 6ffnen” wird geléscht

Hinweis:
Nach Ablauf der Bremsverzégerungszeit (MD 1063) wird das Ausgangssi-
gnal “Haltebremse 6ffnen” auf jeden Fall geléscht.

Die Zeitdauer zum SchlieBen der Halte-/Betriebsbremse sollte so abgestimmt
sein, dass die Regelung erst nach dem SchlieRen der Bremse weggenommen
wird. Damit wird das Absacken einer vertikalen Achse verhindert.
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Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1)

2.7 Steuerung der Halte-/Betriebsbremse (iber die Klemmen

\J

\

. — Antrieb wird aktiv gebremst

' (z. B.: generatorisches Bremsen)

: | t
'MD 1063 Bremsverzdgerungszeit

1 -
Reglerfreigabe T

0 —
Hochlaufgeber 1 ]- :
aktiv (intern) .

0 I '

A :
drehzahlgeregelter :
Betrieb .
Drehzahlsollwert :

J o
Drehzahlistwert .

MD 1062
NHaltebremse -~ - - - - - - - - - N :
Ausgangssignal 1 o A
“Haltebremse 6ffnen” 0 :

[ ;
interne 1 - - —
Reglerfreigabe 0 Lo

[ T
Ausgangssignal 1 - - .

' t

MD 1063? Reglersperrzeit

“Drehzahlregler aktiv 0

Haltebremse

Zeitdauer | t

L zum SchlieBen der Haltebremse

Bild 2-10 Bremse schliel3en: Verhalten bei Wegnahme der Reglerfreigabe
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2.7 Steuerung der Halte-/Betriebsbremse (iber die Klemmen

Bremse schlieBen
bei Wegnahme der
Impulsfreigabe

Bei Wegnahme der Impulsfreigabe “trudelt” der Antrieb aus und das Ausgangs-
signal “Haltebremse 6ffnen” wird geléscht.

Nach der Zeitdauer zum Schliel3en der Bremse wird der Antrieb durch die
Halte-/Betriebsbremse gebremst.

Impulsfreigabe

Drehzahlistwert

Ausgangssignal
“Haltebremse 6ffnen”

interne
Reglerfreigabe

Ausgangssignal
“Drehzahlregler aktiv”

Haltebremse

[y
1
>
1
1

—

der Antrieb wird durch die
: Halte-/Betriebsbremse

! der Antrieb “trudelt” aus
gebremst

A
'
'
'

- Zeitdauver |

zum Schlie3en der Haltebremse

Bild 2-11 Bremse schliel3en: Verhalten bei Wegnahme der Impulsfreigabe
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Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1)

Maschinendaten

2.7 Steuerung der Halte-/Betriebsbremse (iber die Klemmen

1060 ACTIVATE_BREAK_CONTROL Querverweis: —
Aktivierung Bremsenansteuerung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 1 UNS.WORD sofort
Bei High Performance, High Standard wird mit MD 1060 die Bremsenablauf-
steuerung bei dieser Achse aktiviert bzw. deaktiviert.
1 Bremsenablaufsteuerung ist aktiviert
0 Bremsenablaufsteuerung ist deaktiviert
Hinweis
Die Steuerung der Impulsléschung tiber MD 1403 (Abschaltdrehzahl, Impuls-
I6schung) und MD 1404 (Zeitstufe Impulsléschung) ist bei aktivierter Motorhal-
tebremse unwirksam.

1061 BREAK_RELEASE_TIME Querverweis: —

Bremsoffnungszeit Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

600.0 10.0 10 000.0 FLOAT sofort

HSA: 5 000.0
Um diese Zeit wird die Sollwertiibernahme nach dem Geben der “Reglerfreiga-
be” verzogert.
Waéhrend dieser Zeit ist die Drehzahlregelung intern mit ngo) = 0 bereits aktiv,
um wahrend der Bremso6ffnungszeit eine Bewegung der Achse auszuschlieRen.
Nach Ablauf der Zeit ist die Drehzahlregelung aktiv, es kdnnen Sollwerte tber-
nommen werden.

1062 BREAK_CLOSE_SPEED Querverweis: —
Drehzahlhaltebremse schlie3en Relevant: Schutzstufe:
Motorgeschwindigkeit Haltebremse schliel3en VSA/HSA/SLM | 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
500.0 0.0 10 000.0 FLOAT sofort
SLM: 10.0
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2.7 Steuerung der Halte-/Betriebsbremse (iber die Klemmen

1063 BREAK_DELAY_TIME Querverweis: —
Bremsverzdgerungszeit Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
400.0 10.0 600 000.0 FLOAT sofort
HSA: 5 000.0

MD 1062 und MD 1063 bilden das Kriterium fur das SchlieRen der Motorhalte-
bremse. Nach Wegnahme der “Reglerfreigabe” bremst der Antrieb mit ngg) = 0.

Bei aktiver Bremsenablaufsteuerung wird das Ausgangssignal “Haltebremse
offnen” zurtickgesetzt, wenn gilt:

® |nisi| < Drehzahl Haltebremse schlieRen (MD 1062) oder

* Bremsverzogerungszeit (MD 1063) ist abgelaufen

1064 CONTROLLER_DISABLE_TIME Querverweis: —
Reglersperrzeit Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
600.0 10.0 10 000.0 FLOAT sofort

Wird das Ausgangssignal “Haltebremse 6ffnen” weggenommen, so wird der
Antrieb bis nach Ablauf der Reglersperrzeit (MD 1064) mit ngq = O aktiv gere-
gelt (interne Reglerfreigabe).

Damit hat die Bremse Zeit zum Schlie3en was z.B. das Absacken einer han-
genden Achse verhindert. Erst danach werden die Impulse geléscht.

2.7.2 Reduzierung der Momentengrenze beim generatorischen
Bremsen (ab SW 6.7.5)

Ist die Reduzierung der Momentengrenze beim generatorischen Bremsen akti-
viert, wirkt sie in folgenden Fallen:

® Safety Stop C (siehe Funktionsbeschreibung Safety Integrated)
e Safety Stop B (siehe Funktionsbeschreibung Safety Integrated)
® generatorischer Stop

* Notriickzug

® Generatorbetrieb

Bei Einsatz der Funktion “Elektrisches Bremsen bei Geberausfall” ist die Redu-
zierung der Momentengrenze automatisch aktiv.

1096 RED_TORQUE_LIMIT_GS_ACTIV Querverweis: —
Reduzierung max. Moment bei generatorischem Stop aktiv Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 7 UNS.WORD sofort
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Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1)

2.7 Steuerung der Halte-/Betriebsbremse (iber die Klemmen

Bit 0: Reduzierung der Momentengrenze beim generatorischen Bremsen
0 = nicht aktiv (Ausnahme “Elektrisches Bremsen bei Geberausfall”)
1 = aktiv

Die Reduzierung der Momentengrenze ist beim “Elektrischen Bremsen bei Ge-
berausfall” unabh&ngig von MD 1096 immer aktiviert.

Bit 1: Uberwachung Drehzahlregler am Anschlag bei Momentenreduzierung
0 = aktiv (Ausnahme “Elektrisches Bremsen bei Geberausfall”)
1 = nicht aktiv

Bit 2: Die Momentenreduzierung (MD 1097) ist nur wahrend STOP B oder
STOP C aktiv. Gleichzeitig wird die Uberwachung “Drehzahlregler am
Anschlag” unabhangig von Bit 0 und Bit 1 unterdriickt.

0 = nicht aktiv
1 = aktiv (Ausnahme “Elektrisches Bremsen bei Geberausfall”)

Die Uberwachung Drehzahlregler am Anschlag ist beim “Elektrischen Bremsen
bei Geberausfall” unabhéngig von MD 1096 immer deaktiviert.

Wenn Bit 0 und Bit 2 gleichzeitig gesetzt sind, wird die Momentenreduzierung
beim generatorischen Bremsen immer aktiv, aber wahrend STOP B/C wird die
Uberwachung “Drehzahlregler am Anschlag” abgeschaltet.

Hinweis

Die Uberwachung Drehzahlregler am Anschlag kann abgeschaltet werden, um
zu vermeiden, dass das aufgrund des reduzierten Moments langer dauernde
generatorische Bremsen vorzeitig von dieser Uberwachung abgebrochen wird.

1097

RED_TORQUE_LIMIT_GENSTOP Querverweis: —

Reduzierung max. Moment bei generatorischem Stop Relevant: Schutzstufe:

VSA/HSA/ISLM | 2/4

Einheit:
%

Standard:
80

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0 100 WORD sofort
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2.8 Elektrisches Bremsen bei Geberausfall (ab SW 6.8)

2.8 E

Bremsablauf

lektrisches Bremsen bei Geberausfall (ab SW 6.8)

Fir die Maschinenklassen VSA und SLM wurde eine elektrische Bremse flr
den Fall eines Geberausfalls implementiert. Bei einem Geberausfall wird ohne
die Geberinformation bis zu der in dem Maschinendatum MD 1466 abgelegten
Umschaltdrehzahl/-geschwindigkeit abgebremst. Anschliel3end wird die Impuls-
sperre ausgeltst und der Motor trudelt aus. Liegt die Motorgeschwindigkeit zum
Zeitpunkt des Geberausfalls unterhalb der in

MD 1466 festgelegten Umschaltdrehzahl/-geschwindigkeit, so wird die Impuls-
sperre direkt ausgel6st und der Motor trudelt aus.

Hinweis

Das elektrische Bremsen bei Geberausfall ist nicht fur einen Betrieb mit gekop-
pelten Achsen ausgelegt!

Tritt im laufenden Betrieb ein Geberausfall auf und ist das "Bremsen bei Geber-
ausfall” tber MD 1049: EMF_BREAK_ENABLE aktiv geschaltet, so wird der
Bremsvorgang durch die folgenden Schritte eingeleitet:

® Zunéachst wird das Auslésen der Fehlerreaktion “Impulssperre” unterdrickt.

® Gleichzeitig wird die Drehzahlreglerfreigabe zum Einleiten des Bremsvor-
gangs zuriickgenommen.

® Nach Unterschreiten der Umschaltdrehzahl/-geschwindigkeit oder Ablauf
der Impulssperrzeit wird "Impulssperre” ausgelost.

Hinweis

Die Impulssperrzeit MD 1404: PULSE_SUPRESSION_DELAY sollte groRer
sein als die Zeit des Bremsvorgangs und die Abschaltdrehzahl/-geschwindig-
keit MD 1403: PULSE_SUPRESSION_SPEED sollte kleiner sein als der Wert
der Umschaltdrehzahl/-geschwindigkeit in MD 1466.

Es wird geberlos bis zu einer internen Schwelle, dies entspricht ca. 40 Ve der
EMK des Motors, abgebremst. Wird die Schwelle von MD 1466 zu klein einge-
stellt, tritt der Alarm 300790 auf.

Hinweis
Folgende Kriterien gelten fir den Einsatz der Funktion "Bremsen bei Geber-
ausfall”:

Rotatorische Maschine: MD 1466 > 40000 / MD 1114
Lineare Maschine: MD 1466 > 1386 / MD 1114

1049 EMF_BREAK_ENABLE Querverweis: —
EMK-Bremse aktivieren Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 1 UNS.WORD Power On
Hinweis
Da dieses Bremsen einen Grof3teil der kinetischen Energie aus dem System
nehmen kann, der Motor aber am Ende mit geringerer Energie austrudelt, sind,
abhéngig vom Einsatzfall und den gewahlten Motoren, weitere Schutzmaf3nah-
men durch den Maschinenhersteller vorzusehen.
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08.06 Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1)

2.9 Permanenterregte Spindel

29 Permanenterregte Spindel

291 Beschreibung

Die permanenterregte Spindel (PE-HSA) ist ein speziell konstruierter Synchron-
motor (&hnlich VSA-Motoren) mit hoher Ankerinduktivitat.

Durch Schwéchung des Magnetfelds des permanenterregten Ankers werden
die hohen Drehzahlen flr einen Spindelbetrieb erreicht (&hnlich der Feldschwa-
chung Asynchronmotoren).

Die Vorteile der PE-HSA sind:
® eine hohere Leistungsdichte

® praktisch keine Lauferverluste und damit geringere Warmebelastung der
ganzen Motorkonstruktion.

I \
d MD 1142: FIELD_WEAKENING_SPEED

I > n

MD 1136: MOTOR_NOLOAD_CURRENT

Bild 2-12  Feldschwachkennlinie

2.9.2 PE-HSA mit HSA-Leistungsteildaten (ab SW 6)

Die Inbetriebnahme von PE-HSA wird mit dem Antriebstyp SRM (Synchronrota-
tionsmotor) durchgefuhrt.

Bei Auswahl des Leistungsteils werden jetzt neben den VSA-Leistungsteildaten
® MD 1108: Thermischer Grenzstrom Leistungsteil

® MD 1111: Nennstrom Leistungsteil

zusétzlich HSA-Leistungsteildaten fiir den PE-HSA-Betrieb (MD 1015=1) vorbe-
legt:

® MD 1175 (entspricht MD 1108 beim Antriebstyp ARM)
* MD 1176 (entspricht MD 1109 beim Antriebstyp ARM)

® MD 1177 (entspricht MD 1111 beim Antriebstyp ARM)

Bei PE-HSA-Betrieb (MD 1015=1) mussen die Maschinendaten MD 1175,
MD 1176 und MD 1177 guiltige Werte enthalten. Ansonsten erscheint die Fehler-
meldung 301719: “Leistungsteildaten unvollstandig”.

Diese Daten werden im Rahmen einer Neuinbetriebnahme durch Auswahl des
Leistungsteils vorbelegt.
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Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1) 08.08:

2.9 Permanenterregte Spindel

Um den PE-HSA-Betrieb (MD 1015 = 1) mit dem 120 A Leistungsteil zu ermdgli-
chen, wurde dieses Leistungsteil in die VSA-Leistungsteilauswahl mit der
Leistungsteilcodenummer 18H aufgenommen.

Im VSA-Betrieb (MD 1015 = 0) wird bei diesem Leistungsteil der Antriebsalarm
301718 “Kombination Motor/Leistungsteil ungultig” ausgegeben.

Hinweis

Ab SW 6.08.24 muss MD 1172 = 0 sein.

2.9.3 Regelungsparameter

294 Geber

Gebertypen

Rotorlagesynchro-
nisation

DE1/2-62

Wurde die PE-HSA freigeschaltet (MD 1015) und ein Motor tber das Listenbild
ausgewahlt, erfolgt mit der Funktion "Reglerdaten berechnen” zusatzlich (ver-
gleiche DM1/Kapitel 2.2 Tabelle 2-4 “Ausgangs-Maschinendaten) eine Vorbele-
gung der folgenden Maschinendaten:

e MD 1121: CURRCTRL_INEGRATOR_TIME

e MD 1147: SPEED_LIMIT

e MD 1401: MOTOR_MAX_SPEED

e MD 1403: PULSE_SUPPRESSION_SPEED

e MD 1404: PULSE_SUPPRESSION_DELAY

e MD 1405: MOTOR_SPEED_LIMIT[n]

e MD 1606: SPEEDCTRL_LIMIT_THRESHOLD
e MD 1610: DIAGNOSIS_ACTIVATION_FLAGS
e MD 1612: ALARM_REACTION_POWER_ON

e MD 1613: ALARM_REACTION_RESET

Es konnen die folgenden Geber-(typen) eingesetzt werden:
® Inkrementelle Geber
* Absolutwertgeber (z.B. EQN 1325)

e Zahnradgeber

® Die Geber missen eine C/D-Spur aufweisen.
Die Rotorlage wird nach dem Hochlauf synchronisiert.

® Bei Gebern ohne C/D-Spur (z.B. Zahnradgeber) muss die Rotor-/Pollage-
identifikation aktiviert sein.

Literatur /DG1/, Rotor-/Pollageidentifikation
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08.08 Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1)
2.9 Permanenterregte Spindel
2.9.5 Maschinendaten
1015 ‘ PEMSD_MODE_ENABLE Querverweis: —
PE-HSA aktivieren Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.0 0.0 1.0 UNS.WORD Power On
Bit 0 PE-HSA Funktion 0: Funktion inaktiv
1: Funktion aktiv
Hinweis
Bei Synchronmotoren kann mit MD 1015 der Feldschwéachbetrieb eingeschaltet
werden.
Nach Veranderung der Maschinendaten-Einstellung muss “Reglerdaten be-
rechnen” angestof3en werden!
1142 FIELD_WEAKENING_SPEED Querverweis: —
Einsatzdrehzahl Feldschwéachung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
U/min 0.0 0.0 100 000.0 FLOAT sofort

Die Einsatzdrehzahl der Feldschwéachung wird durch die Anwahl des Motors
aus der Motorenliste belegt oder nach dem Datenblatt des Motorenherstellers
eingestellt.

Werden vom Motorenhersteller keine Angaben gemacht, kann die Einsatzdreh-
zahl nach der folgenden Formel errechnet werden:

MD 1142 =380V x 1000 [U/min] / MD 1114
MD 1114: EMF_VOLTAGE
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Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1) 08.08:
2.10 VSA-Betrieb mit Feldschwéchung (ab SW 6.8.25)

210 VSA-Betrieb mit Feldschwachung (ab SW 6.8.25)

2101 Beschreibung

Um die Feldschwachung auch mit den VSA Maschinendaten-Belegungen
nutzen zu kénnen, z. B. bei 1FT7-Motoren, kann dies durch Setzen von
MD 1172 = 1 zusatzlich zu MD 1015 = 1 aktiviert werden.

2.10.2 Regelungsparameter

Wurden MD 1015 und MD 1172 freigeschaltet und ein Motor Uber das Listenbild
ausgewahlt, erfolgt mit der Funktion "Reglerdaten berechnen” zusatzlich (ver-
gleiche DM1/Kapitel 2.2 Tabelle 2-4 “Ausgangs-Maschinendaten) eine Vorbele-
gung der folgenden Maschinendaten:

e MD 1121: CURRCTRL_INEGRATOR_TIME

MD 1147: SPEED_LIMIT

e MD 1401: MOTOR_MAX_SPEED

e MD 1403: PULSE_SUPPRESSION_SPEED

e MD 1404: PULSE_SUPPRESSION_DELAY

e MD 1405: MOTOR_SPEED_LIMIT[n]

e MD 1606: SPEEDCTRL_LIMIT_THRESHOLD
e MD 1610: DIAGNOSIS_ACTIVATION_FLAGS
e MD 1612: ALARM_REACTION_POWER_ON
e MD 1613: ALARM_REACTION_RESET

2.10.3 Maschinendaten

1015 ‘ PEMSD_MODE_ENABLE Querverweis: —
PE-HSA aktivieren Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.0 0.0 1.0 UNS.WORD Power On
Bit 0 PE-HSA Funktion 0: Funktion inaktiv
1: Funktion aktiv

Hinweis

Bei Synchronmotoren kann mit MD 1015 der Feldschwéachbetrieb eingeschaltet
werden.

Nach Veranderung der Maschinendaten-Einstellung muss “Reglerdaten be-
rechnen” angestof3en werden!
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08.06 Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1)
2.10 VSA-Betrieb mit Feldschwéchung (ab SW 6.8.25)
1142 FIELD_WEAKENING_SPEED Querverweis: —
Einsatzdrehzahl Feldschwéachung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
U/min 0.0 0.0 100 000.0 FLOAT sofort
Die Einsatzdrehzahl der Feldschwéachung wird durch die Anwahl des Motors
aus der Motorenliste belegt oder nach dem Datenblatt des Motorenherstellers
eingestellt.
Werden vom Motorenhersteller keine Angaben gemacht, kann die Einsatzdreh-
zahl nach der folgenden Formel errechnet werden:
MD 1142 = 380 V x 1000 [U/min] / MD 1114
MD 1114: EMF_VOLTAGE
1172 PEMSD_VSA Querverweis: —
VSA-Betrieb mit Feldschwéchung Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.0 0.0 1.0 UNS.WORD Power On
Bit 0 VSA-Betrieb mit Feldschwéchung 0: Funktion inaktiv
1: Funktion aktiv

Hinweis

MD 1172 ist nur wirksam, wenn MD 1015 = 1 “PE-HSA aktivieren” gesetzt wur-

de.

Nach Veranderung der Maschinendaten-Einstellung muss “Reglerdaten be-
rechnen” angestof3en werden!
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Erweiterte Antriebsfunktionen (DE1) 08.06
2.10 VSA-Betrieb mit Feldschwédchung (ab SW 6.8.25)

Platz fir Notizen
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08.06

Erweitere Antrebsfunktionen (DE1)

Randbedingungen

keine

Datenbeschreibungen

siehe Kapitel 2

Signalbeschreibungen

Keine

Beispiel

Kein
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Erweitere Antrebsfunktionen (DE1) 08.06
6 Beispiel

Platz fir Notizen
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08.08

Erweitere Antriebsfunktionen (DE1)

Datenfelder, Listen

7.3 Motor-Umschaltung

71 AM-Betrieb

Tabelle 7-1 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1451 SPEEDCTRL_GAIN_1_AM P-Verstarkung Drehzahlregler AM HSA
1453 SPDCTRL_INTEGR_1_AM Nachstellzeit Drehzahlregler AM HSA
1458 DES_CURRENT_OPEN_LOOP_AM Stromsollwertgesteuerter Betrieb AM HSA
1459 TORQUE_SMOOTH_TIME_AM Momentenglattungszeitkonstante AM HSA
1465 SWTICH_SPEED_MSD_AM Umschaltdrehzahl HSA/AM HSA
1466 SWITCH_SPD_OPEN_LOOP_AM Umschaltdrehzahl Regel.-Steuerung AM | HSA

7.2 U/f-Betrieb

Tabelle 7-2 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1014 UF_MODE_ENABLE U/f-Betrieb aktivieren VSA/HSA/SLM
1125 UF_MODE_RAMP_TIME_1 Hochlaufzeit 1 bei U/f-Betrieb VSA/HSA/SLM
1126 UF_MODE_RAMP_TIME_2 Hochlaufzeit 2 bei U/f-Betrieb VSA/HSA/SLM
1127 UF_VOLTAGE_AT_FO Spannung bei f = 0 U/f-Betrieb VSA/HSA/SLM
1650 DIAGNOSIS_CONTROL_FLAGS Diagnosesteuerung VSA/HSA/SLM
1660 UF_MODE_FREQUENCY Motorfrequenz U/f-Betrieb VSA/HSA/SLM
1661 UF_MODE_RATIO Verhaltnis U/f bei U/f-Betrieb VSA/HSA/SLM
1662 UF_MODE_DELTA_FREQUENCY Anderung Motorfrequenz U/f-Betrieb VSA/HSA/SLM

7.3 Motor-Umschaltung

Tabelle 7-3 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1013 ENABLE_STAR_DELTA Freigabe Motor/Datensatzumschaltung VSA/HSA
1247 MOTOR_SWITCH_SPEED1 Drehzahlschwelle 1. Motorumschaltung VSA/HSA
1248 MOTOR_SWITCH_SPEED2 Drehzahlschwelle 2. Motorumschaltung VSA/HSA
1074 ROTORPOS_OFFSET Rotorlageanpassung VSA/HSA

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved

SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010 DE1/7-69




Erweitere Antriebsfunktionen (DE1) 03.07:
7.4 Notriickzug
7.4 Notruckzug
741 Allgemein
Hinweis
Die Funktion “Notriickzug” wird bei CCU3 nicht unterstutzt!
Tabelle 7-4 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1631 LINK_VOLTAGE_GEN_ON Ansprechspannung Generatorachse VSA/HSA/SLM
1632 LINK_VOLTAGE_GEN_HYST Spannungshub fur Generatorregelung VSA/HSA/SLM
1633 LINK_VOLTAGE_GEN_OFF Abschaltschwelle fur Generatorbetrieb VSA/HSA/SLM
1634 LINK_VOLTAGE_RETRACT Ansprechschwelle Notriickzug VSA/HSA/SLM
1635 GEN_AXIS_MIN_SPEED Minimaldrehzahl Generatorachse VSA/HSA/SLM
1636 RETRACT_AND_GENERATOR_MODE Antriebsbetriebsarten Notriickzug VSA/HSA/SLM
1637 GEN_STOP_DELAY Verzdgerungszeit generatorisches Bremsen | VSA/HSA/SLM
1638 RETRACT_TIME Notriickzugszeit VSA/HSA/SLM
1639 RETRACT_SPEED Notriickzugsdrehzahl VSA/HSA/SLM
7.4.2 Dynamisches Energiemanagement
Tabelle 7-5 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1096 RED_TORQUE_LIMIT_GS_ACTIV Red. max. Moment bei generatorischem Stop aktiv | VSA/HSA/SLM
1097 RED_TORQUE_LIMIT_GENSTOP Red. max. Moment bei generatorischem Stop VSA/HSA/SLM
1162 LINK_VOLTAGE_MIN Minimale Zwischenkreisspannung VSA/HSA
1163 LINK_VOLTAGE_MAX Maximale Zwischenkreisspannung VSA/HSA
1164 LINK_VOLTAGE_SPEED_SETUP nur Uzk-Uberwachung ab Motordrehzahl VSA/HSA
1165 DYN_MAMAG_ENABLE Dynamisches Energiemanagement aktiv VSA/HSA
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08.08 Erweitere Antriebsfunktionen (DE1)
7.7 Permanenterregte Spindel

7.5 Steuerung der Halte—/Betriebsbremse tiber die Klemmen
der Regelungsbaugruppe

7.51 Allgemein

Tabelle 7-6 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1060 MD_BREAK_ACTIVE Aktivierung Bremsenansteuerung VSA/HSA/SLM
1061 MD_BREAK_OPEN_TIME Bremsoffnungszeit VSA/HSA/SLM
1062 MD_N_BREAK Drehzahlhaltebremse schlieRen VSA/HSA
Motorgeschwindigkeit Haltebremse schlieRen | SLM
1063 MD_BREAK_DELAY_TIME Bremsverzdgerungszeit VSA/HSA/SLM
1064 MD_BREAK_LOCK_TIME Reglersperrzeit VSA/HSA/SLM

7.5.2 Reduzierung der Momentengrenze beim generatorischen

Bremsen
Tabelle 7-7 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1096 RED_TORQUE_LIMIT_GS_ACTIV Red. max. Moment bei generatorischem Stop | VSA/HSA/SLM
aktiv
1097 RED_TORQUE_LIMIT_GENSTOP Red. max. Moment bei generatorischem Stop | VSA/HSA/SLM
7.6 Elektrisches Bremsen bei Geberausfall
Tabelle 7-8 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1049 EMF_BREAK_ENABLE EMK-Bremse aktivieren VSA/SLM
7.7 Permanenterregte Spindel
Tabelle 7-9 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1015 PEMSD_MODE_ENABLE PE-HSA aktivieren VSA/SLM
1142 FIELD_WEAKENING_SPEED Einsatzdrehzahl Feldschwéachung VSA/HSA/SLM
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Erweitere Antriebsfunktionen (DE1)

08.08:!
7.8 VSA-Betrieb mit Feldschwéchung
7.8 VSA-Betrieb mit Feldschwachung
Tabelle 7-10 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1015 PEMSD_MODE_ENABLE PE-HSA aktivieren VSA/SLM
1142 FIELD_WEAKENING_SPEED Einsatzdrehzahl Feldschwéachung VSA/HSA/SLM
1172 PEMSD_VSA VSA Betrieb mit Feldschwachung VSA/SLM
|
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
DE1/7-72 SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010



08.06
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Platz fir Notizen
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08.06 Freigaben (DF1)

1 Kurzbeschreibung

Kurzbeschreibung

Klemmen Netzein-
speisemodul Klemme 48 (Schitzansteuerung)
Klemme 63 (Impulsfreigabe)
Klemme 64 (Antriebsfreigabe)

Klemme 112 (Einrichtbetrieb / Normalbetrieb)

a > w np PR

Klemme NS1 und NS2 (Spulenkontakt Netzvorladeschiitz und Netzschiitz)

Klemmen
SINUMERIK 810D

(CCU) Klemme 663 (Impulsfreigabe)

Klemme AS1 / Klemme AS2 (Meldekontakt (Offner) der Impulsfreigabe)
Klemme 19 (Bezugspotential 0 V)

Klemme 9 (Freigabespannung +24 V)

BERO

o > 0w nh e

Klemmen 611D-
Regelungsbau-

gruppen Klemme 663 (Impulsfreigabe)

Klemme AS1/ Klemme AS2 (Meldekontakt (Offner) der Impulsfreigabe)
Klemme 19 (Bezugspotential 0V)

Klemme 9 (Freigabespannung +24 V)

BERO 1

BERO 2 (2-Achs-Baugruppe)

2 T o

Freigaben von

der NC _ .
* Reglerfreigabe Antrieb

Freigaben

durch PLC 1. Impulsfreigabe (DB31, ... DBX21.7)

2. Reglerfreigabe (DB31, ... DBX2.1)
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1 Kurzbeschreibung

Platz fir Notizen
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08.06

Freigaben (DF1)

2.1 Klemmen Netzeinspeisemodul

Ausfuhrliche Beschreibung

21 Klemmen Netzeinspeisemodul

Klemme 48

Klemme 63

Klemme 64

Schitzansteuerung

Die Freigabespannung betragt +24 V (Klemme 9). Die KL48 hat héchste
Prioritat, Uber sie wird eine definierte Ein- und Ausschaltreihenfolge eingeleitet.
Wird KL 48 genutzt, so kdnnen KL63 und KL64 direkt mit KL9 gebrickt werden.
Bei anliegender Netzspannung und Freigabe der KL48 schlie3t intern das
Vorladeschutz und es erfolgt die Vorladung des Zwischenkreises tber
NTC-Widerstande. Erreicht die Zwischenkreisspannung einen bestimmten
Wert, wird das Vorladeschiitz abgeschaltet und nach einer Pause im
Millisekundenbereich das Hauptschiitz eingeschaltet. Ist die KL63 angesteuert
wird der Zwischenkreis auf 600V geregelt, ansonsten erreicht die
Zwischenkreisspannung den Wert der gleichgerichteten Netzspannung

(bei 400 V~ => 565 V=). Beim Trennen des NE-Moduls vom Netz, z.B. tber
einen Hauptschalter, muss die KL48 = 10 ms vorher freigeschaltet werden. Es
erfolgt damit sofortige Impulssperre am Hochsetzsteller des NE-Moduls und das
internen Netzschitz fallt ab. An allen Antrieben am Antriebsbus werden mit der
Wegnahme der KL48 sofort die Impulse geldscht. Der Status kann mit der
Serviceanzeige Service Antrieb in der Zeile "Impulsfreigabe (Klemme 63/48)”
Uberprift werden.

Impulsfreigabe

Die Freigabespannung betragt +24 V (Klemme 9). KL63 hat fiir die
Impulsfreigabe aller angeschlossenen Leistungsteile (NE-Hochsetzsteller,
Antriebe) héchste Prioritat. Bei Wegnahme der Impulsfreigabe trudeln die
Antriebe ungebremst aus und durch die Sperre des Hochsetzstellers sinkt die
Zwischenkreisspannung auf den Wert der gleichgerichteten Netzspannung (bei
400 V~ => 565 V=). Der Status kann mit der Serviceanzeige Service Antrieb in
der Zeile "Impulsfreigabe (Klemme 63/48)” und "Impulsfreigabe (Klemme
64/63)” Uberprift werden.

Antriebsfreigabe

Die Freigabespannung betragt +24 V (Klemme 9) Die Freigabe wirkt
verzogerungsfrei und gleichzeitig auf alle Leistungsteile. Bei Wegnahme der
Antriebsfreigabe bremsen die Antriebe mit Drehzahlsollwert = 0 an ihrer
Momentengrenze ab. Nach Ablauf einer Zeitstufe oder Unterschreiten einer
Drehzahlschwelle (siehe MD 1605 und MD 1606 FB /DU1/ Uberwachungen,
Begrenzungen) werden die Impulse der Leistungsteile gesperrt. Der Status
kann mit der Serviceanzeige Service Antrieb in der Zeile “Impulsfreigabe
(Klemme 64/63)” Uberpruft werden.
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Freigaben (DF1)

08.06

2.1 Klemmen Netzeinspeisemodul

Klemme 112

Klemme
NS1 und NS2

DF1/2-6

Einrichtbetrieb / Normalbetrieb

Die Freigabespannung betragt +24 V (Klemme 9). Im Normalfall ist die KL112
fest mit KL9 verbunden. Bei Wegnahme der Freigabe (Einrichtbetrieb) wird der
Hochsetzsteller gesperrt. Die Antriebe werden mit begrenztem Drehzahl- und
Momentensollwert betrieben (MD 1420 und MD 1239). Der Status kann mit der
Serviceanzeige Service Antrieb in der Zeile “Einrichtbetrieb” Gberpruft werden.

Spulenkontakt Netzvorladeschiitz und Netzschiitz

Uber die Klemmen NS1, NS2 wird die Ansteuerung der internen Schiitze
geflihrt. Die Verbindung NS1, NS2 muss vorhanden sein, bevor KL48
angesteuert wird, da sonst der Zwischenkreis nicht geladen wird.

Die Verbindung darf gleichzeitig mit der Wegnahme der KL48 aufgetrennt
werden. Mit dieser Verbindung kann nach einer NOT-HALT Betatigung eine
Einschaltverriegelung projektiert werden.
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2.2 Klemmen SINUMERIK 810D (CCU)/611D-Regelung

2.2 Klemmen SINUMERIK 810D (CCU)/611D-Regelung

Klemme 663

Klemme AS1/
Klemme AS2

Klemme 19

Klemme 9

BERO 1

BERO 2

Impulsfreigabe

Freigabespannung betragt +24 V (Klemme 9). Die Freigabe wirkt
verzogerungsfrei und gleichzeitig auf die drei internen Antriebe sowie auf die
drei moglichen externen Achserweiterungen. Bei der Wegnahme der
Impulsfreigabe trudeln die Antriebe sofort ungebremst aus. Der Status kann mit
der Serviceanzeige Service Antrieb in der Zeile “Impulsfreigabe (Klemme 663)
Uberprift werden. Die Klemme kann nach der Betriebsbereitmeldung der
Netzeinspeisung zugeschaltet werden. Bei der Forderung “Stillsetzen bei
Netzausfall” ist eine Selbsthaltung bis zum Stillstand vorzusehen.

”

Meldekontakt (Offner) der Impulsfreigabe. Ist der Kontakt geschlossen sind die
Ansteuerimpulse der Leistungstransistoren gesperrt.

Bezugspotential 0V

Die KL19 ist das Bezugspotential (0 V) fur die Freigabespannung (KL9) und
damit aller Freigabeklemmen. Sollen die Freigaben von einer externen
Spannungsquelle angesteuert werden, so ist das Bezugspotential (Masse) der
externen Quelle mit KL19 zu verbinden.

Freigabespannung +24 V
Die Freigabespannung betragt +2 4V gegen KL19.

Die Eingangsspannung betragt +24 V. Der BERO-Eingang dient als externe
Nullmarke fiir den Encoder. Der BERO kann von allen angeschlossenen
Antrieben ausgewertet werden (1-Achs-Regelungsbaugruppe).

Die Eingangsspannung betragt +24 V. Der BERO-Eingang dient als externe
Nullmarke fiir den Encoder. Der BERO kann von allen angeschlossenen
Antrieben ausgewertet werden (2-Achs-Regelungsbaugruppe).
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2.3 Freigaben von der NC

2.3 Freigaben von der NC

Reglerfreigabe Die NC muss dem Antrieb die Antriebsfreigabe erteilen. Nimmt die NC die
Antrieb Antriebsfreigabe weg, bremst der entsprechende Antrieb mit
Drehzahlsollwert = 0 an seiner eingestellten Momentengrenze ab. Nach Ablauf
einer Zeitstufe oder dem Unterschreiten einer Drehzahlschwelle (siehe
MD 1605 und MD 1606 FB /DU1/ Uberwachungen, Begrenzungen) werden die
Impulse der Leistungsteile gesperrt.
Die Reglerfreigabe Antrieb kann durch die NC im Stoérungsfall oder bei
fehlendem NST “Reglerfreigabe” DB 31, ... DBX2.1 gesperrt werden.
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Freigaben (DF1)

2.4 Freigaben durch PLC

24 Freigaben durch PLC

Impulsfreigabe

Reglerfreigabe

Mit dem NST “Impulsfreigabe” DB 31, ... DBX21.7 wird die Impulsfreigabe jedes
einzelnen Antriebes freigegeben.

Sind die Impulse freigegeben, quittiert dies der Antrieb mit dem NST “Impulse
freigegeben” DB 31, ... DBX93.7, wenn alle ndtigen Klemmen (KL48/KL63/
KL64/KL663) freigegeben sind. Der Status kann mit der Serviceanzeige
Service Antrieb in der Zeile “Impulsfreigabe PLC” uberprtft werden.

Das NST “Reglerfreigabe” DB 31, ... DBX2.1 wirkt auf die NC, die unter
Berlcksichtigung weiterer Bedingungen (kein Fehler, Lagemesssystem ist
angewahlt) anschlieBend die Reglerfreigabe Antrieb (Antriebsfreigabe) setzt
bzw. l6scht.

Der Status kann mit der Serviceanzeige Service Antrieb in der Zeile
“Drehzahlreglerfreigabe NC” Uberprift werden.
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2.4 Freigaben durch PLC

Platz fir Notizen
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7 Datenfelder, Listen

Randbedingungen 3

Keine

Datenbeschreibungen 4

Keine

Signalbeschreibungen 5

Keine
[ |
Beispiel 6
Kein
[ |

Datenfelder, Listen 7

keine
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7 Datenfelder, Listen

Platz fir Notizen
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Platz fir Notizen
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08.06 Geberparametrierung (DG1)
1 Kurzbeschreibung

Kurzbeschreibung
Geber- Die Parameter der Geberkonfiguration des Motormesssystems werden mit der
konfiguration Bedienhandlung Motorauswahl dem Antrieb ibergeben und in den

entsprechenden Maschinendaten gespeichert. Der Anschluss des
Motormesssystems ist fest vorgegeben.

Literatur /PHG/Projektierungsanleitung 810D
Literatur /IAD/Inbetriebnahmeanleitung 840D

Fur das direkte Lagemesssytem muissen die Antriebsmaschinendaten nur bei
Einsatz eines Absolutwertgebers geandert werden:

MD 1030: ACTUAL_VALUE_CONFIG_DIRECT
® Bit 3 =0 Inkrementelles Messsystem

® Bit 3 =1 absolutes Messsystem,

® Bit4 =1 Lineares Messsystem,

® Bit 4 = 0 Rotatorisches Messsystem

Die eigentliche Parametrierung des Lagemesssystems wird in den
achsspezifischen Maschinendaten eingestellt.
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1 Kurzbeschreibung

Platz fir Notizen
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Geberparametrierung (DG1)

2.1 Motormesssystem

Ausfuhrliche Beschreibung

21 Motormesssystem
1005 ‘ ENC_RESOL_MOTOR Querverweis: —
Geberstrichzahl Motormesssystem Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 2048.0 1 65 535 UNS. WORD Power On
Eingabe der Geber-Inkremente pro Motorumdrehung des Motormesssystems.
Das Maschinendatum wird tber die "Motorauswahl” parametriert.
Hinweis
Die Istwertzuordnung des Motormesssystems muss bei VSA/HSA der Antriebs-
konfiguration entsprechen (achsspezifisches MD 31020 [0]: ENC_RESOL).
1008 ENC_PHASE_ERROR_CORRECTION Querverweis: —
Geberphasenfehlerkorrektur Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Grad 0.0 -20.0 20.0 FLOAT sofort
Mit diesem Maschinendatum wird eine Phasenfehlerkompensation des Motor-
messsystems durchgefihrt. Bei Rohsignalgebern (z.B. ERN 1387) kénnen Pha-
senfehler zwischen den A- und B-Spuren auftreten. Sie machen sich durch ei-
nen rauheren Drehzahlistwert bemerkbar, d.h. der Istwert wird bei Stérung mit
der doppelten Geberstrichfrequenz beaufschlagt. Besonders bei Zahnradge-
bern kdnnen die Phasenfehler Gré3en annehmen, die sich in der Regelqualitat
auswirken.
Abgleich Nson = 30 1/min vorgeben.

njst am Oszilloskop (Uiber DAU) beobachten. Mit Variieren des Korrekturwinkels
wird die Welligkeit verkleinert. Durch Try and Error an das Minimum heranta-
sten.

Hinweis

Dieses Maschinendatum wird mit Bit 1 des Maschinendatums
MD 1011: ACTUAL_VALUE_CONFIG aktiv geschaltet.
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08.08:

2.1 Motormesssystem

1011 ACTUAL_VALUE_CONFIG Querverweis: —
Konfiguration Istwerterfassung, Motormesssystem (IM) Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex 0.0 0.0 FFFF UNS.WORD Power On
Eingabe der Konfiguration fir das Motormesssystem.
Das Maschinendatum wird tiber die "Motorauswahl” parametriert.
Tabelle 2-1 Konfiguration Istwerterfassung, Motormesssystem
Bit -Nr. Bedeutung Hinweis
Bit 0 Anpassung der Drehrichtung 0 = positive Motordrehrichtung (Uhrzeigersinn)
Vorzeichen Drehzahl-Istwert 1 = negative Motordrehrichtung
(gegen Uhrzeigersinn)
Bit 1 Phasenfehlerkorrektur 0 = nicht aktiv
1 = aktiv
Bit 2 - reserviert
Bit 3 Gebertyp 0 = Inkrementalgeber
1 = Absolutgeber mit EnDat-/SSI-Schnittstelle
Bit 4 Lineares Messsystem 0 = Drehgeber

1 = Lineargeber als Motormesssystem

Bit 5, nur 840D

Motormesssystem

0 = vorhanden
1 = nicht vorhanden

Bit 6 CD-Spur elektrische Umdrehung 0 = CD-Spur (mechanische Umdrehung)
1 = Hallsensoren (elektrische Umdrehung)
Bit 7 Abstandscodiertes Messsystem 0 = nicht vorhanden
1 = vorhanden
Bit 8 Auswahl Nullmarke durch NC 0= keine Auswahl von NC
1= Auswahl von NC, der Antrieb macht beim
Hochlauf und nach Parkende Achse die
Feinsynchronisation nicht scharf. Die NC
muss die Feinsynchronisation beim Refe-
renzieren aktivieren.
Bit 9 - nicht belegt
Bit 10 Plausibilitatstiberwachung 0 = Plausibilitatsiberwachung ist ausgeschaltet
1 = Plausibilitatsiberwachung ist eingeschaltet
Es erfolgt eine Rotor-/Pollageidentifikation
nach jedem Hochlauf
Bit 11 - nicht belegt
Bit 12 Groblage identifizieren 0= nicht aktiv
siehe FB, Antriebsfunktionen, DM1, Kap. 2.3 1= Die Grobsynchronisation tber C/D-Spur
bzw. Hallsensoren wird durch die Rotor-/
Pollageidentifikation ersetzt.
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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2.1 Motormesssystem
Tabelle 2-1 Konfiguration Istwerterfassung, Motormesssystem
Bit -Nr. Bedeutung Hinweis
Bit 13 Feinsynchronisation 0= Feinlage Ubernahme aus MD 1016 bei
siehe FB, Antriebsfunktionen, DM1, Kapitel 2.3 Nullmarke
1= Grob- und Feinsynchronisation werden
unabhangig von Bit 12 durch die Rotor-/
Pollageidentifikation ersetzt.
Bit 14, 15 Ubertragungsrate EnDat 00 = 100 kHz (Standard)
01 = 500 kHz
10= 1 MHz
11= 2 MHz
Bei rotatorischen Gebern wird der Wert aus
MD 1005 mit der aus dem EnDat-Geber ausge-
lesenen Strichzahl verglichen und bei Abwei-
chung wird der Alarm 300799 "Sichern Boot”
gesetzt.
Bei Linearmalf3staben mit EnDat, wird der ausge-
lesene Wert der Gitterteilung direkt in MD 1024
und auch in MD 1005 geschrieben.
Hinweis
Die Konfiguration wird im IBN-Tool (HMI Advanced) durch das Bild "Mess-
systemdaten” eingestellt.
1016 COMMUTATION_ANGLE_OFFSET nur 840D | Querverweis: —
Kommutierungswinkelofset Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Grad 0.0 -360.0 360.0 FLOAT Power On
naheres siehe FB, Linearmotor
1017 STARTUP_ASSISTANCE nur 840D | Querverweis: —
Inbetriebnahmehilfe Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.0 -1.0 1.0 WORD sofort
néheres siehe MD 1025
Werte Bedeutung
0 Vorbesetzungszustand
1 Kommutierungswinkelofset bestimmen
Bei linearen Synchronmotoren mit EnDat-Linearmaf3stében wird zu Anfang immer eine Rotor-/Pol-
lageidentifikation durchgefuhrt, wenn sie noch nie durchgefuhrt worden ist. Dies wird anhand der
gespeicherten Seriennummer des Linearmaf3stabes entschieden und anschlieRend wird das
MD 1017 auf 1 gesetzt.
-1 Wenn 1FN3-Motoren vorliegen, kann Alarm 300604 “Motorgeber ist nicht justiert” gemeldet werden.
Immer wenn dieser Fehler gemeldet wird, soll der Anwender bei 1FN3-Motoren von Hand justieren
und anschlieBend MD 1017 auf “~1” setzen, damit die Seriennummern gesichert werden.
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08.06

2.1 Motormesssystem

Weitere Hinweise:

Wert 1 wird nur bei 1FN1 vorbesetzt, wenn die Seriennummern des Mess-
systems nicht mit MD 1025 Ubereinstimmt, also nicht, wenn noch nie eine

Identifikation durchgefuihrt wurde.

Unter Einhaltung der Randbedingungen kann auch bei 1FN3 mit Wert 1 der
Kommutierungswinkeloffset zur Feinsynchronisation nach erfolgter Groblage-
identifizierung ermittelt werden.

Mit Wert —1 kann die Seriennummer bei anstehendem Alarm 300604 ausgele-
sen werden, der Kommutierungswinkeloffset MD 1016 muss messtechnisch
ermittelt, eingegeben und kontrolliert werden.

1021 ENC_ABS_TURNS_MOTOR Querverweis: —
Multiturn Auflésung Absolutwertgeber Motor Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
4 096 0.0 65 535 UNS.WORD Power On
Anzahl der darstellbaren Umdrehungen des Absolutwertgebers, Motor-Messsy-
stem. Der Wert ist nur lesbar.
1022 ENC_ABS_RESOL_MOTOR Querverweis: —
Messschritte der Absolutspur Motor Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit:}) Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 8192 0 2 147 483 647 UNS.DWORD Power On

1) Auflésung des Motorabsolutgebers:

Linear: nm

Rotatorisch: Messpulse pro Umdrehung.

1023 ENC_ABS_DIAGNOSIS_MOTOR Querverweis: —
Messkreis Motor Absolutspur, Diagnose Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.0 0.0 49 151 UNS.WORD Power On
Diagnosebits des Absolutwertgebers, Motormesssystem:
Tabelle 2-2 Diagnosebits, Absolutwertgeber
Bit -Nr. Bedeutung Hinweis
Bit 0 Beleuchtung ausgefallen
Bit 1 Signalamplitude zu klein
Bit 2 Positionswert fehlerhaft
Bit 3 Uberspannung
Bit 4 Unterspannung
Bit5 Uberstrom
Bit 6 Batteriewechsel erforderlich
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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2.1 Motormesssystem
Tabelle 2-2 Diagnosebits, Absolutwertgeber
Bit -Nr. Bedeutung Hinweis
Bit 7 Kontrollcheckfehler ab SW 4.2, Synchron-Linearmotor
ab SW6.1
Sind Bit 7 und Bit 13 beide gesetzt, so wird auf
'Geberspuren passen nicht zusammen’ erkannt.
(Geber defekt).
Bit 8 EnDat-Geber falsche Uberlappung ab SW 4.2, Synchron-Linearmotor
Bit 9 C/D-Spur bei Geber ERN1387 fehlerhaft oder
EQN-Geber angeschlossen oder falsch parame-
triert (nicht auf EQN, MD 1011)
Bit 10 Protokoll nicht abbrechbar oder alte HW
Bit 11 SSI-Pegel an Datenleitung erkannt oder kein
Geber angeschlossen oder falsches Geber-Ka-
bel ERN statt EQN
Bit 12 TIMEOUT bei Messwertlesen
Bit 13 CRC-Fehler Sind Bit 7 und Bit 13 gesetzt, so wird auf 'Geber-
spuren passen nicht zusammen’ erkannt. (Ge-
ber defekt).
Bit 14 Falsches IPU-Submodul fir direktes Messsignal | Nur bei 611D Erweiterung
Geber meldet Alarm
Bit 15 Messgeber defekt
Hinweis
Eine Vertauschung bei Parametrierung bzw. Anschluss der Gebersysteme
ERN 1387 (bisheriges inkrementelles System) und EQN 1325 (Absolutwert-
messsystem) wird vom System mit dem Abbruch der Messwerterfassung quit-
tiert. Folgende fehlerhafte Kombinationen sind mdglich:
e ERN 1387 vorhanden, EQN 1325 parametriert:
Abbruch tber Erkennung der fehlenden EnDat-Schnittstelle bei ERN 1387
(MD 1023 Bit 11 oder Bit 12 gesetzt)
® Nur bei 810D/VSA:
EQN 1325 vorhanden, ERN 1387 parametriert:
Abbruch tber Erkennen der fehlenden C/D-Spuren fur EQN 1325
(MD 1023, Bit 9 gesetzt)
1025 SERIAL_NO_ENCODER Querverweis: | Querverweis:
nur 840D -
Seriennummer Motormesssystem Relevant: Schutzstufe: Schutzstufe:
VSA/HSA/ 1/1
SLM
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.0 0.0 4 294 967 UNS. Power On
295 DWORD

Die Seriennummer des indirekten absoluten Messsystems wird beim Hochlauf
in Sollzustand 3 aus dem Geber gelesen und in MD 1025 eingetragen (Ausnah-
me Lineargeber). Ist ein inkrementelles Messsystem vorhanden, wird eine 0 in
MD 1025 eingetragen. Anhand dieser Geber-ID erkennt die NC, ob der Geber
getauscht wurde und nimmt gegebenenfalls nach Tausch daraufhin die Justa-
gekennung zuriick.
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2.1 Motormesssystem

Bei Lineargebern wird wie bisher im Hochlauf die Seriennummer des Gebers
mit der in MD 1025 eingetragenen Nummer verglichen. Bei Nichtlibereinstim-
mung wird die Rotor-/Pollageidentifikation angestof3en und in MD 1025 eine O
eingetragen. Erst nach erfolgreicher Rotor-/Pollageidentifikation in Hochlaufzu-
stand 5 wird die Geber-Seriennummer in MD 1025 eingetragen und Bootfile-Si-
chern angestof3en. Der Alarm 300604 “Motorgeber ist nicht justiert” weist auf
den Sonderfall hin.

Bei einem EnDat_Motormesssystem wurde festgestellt, dass die Seriennummer
des Messsystems nicht mit der hinterlegten Seriennummer tbereinstimmt, d.h.
der Geber ist noch nicht mit diesem Antrieb gelaufen.

Abhilfe bei 1FN3-Linearmotoren:

Messen Sie die Rotorlageverschiebung zur EMK des U-R-Stranges aus und
addieren Sie den Wert auf MD 1016: MD_COMMUTATION_ANGLE_OFFSET
(Kommutierungswinkeloffset). Setzen Sie anschliel3end

MD 1017: STARTUP_ASSISTENCE (Inbetriebnahmehilfe) auf “~1", um die Se-
riennummer des EnDat-Gebers abzuspeichern. Danach Bootfiles sichern und
NCK-Reset ausfiihren.

Zu Ermittlung des Kommutierungswinkeloffsets in MD 1016 stoRen Sie die Ro-
tor-/Pollageidentifikation tber MD 1017 = 1 an. Nach Quittierung des Alarms
wird die Identifikation ausgefihrt.

1703 LEAD_TIME_MOTOR_ENC Querverweis: —
Vorlaufzeit Wandlung Motormesssystem Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
us 0.0 0.0 65 535 UNS.WORD sofort
Das Maschinendatum dient zur Anzeige bzw. Diagnose der Vorlaufzeit fur die
Wandler des Motor-Messsystems. Die Vorlaufzeit fur Wandler wird benétigt,
wenn die Wandlerzeiten gréRer sind als die ASIC-Taktzeit. Gliltigkeit besitzt
dieses Maschinendatum nur bei indirektem Messsystem.
1790 ENC_TYPE_MOTOR Querverweis: —
Messkreistyp indirektes Messsystem Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.0 -1.0 32767 WORD sofort
Dieses Maschinendatum zeigt die Messkreiscodenummer des indirekten
Messsystems (Motor) an.
Tabelle 2-3 Messkreistyp indirektes Messsystem
0 IPU (V) Spannungsrohsignale
1-15 reserviert
16 EnDat-Geber
48 SSI-Geber
Die beiden folgenden Maschinendaten sind in Kapitel DM1/2 2.5.4 ausfuhrlich
beschrieben.
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2.1 Motormesssystem

1055 MARKER_DIST nur 840D | Querverweis: —
Referenzmarkenabstand bei abstandskodiertem Messsystem | Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
rot: Grad 20.0 0.0 90.0 FLOAT PowerOn
lin: mm 20.0 0.0 1 000.0
Das Antriebsmaschinendatum MD 1055 entspricht dem NC-Maschinendatum
MD 34300: ENC_REFP_MARKER_DIST.
MD 1055 ist motorseitig, MD 34300 lastseitig.
1056 MARKER_DIST_DIFF nur 840D | Querverweis: —
Unterschied der Abstande Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
rot: Grad 0.02 0.0 45.0 FLOAT PowerOn
lin: mm 0.02 0.0 500.0
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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2.2 Direktes Lagemesssystem
1007 ‘ ENC_RESOL_DIRECT Querverweis: —
Geberstrichzahl direktes Messsystem (DM) Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

- 0 0 2 147 483 647 UNS.DWORD Power On
Eingabe der Geber-Inkremente pro Umdrehung bei einem linearen bzw. rotatori-
schen direkten Messsystem.

Bei Synchronmaschinen mit linearem EnDat-Geber als direktes Messsystem,
wird MD 1034 aus dem Geber gelesen.
Bei Synchronmaschinen mit rotatorischen EnDat-Geber als direktes Mess-
system, wird MD 1034 mit O vorbesetzt.
Hinweis
Bei einem EnDat Geber werden die MD 1007, MD 1031 und MD 1032 aus dem
Geber gelesen.

1030 ACTUAL_VALUE_CONFIG_DIRECT Querverweis: —

Konfiguration Istwerterfassung, direktes Messsystem (DM) Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

Hex 0000 0000 C018 UNS.WORD Power On
Eingabe der Konfiguration fur Istwertfunktionen bezogen auf das
SIMODRIVE-System 611D, direktes Messsystem.

Tabelle 2-4 Konfiguration Istwerterfassung, direktes Messsystem

Bit -Nr. Bedeutung Hinweis

Bit0—-2 reserviert

Bit 3 Gebertyp 0 = Inkrementalgeber

1 = Absolutgeber mit EnDat-/SSI-Schnittstelle

Bit 4 konstruktive Ausfuhrung des Messsy- 0 = rotatorisches Messsystem

stems 1 = lineares Messsystem

Bit 5-13 nicht belegt

Bit 14 Ubertragungsrate EnDat 00 =100 kHz (Standard)

Bit 15 01 =500 kHz

10 =1 MHz
ab SW 4.2 11= 2 MHz
® Beirotatorischen Gebern wird der Wert aus MD 1005
mit der aus dem EnDat-Geber ausgelesenen Strich-
zahl verglichen und bei Abweichung wird der Alarm
300799 "Sichern Boot” gesetzt.
® Bei LinearmaR3staben mit EnDat, wird der ausgelesene
Wert der Gitterteilung direkt in
MD 1005 geschrieben.
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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1031 ENC_ABS_TURNS_DIRECT Querverweis: —
Multiturn Auflésung Absolutwertgeber Motor (DM) Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

U 4 096.0 0.0 65 535.0 UNS.WORD Power On
Anzahl der darstellbaren Umdrehungen des Absolutwertgebers, direktes Mess-
system. Der Wert ist nur lesbar.

1032 ENC_ABS_RESOL_DIRECT Querverweis: —
Messschritte der Absolutspur Motor Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit:}) Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 8192 0 2 147 483 647 UNS.DWORD Power On

1) Auflésung des Motorabsolutgebers:

Linear: nm

Rotatorisch: Messpulse pro Umdrehung.

1033 ENC_ABS_DIAGNOSIS_DIRECT Querverweis: —
direkter Messkreis Absolutspur, Diagnose Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 64 767 UNS.WORD sofort
Tabelle 2-5 Diagnosebits, direkter Messkreis
Bit -Nr. Bedeutung Hinweis
Bit 0 Beleuchtung ausgefallen
Bit 1 Signalamplitude zu klein
Bit 2 Positionswert fehlerhaft
Bit 3 Uberspannung
Bit 4 Unterspannung
Bit5 Uberstrom
Bit 6 Batteriewechsel erforderlich
Bit 7 Kontrollcheckfehler ab SW 4.2, Synchron-Linearmotor
ab SW 6.1
Sind Bit 7 und Bit 13 gesetzt, so wird auf 'Geber-
spuren passen nicht zusammen’ erkannt. (Ge-
ber defekt).
Bit 8 EnDat-Geber falsche Uberlappung ab SW 4.2, Synchron-Linearmotor
Bit 9 C/D-Spur bei Geber ERN1387 fehlerhaft oder
EQN-Geber angeschlossen oder falsch parame-
triert (nicht auf EQN, MD 1011)
Bit 10 Protokoll nicht abbrechbar oder alte HW
Bit 11 SSI-Pegel an Datenleitung erkannt oder kein
Geber angeschlossen oder falsches Geber-Ka-
bel ERN statt EQN
Bit 12 TIMEOUT bei Messwertlesen Sind Bit 12 und Bit 15 gesetzt, so wird Fehler
Nullpegeluberwachung-SSI ausgelost.
Bit 13 CRC-Fehler Sind Bit 7 und Bit 13 gesetzt, so wird auf 'Geber-

spuren passen nicht zusammen’ erkannt. (Ge-
ber defekt).
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Tabelle 2-5 Diagnosebits, direkter Messkreis
Bit -Nr. Bedeutung Hinweis
Bit 14 Falsches IPU-Submodul fir direktes Messsignal | Nur bei 611D Erweiterung
Geber meldet Alarm Sind Bit 14 und Bit 15 gesetzt, so wird Fehler
Ruhepegeluberwachung-SSI ausgelost.
Bit 15 Messgeber defekt Sind Bit 12 und Bit 15 gesetzt, so wird Fehler
Nullpegeluberwachung-SSI ausgelost.
Sind Bit 14 und Bit 15 gesetzt, so wird Fehler
Ruhepegeluberwachung-SSI ausgelost.
1038 SERIAL_NO_ENCODER_DM nur 840D | Querverweis: —
Seriennummer direktes Messsystem Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ 1/1
ROT/LIN
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 2 147 483 647 UNS.DWORD Power On
Die Seriennummer des direkten absoluten Messsystems wird beim Hochlauf in
den Sollzustand 3 aus dem Geber gelesen und in MD 1038 eingetragen. Ist ein
inkrementelles Messsystem vorhanden, wird eine 0 in MD 1038 geschrieben.
1704 LEAD_TIME_DIRECT_ENC Querverweis: —
Vorlaufzeit Wandlung direktes Messsystem Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
us 0 0 65 535 UNS.WORD sofort
Das Maschinendatum dient zur Anzeige bzw. Diagnose der Vorlaufzeit fur die
Wandler bei direktem Messsystem. Die Vorlaufzeit fur Wandler wird benétigt,
wenn die Wandlerzeiten gréRer sind als die ASIC-Taktzeit. Gliltigkeit besitzt
dieses Maschinendatum nur bei direktem Messsystem.
1791 ENC_TYPE_DIRECT Querverweis: —
Messkreistyp direktes Messsystem Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 -1 32767 WORD sofort
Dieses Maschinendatum zeigt die Messkreiscodenummer des direkten Mess-
systems — falls es gesteckt ist — an.
Tabelle 2-6 Messkreistyp direktes Messsystem
-1 kein Messsystem vorhanden
0 IPU (V) Spannungsrohsignale
1 IPU (C) Stromrohsignale (VSA)
2-15 reserviert
16 EnDat-Geber
48 SSI-Geber
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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2.3 SSI-Geber
611D ab
SW 5.01.06
1027 ENC_CONFIG nur 840D | Querverweis: —
IM Konfiguration Geber Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex 0 0 FFFF UNS.WORD Power On
Bit Wert Bedeutung
9 reserviert
10 0 SSI-Geber, Messwert-Code
Gray-Code
1 Dual-Code (= Binar-Code)
11 0 SSI-Geber
rechtsbiindig
1 Tannenbaumformat
12 0 SSI-Geber, Parity aktiv
nein
1 ja
13 0 SSI-Geber
ungerade Paritét
gerade Paritat
14 0 SSI-Geber
kein Alarmbit vorhanden
1 Alarmbit vorhanden
15 0 SSI-Geber
kein SSI-Geber vorhanden
1 SSI-Geber vorhanden
1028 NO_TRANSMISSION_BITS nur 840D | Querverweis: —
IM Telegrammlénge SSI Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 25 0 25 UNS.WORD Power On

Die Lange bezeichnet die gesamte Ubertragene Telegrammlénge einschlief3lich
aller Parity- oder Alarmbits. Wird z.B. angegeben “24 Bits plus 1 Alarmbit”, dann
ist hier 25 einzutragen. Jeder Geberhersteller hat einen eigenen Namen fir das
Alarmbit. Bei manchen heif3t es z.B. “Power Failure Bit”.
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1037 ENC_CONFIG_DIRECT nur 840D | Querverweis: —
Konfiguration Geber DM Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex 0 0 FFFF UNS.WORD Power On
Bit Wert Bedeutung
9 0 SSI-Geber
SSI-Geber hat Inkrementalspuren
1 SSI-Geber hat keine Inkrementalspuren
10 0 SSI-Geber, Messwert-Code
Gray-Code
Dual-Code (= Binar-Code)
11 0 SSI-Geber
rechtsbiindig
1 Tannenbaumformat
12 0 SSI-Geber, Parity aktiv
nein
1 ja
13 0 SSI-Geber
ungerade Paritét
1 gerade Paritat
14 0 SSI-Geber
kein Alarmbit vorhanden
Alarmbit vorhanden
15 0 SSI-Geber
kein SSI-Geber vorhanden
1 SSI-Geber vorhanden
1041 NO_TRANSMISSION_BITS_DM nur 840D | Querverweis: —
DM Telegrammlénge SSI Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 25 0 25 UNS.WORD Power On
Die Lange bezeichnet die gesamte Ubertragene Telegrammlénge einschlief3lich
aller Parity- oder Alarmbits. Wird z.B. angegeben “24 Bits plus 1 Power Failure
Bit”, dann ist hier 25 einzutragen.
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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2.31 Parametrierung der SSI-Geber

SSI-Geber ein-
schalten

Parity-Bit

Alarmbit

Auflosung pro Um-
drehung

Auflosung des
Langenmesssy-
stems

Anzahl der Umdre-
hungen

Die SSI-Geberauswertung erfolgt mit einer Regelungsbaugruppe ab z.B.
6SN1118-0DG21-0AA1L.

Um einen SSI-Geber zu parametrieren, muss zuerst das MD 1027/MD 1037.Bit
15 gesetzt werden.

Wenn ein Parity-Bit im SSI-Protokoll Ubertragen wird, dann wird angenommen,
es ist das letzte Bit im Telegramm. SSI-Geber, deren Parity-Bit nicht an letzter
Stelle steht, sind nicht auswertbar.

Motormesssystem: MD 1027 Bit 12 = 1

Direktes Messsystem: MD 1037 Bit 12 =1

Die Art des Parity wird in MD 1027 Bit 13 eingestellt. Bei gerader Paritat wird
das Bit so erganzt, dass die Anzahl aller gesetzten Bits einschlielich des Pari-
ty-Bits gerade wird. Entsprechend gilt die ungerade Paritét.

Verschiedene SSI-Geber tUbertragen noch ein Alarmbit. Es wird angenommen,
dass es an letzter Stelle im Telegramm steht. Wird auch noch ein Parity-Bit
Ubertragen, dann steht das Alarmbit an vorletzter Stelle im Telegramm. Mehrere
Alarmbits oder Alarmbits, die an anderer als oben angeflhrter Stelle stehen,
sind nicht auswertbar.

Motormesssystem: MD 1027 Bit 14 = 1

Direktes Messsystem: MD 1037 Bit 14 =1

Die Auflésung pro Umdrehung bezieht sich auf eine Umdrehung des Gebers.
Sie ist ins Maschinendatum MD 1022 (1032 fur das direkte Messsystem) einzu-
tragen. Z.B. steht im Datenblatt fiir einen Geber: Auflésung=12 Bits. Dann muss
212 = 4096 in MD 1022 eingetragen werden. Bei Multiturn-Gebern muss hier ein
Wert gleich 2" (n ganzzahlig) stehen. Bei Singleturn-Gebern ist es beliebig.

Die Auflésung des Langenmesssystems wird in Nanometern in das Maschinen-
datum MD 1022 eingetragen. Dieses Datum hat bei Drehgebern eine andere
Bedeutung. Die eingetragene Auflésung bezieht sich immer auf das LSB des
Datenbits, das direkt dem Parity- bzw. Alarmbit folgt. Bei evt. Nullbits zwischen
den Parity-/Alarmbit und dem LSB der Datenbits bezieht sich die Auflésung
trotzdem auf das Bit, das den Parity-/Alarmbits unmittelbar folgt. Weiterhin wird
angenommen, dass vorangestellte Nullbits wirklich immer Null sind; d.h. sie
werden intern nicht ausmaskiert.

Bei Singleturn-Gebern muss ins Maschinendatum MD 1021 (1031 fir das direk-
te Messsystem) immer eine “0” oder eine “1” eingetragen werden. Bei Multiturn-
Gebern wird hier die Anzahl der auflésbaren Umdrehungen eingetragen. Die
Anzahl der auflésbaren Umdrehungen kann auch ungleich 2" (mit n ganzzahlig)
sein. Z.B. steht in einem Datenblatt: “4096 Schritt/Umdrehung und 4096 Umdre-
hungen (24 Bit)” Dann ist die richtige Parametrierung:

MD 1021 = 4096, MD 1022 = 4096.
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Rechtsbiindiges
Format
(MD 1027/MD 1037,

Bit 11 =0)
Tannenbaumfor-
mat

(MD 1027/MD 1037
Bit11 = 1)

DG1/2-18

Alle relevanten Datenbits stehen rechtsbiindig im Telegramm, d.h. sie kommen
zeitlich an letzter Stelle. Ausgenommen sind das Parity- und das Alarmbit. Sind
irgendwo Nullen fest vorhanden, so werden sie im Telegramm vorangestellt, sie
kommen zeitlich als erste Bits. Die Anzahl aller relevanten Bits ergibt sich aus
MD 1027/1037 Bit 12 (Parity, letzte Stelle im Telegramm),

MD 1027/1037 Bit 14 (Alarm, letzte/vorletzte Stelle im Telegramm), aus

MD 1022/1032 (Anzahl Inkremente pro Umdrehung) und aus

MD 1021/1031 (Anzahl auflésbare Umdrehungen). Die Anzahl aller vorange-
stellten Nullbits ergibt sich also aus:

Telegrammlédnge — Anzahl Singleturnbits — Anzahl Multiturnbits — Anzahl
Parity-Bit — Anzahl Alarm-Bit

Gibt es also keine Nullbits zwischen den Singleturnbits und dem Parity/Alarmbit
oder dem Ende des Telegramms, dann kann in MD 1027 Bit 11 eine “0” einge-
tragen werden. Bei L&ngenmesssystemen wird immer ein rechtsbindiges For-
mat angenommen.

Beim Tannenbaumformat kénnen sowohl vorangestellte als auch nachgestellte
Nullbits auftreten. Hier bleibt in der Regel bei einer konstanten Telegrammlénge
der Ubergang von Singleturninformation zu Multiturninformation an der selben
Bitposition. Weit verbreitet sind das Tannenbaumformat bei 25 Bits Telegramm-
langen. Hier ist die Aufteilung zwischen Multiturninformation und Singleturninfor-
mation (inklusive Alarm/Paritybit) 12/13. Das heif3t, in den obersten 12 Bits ist
immer die Multiturninfo zu lesen, unabhangig davon, ob die Anzahl der auflés-
baren Umdrehungen auch 12 Bits betragt (evtl fihrende Nullbits).

Fur die gangigen Telegrammlangen von 21, 24 und 25 Bits gibt es folgende
Annahmen Uber die Aufteilung der Informationen:

Telegrammlédnge Aufteilung Multiturn-/Singleturninformation
25 12/13
24 12/12
21 9/12

Alle nicht angegebenen Telegrammlangen haben aufgrund der Annahme von
Multiturn = O ein praktisch linksbindiges Format.

Sollte MD 1022/1032 (+Parity+Alarm) nicht in die vorangenommene Singletur-
ninfolange hineinpassen, dann wird die Singleturninfolange entsprechend er-

weitert und die Multiturninfolange entsprechend gekirzt, um auch andere Ge-
bertypen eingeben zu kdnnen.

Beispiel: Telegrammlange = 25, Multiturn = 16 Umdr., Singleturn = 217 Inkr/
Umdr, ein Alarm-, kein Parity-Bit:

Dann wird bei Tannenbaumformat 17+1 = 1 8 Bits Singleturninfo und 25-18 = 7
Multiturninfobits angenommen. Da die Multiturninformation nur 4 Bits hat, sind
die ersten 3 Bits vorangestellte Nullbits.

Sollte MD 1021/1031 nicht in die vorangenommene Multiturninfolange hinein-
passen, dann wird die Multiturninfolange entsprechend erweitert und die Single-
turninfoldnge entsprechend gekirzt, um auch andere Gebertypen eingeben zu
kdnnen.

Beispiel 2: Telegrammlé&nge = 25, Multiturn = 8192 Umdr., Singleturn = 64, kein
Alarmbit, 1 Parity:

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved

SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010



08.06 Geberparametrierung (DG1)
2.3 SSI-Geber

Die Multiturninfolange ist 13 Bits, eins mehr als vorangenommen. Daher wird
die Singleturninfo um eins gekurzt, und mit der Aufteilung 13/12 weitergearbei-
tet. Da die Singleturninfolange 6 Bits sind, ergibt sich folgende Aufteilung:

13 Bits Multiturn/6 Bits Singleturn/5 Nullbits/Parity-Bit.

Dual-/Gray-Code Die meisten SSI-Geber gibt es in Gray-Code. Dies ist die Voreinstellung in
MD 1027/1037, Bit 10 = 0.

2.3.2  Zyklischer AnstoB der SSI-Ubertragung

Einschalten Der zyklische AnstoR ist nur bei direkten Messsystemen erlaubt. Es wird tiber
folgendes Bit eingeschaltet:
Direktes Messsystem: MD 1037 Bit 9 = 1

233 SSI Geberiiberwachung (ab SW 5.01.06)

Wenn ein absoluter Geber mit SSI Schnittstelle als direktes Messsystem einge-
setzt wird, wird stetig gepruft, ob die Kommunikation zwischen Antrieb und Ge-
ber richtig funktioniert.

Es existieren zwei Arten von Uberwachung:
* Ruhepegeliberwachung

Gepruft wird, ob die Datenleitung “high” ist, wenn kein Datenverkehr stattfin-
det.

* Nullpegeliberwachung (Aktivpegeliberwachung)

Gepruft wird, ob nach dem Telegramm wéahrend der Monoflopzeit die Daten-
leitung “low” ist.

Mit den beiden Uberwachungen, kann auch ein Bruch einer Leitungsader (Data,
CLK, Versorgung) erkannt werden.

Im Fehlerfall wird der Power-On-Fehler 300505 “Messkreisfehler Absolutspur”
ausgegeben.

Die Fehlerursache wird im MD 1033 angezeigt:
® Bit 12 und Bit 15: Fehler Nullpegeliberwachung-SSI

® Bit 14 und Bit 15: Fehler Ruhepegeliberwachung-SSI
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SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010 DG1/2-19



Geberparametrierung (DG1) 08.06

2.3 SSI-Geber

234 Randbedingungen

Mithorsysteme

Getriebefaktoren/
Auflosungsreduk-
tion/Modulo-Rech -
nung

Linearmesssyste-
me

DG1/2-20

Achtung!

Das SIDA-ASIC kann nur SSI-Protokolllangen von 14 oder 26 Bits bearbeiten.
D.h., auch bei einem 25-Bit-Protokoll wird tatsachlich noch ein weiterer Clock
ausgegeben, was im Normalfall dazu fiihrt, dass ein zweites Datenwort vom
Geber angefordert wird. Das Ausbleiben der weiteren Clocks fuhrt dann zum
Abbruch des zweiten Protokolls. Falls andere Systeme Uber einen zusétzlichen
T-Stecker die Protokolle mithéren wollten, kann das zu einer Fehlermeldung
von Seiten des Fremdsystems kommen. Dies hat die Ursache darin, dass viele
Systeme noch den Pegel der Datenleitung nach dem letzten Datenbit Uberpri-
fen. Er muss nach der Ubertragung noch eine Zeit lang “0” sein.

Einige SSI-Geber kdnnen so programmiert werden, dass an der Mechanik vor-
handene Getriebe zwischen Motor und Last auf den Motor zurtickgerechnet
werden kdnnen. Weiterhin gibt es noch Programmiermadglichkeiten, gerade bei
Rundtischen, eine Modulo-Rechnung im Geber vorzunehmen. Dies ist alles
nicht zulassig aber auch nicht nétig, da die NC alle diese Funktionen selbst
tibernehmen kann.

Da es bei Linearmesssystemen keine Multi-/Singleturnbits gibt, haben alle Bits
die Bedeutung einer Lange. Die Langenauflésung des Bits links vom Alarm-/Pa-
rity-Bit muss als Parameter eingegeben werden (MD 1022/1032). Dabei ist es
unbedeutend, ob dies schon das erste Datenbit ist, oder ob es sich noch um ein
Nullbit handelt. Es wird daher angenommen, dass alle evt. vorhandenen Null-
bits, sei es vor oder nach den eigentlichen Datenbits, auch fest auf “0” liegen.
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2.3.5 Alarme

Tabelle 2-7

2.3 SSI-Geber

Parametrierfehler

Fehlernum-
mer

Bedeutung

301710

Fehler tritt auf, wenn bei einem SSI-Geber als IM nichts in MD 1022
(Auflésung Singleturn) eingetragen wurde.

301711

Fehler tritt auf, wenn bei einem SSI-Geber als IM die Gesamtanzahl
der parametrierten Bits (MD 1027, MD 1021, MD 1022) gr6R3er als die
Telegrammlange (MD 1028) ist.

301712

Fehler tritt auf, wenn bei einem linearen SSI-Geber als IM (MD
1027.Bit4 = 1) etwas in der Multiturninformation (MD 1021) steht, das
groRer als 1 ist.

301713

Fehler tritt auf, wenn bei einem SSI-Geber als DM nichts in MD 1032
(Auflésung Singleturn) eingetragen wurde.

301714

Fehler tritt auf, wenn bei einem SSI-Geber als DM die Gesamtanzahl
der parametrierten Bits (MD 1037, MD 1031, MD 1032) gr6R3er als die
Telegrammlange (MD 1041) ist.

301715

Fehler tritt auf, wenn bei einem linearen SSI-Geber als DM (MD
1037.Bit4 = 1) etwas in der Multiturninformation (MD 1031) steht, das
groRer als 1 ist.

301716

Fehler tritt auf, wenn ein SSI-Geber als DM ein Geber ohne Inkremen-
talspuren eingestellt wurde (MD 1037.Bit 9=1), aber nicht die richtige
Hardware dafiir vorhanden ist.

301717

Fehler tritt auf, wenn bei einem SSI-Geber als DM ohne Inkremental-
spuren der Clockcycle von der NC so schnell ist, dass eine SSI-Uber-
tragung nicht in eine Clockcycleperiode fallt. Abhilfe ist, die SSI-Uber-
tragung Uber MD 1030.Bit 14-15 zu beschleunigen.
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Platz fir Notizen

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
DG1/2-22 SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010



08.06 Geberparametrierung (DG1)
6 Beispiel

Randbedingungen 3

keine

Datenbeschreibungen (MD,SD) 4

siehe Kapitel 2

Signalbeschreibungen 5

keine
[ |
Beispiel 6
kein
[ |
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6 Beispiel

Platz fir Notizen
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Geberparametrierung (DG1)

Datenfelder, Listen

7.2 Direktes Lagemesssystem

71 Motormesssystem

Tabelle 7-1 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1005 ENC_RESOL_MOTOR[DRX] Geberstrichzahl Motormesssystem VSA/HSA/SLM
1008 ENC_PHASE_ERROR_CORRECTION[DRX] | Geberphasenfehlerkorrektur IM VSA/HSA/SLM
1011 ACTUAL_VALUE_CONFIG[DRX] Konfiguration Istwerterfassung IM VSA/HSA/SLM
1016 COMMUTATION_ANGLE_OFFSET Kommutierungswinkelofset VSA/SLM
1017 STARTUP_ASSISTANCE Kommutierungsofsetwinkel bestimmen VSA/SLM
1021 ENC_ABS_TURNS_MOTOR Multiturn-Aufl. Absolutwertg. Motor VSA/HSA/SLM
1022 ENC_ABS_RESOL_MOTOR Messschritte der Absolutspur Motor VSA/HSA/SLM
1023 ENC_ABS_DIAGNOSIS_MOTOR Diagnose Messkreis Motor Absolutspur VSA/HSA/SLM
1025 SERIAL_NO_ENCODER Seriennummer Motormesssystem VSA/HSA/SLM
1055 MAKER_DIST Referenzmarkenabstand bei abstands- VSA/SLM

kodiertem Messsystem

1056 MAKER_DIST_DIFF Unterschied der Abstande VSA/SLM
1703 LEAD_TIME_MOTOR_ENC Vorlaufzeit Wandlung Motor-Messsystem | VSA/HSA/SLM
1790 ENC_TYPE_MOTOR Messkreistyp indirektes Messsystem VSA/HSA/SLM

7.2 Direktes Lagemesssystem

Tabelle 7-2 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1007 ENC_RESOL_DIRECT[DRX] Geberstrichzahl direktes Messsystem VSA/HSA/SLM
1030 ACTUAL_VALUE_CONFIG_DIRECT Konfiguration Istwerterfassung DM VSA/HSA/SLM
1031 ENC_ABS_TURNS_DIRECT Multiturn-Auflésung Absolutgeber DM VSA/HSA/SLM
1032 ENC_ABS_RESOL_DIRECT Messschritte der Absolutspur DM VSA/HSA/SLM
1033 ENC_ABS_DIAGNOSIS_DIRECT Diagnose dir. Messsystem Absolutspur VSA/HSA/SLM
1038 SERIAL_NO_ENCODER_DM Seriennummer direktes Messsystem VSA/HSA/SLM
1704 LEAD_TIME_DIRECT_ENC Vorlaufzeit Wandlung direktes VSA/HSA/SLM

Messsystem

1791 ENC_TYPE_DIRECT Messkreistyp direktes Messsystem VSA/HSA/SLM
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Geberparametrierung (DG1) 08.06
7.3 SSI-Geber
7.3 SSI-Geber
Tabelle 7-3 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1027 ENC_CONFIG IM Konfiguration Geber VSA/HSA/SLM
1028 NO_TRANSMISSION_BITS IM Telegrammlénge SSI VSA/HSA/SLM
1037 ENC_CONFIG_DIRECT Konfiguration Geber DM VSA/HSA/SLM
1041 NO_TRANSMISSION_BITS_DM DM Telegrammlénge SSI VSA/HSA/SLM
|
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08.06 Parameter fiir Linearmotoren (DL1)
1 Kurzbeschreibung

Kurzbeschreibung

Motor- und Die Motor- und Leistungsteilparameter werden wahrend der Inbetriebnahme mit

Leistungsteil - dem Inbetriebnahme-Tool (HMI Advanced) aus MLFB-Listen ausgewéhlt und in

auswahl den entsprechenden Antriebs-Maschinendaten gespeichert. Das Berechnen

Reglerdaten
berechnen

der Reglerdaten wird dabei automatisch durchgefihrt.

Mit der Bedienhandlung Reglerdaten berechnen werden aus den Motor- und
Leistungsteildaten die Parameter fiir den Strom-/ Geschwindigkeitsregler und
die Momenten-/Leistungsteilgrenzen berechnet.

Dies ist immer dann notwendig, wenn ein Maschinendatum das in die
Berechnung eingeht nachtréglich von Hand geéandert wird.

Ist der Geschwindigkeitsregler schon optimiert, gehen die Daten verloren und
werden mit den neu berechneten Einstellwerten tiberschrieben (eventuell
vorher sichern).

Ausnahme ist das Andern des MD 1104: MOTOR_MAX_CURRENT. Hier kann,
wenn die Momenten- und Leistungsgrenze mit angepasst wird, auf das
Berechnen der Reglerdaten verzichtet werden.
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1 Kurzbeschreibung
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03.07 Parameter fiir Linearmotoren (DL1)

2.1 Parameter der Linearmotoren

Ausfuhrliche Beschreibung

2.1 Parameter der Linearmotoren
1019 CURRENT_ROTORPOS_IDENT nur 840D Querverweis: —
Strom Rotor-/Pollageidentifikation Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 12.0 0.0 100.0 FLOAT sofort

Die Prozenteingabe von MD 1019 bezieht sich auf das

MD 1104: MOTOR_MAX_CURRENT

Mit dem eingegebenen Strom wird die Rotor-/Pollageidentifikation durchgefuhrt.
Der Strom muss fur den verwendeten Motor so gewahlt werden, dass sich ein

eindeutiges Messsignal ergibt.

i t Warnung
Durch eine Erhéhung des Stromes wird die Genauigkeit der Messung verbes-

sert aber auch die Bewegung des Motors groR3er.

Um eine optimale Einstellung fur MD 1019 zu erhalten, wird empfohlen die Mes-
sung testweise mit MD 1736: TEST_ROTORPOS_IDENT zu starten und in
MD 1737: DIFF_ROTORPOS_IDENT die Genauigkeit zu kontrollieren.

1020 MAX_MOVE_ROTORPOS_IDENT nur
Maximale Bewegung Rotor-/Pollageidentifikation Relevant:
VSA/SLM
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp:
mm 5.0 0.0 30.0 FLOAT

840D Querverweis: —

Schutzstufe:
2/4

Wirksamkeit:
sofort

Die Rotor-/Pollageidentifikation kann bei ungebremsten Motoren zu einer mehr
oder weniger grof3en Verdrehung fiihren. Ist die Verdrehung gréRer als der im
Maschinendatum eingetragene Wert, wird der Alarm 300611, unzuléssige Be-

wegung bei Rotor-/Pollageidentifikation, abgesetzt.
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Parameter fiir Linearmotoren (DL1)

08.06

2.1 Parameter der Linearmotoren

1024 DIVISION_LIN_SCALE nur 840D Querverweis: —
Gitterteilung Motormesssystem Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

nm 20 000 0 2 147 483 647 UNS.DWORD PowerOn
Gitterteilung des Motormesssystems (nicht 810D)

Die vom Anwender eingetragene Gitterteilung wird mit der aus dem Geber
direkt ausgelesenen Gitterteilung verglichen. Bei einer Differenz wird Fehler
300799 "Sichern Boot” ausgegeben. Gilt nur fur EnDat-Messsystem.
1034 DIVISION_LIN_SCALE_DM nur 840D Querverweis: —
Gitterteilung direktes Messsystem Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

nm 20 000 0 2 147 483 647 UNS.DWORD PowerOn
Gitterteilung des direkten Messsystems (nicht 810D)

Der Antrieb liest automatisch die Gitterteilung und schreibt sie in MD 1034.

1113 FORCE_CURRENT_RATIO Querverweis: —

Kraftkonstante Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

N/A 0.0 0.0 2000.0 FLOAT PowerOn
Eingabe der Kraftkonstante anhand des Motordatenblattes (Fremdmotor) bzw.
automatische Parametrierung mit der Eingabe und Ubernahme der Motorcode-
Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE. Die Kraftkonstante ist der Quotient aus Nenn-
kraft/Nennstrom (effektiv) bei Synchron-Linearmotoren .

1114 EMF_VOLTAGE Querverweis: —

Spannungskonstante Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

Vs/m 0.0 0.0 10 000.0 FLOAT PowerOn
Eingabe der Spannungskonstante anhand des Motordatenblattes (Fremdmotor)
bzw. automatische Parametrierung mit der Eingabe und Ubernahme der Motor-
code-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE.
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08.06 Parameter fiir Linearmotoren (DL1)
2.1 Parameter der Linearmotoren
117 MOTOR_MASS Querverweis: —
Motormasse Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
kg 0.0 0.0 500.0 FLOAT sofort
Eingabe der Motormasse anhand des Motordatenblattes (Fremdmotor) bzw.
automatische Parametrierung mit der Eingabe und Ubernahme der Motorcode-
Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE.
Hinweis
Ist das Primarteil fixiert und das Sekundarteil wird bewegt, muss hier die Masse
des Sekundarteils eingetragen werden.
Das MD geht in die Reglerdatenberechnung ein.
1146 MOTOR_MAX_ALLOWED_SPEED Querverweis: —
Motormaximalgeschwindigkeit Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
m/min 0.0 0.0 100 000.0 FLOAT PowerOn

Eingabe der Motormaximalgeschwindigkeit anhand des Motordatenblattes
(Fremdmotor) bzw. durch automatische Parametrierung mit der Eingabe und
Ubernahme der Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE.

Dieses MD geht in die Reglerdatenberechnung ein.

Uberschreitet der Geschwindigkeitsistwert die Geschwindigkeitsbegrenzung
(MD 1147) um mehr als 4 Prozent, wird die motorische Kraftgrenze intern auf
Null gesetzt. d.h. es wird eine Beschleunigung verhindert.

Unterschreitet die Geschwindigkeit den Wert von MD 1146 + 2%, wird auch die
Kraftgrenze auf ihren urspriinglichen Wert zurtickgesetzt.

Bei entsprechender Einstellung ist ein Ansprechen der Uberwachung "Dreh-
zahlregler am Anschlag” (Ansprechschwelle MD 1606 > MD 1146 und An-
sprechzeit > MD 1605) mdglich.
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Parameter fiir Linearmotoren (DL1) 08.06

2.1 Parameter der Linearmotoren

1147

m/min

Einheit:

SPEED_LIMIT Querverweis: —

Geschwindig

Standard:
120.0

keitsbegrenzung Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0.0 100 000.0 FLOAT sofort

Eingabe der maximal zulassigen Geschwindigkeit des Motors bzw. es wird eine
automatische Parametrierung (Initialisierung) tber die Bedienhandlung Regler-
daten berechnen anhand der Maschinendaten

VSA: MD 1400: MOTOR_RATED_SPEED x 110 %

durchgefiihrt. Uberschreitet die Geschwindigkeit die Geschwindigkeitsbegren-
zung (MD 1147) um mehr als 4 Prozent, wird die motorische Kraftgrenze intern
auf Null gesetzt, d.h. es wird eine weitere Beschleunigung verhindert.

Unterschreitet die Motoristgeschwindigkeit den Wert von MD 1147 + 2%, wird
auch die Kraftgrenze auf ihren urspriinglichen Wert zurlickgesetzt.

Bei entsprechender Einstellung ist ein Ansprechen der Uberwachung "Dreh-
zahlregler am Anschlag” (Ansprechschwelle MD 1606 > MD 1147 und An-
sprechzeit > MD 1605) mdglich.

1170

mm

Einheit:

POLE_PAIR_PITCH Querverweis: —

Polpaarweite

Standard:
72.0

Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0.0 1 000.0 FLOAT PowerOn

Polpaarweite (nicht 810D)

Eingabe der Polpaarweite des Sekundarteils bei Synchron-Linearmotoren.

1192

%

Einheit:

FORCE_LIMIT_WEIGHT nur 840D Querverweis: —

Gewichtskraft Relevant: Schutzstufe:

Standard:
0.0

VSA/SLM 2/4

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
-100.0 100.0 FLOAT sofort

DL1/2-8

In MD 1192 wird die Gewichtskraft bzw. das der Gewichtskraft entsprechende
Drehmoment eingestellt und die Drehmoment-/Kraftgrenze von NC wirkt sym-
metrisch nach oben und unten um dieses Gewichtsdrehmoment/-kraft. MD 1192
hat die gleiche Einheit wie das NC-Maschinendatum (MD 32460) fur elektroni-
schen Gewichtsausgleich, namlich Prozent bezuglich Stillstandsmoment/-kraft
(=kT*10, bei Synchronmotoren) bzw. Nennmoment (Asynchronmotoren). Um die
Einstellung zu erleichtern gibt es MD 1728, welches den aktuellen Drehmo-
ment/-Kraftsollwert im gleichen Format wie MD 1192 und MD 32460 anzeigt.
Wenn nur die Gewichtskraft wirkt, kann man dann den passenden Wert ablesen
und in MD 1192 und MD 32460 Ubertragen.
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Parameter fiir Linearmotoren (DL1)

2.1 Parameter der Linearmotoren

1193

Einheit:

BALANCE_BY_STOP_C nur 840D Querverweis: —

Gewichtsausgleich bei Stop C Relevant: Schutzstufe:

Standard:
0

VSA/HSA/SLM 2/4

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0 1 UNS.WORD Power On

In MD 1193 wird eingestellt, wie der Moment- bzw. Kraftausgleich wéhrend
Safety Stop C funktionieren soll:

e MD 1193 = 0: Stop C hebt den elektronischen Ausgleich auf.

e MD 1193 = 1: Wahrend Stop C werden die Drehzahl- und
Drehmomentvorsteuersignale intern nicht unterdrtckt.

1230

%

Einheit:

FORCE_LIMIT_1 Querverweis: —

1. Kraftgrenzwert Relevant: Schutzstufe:

Standard:
100.0

VSA/SLM 2/4

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
5.0 900.0 FLOAT sofort

Eingabe der maximalen Kraft bezogen auf das Stillstandskraft des Motors.
Stillstandskraft = MD 1118 « MD 1113

MD 1118: MOTOR_STANDSTILL_CURRENT

MD 1113: FORCE_CURRENT_RATIO

Als Begrenzung wirkt immer das Minimum aus Kraft-, Leistungsbegrenzung.
Fur VSA erfolgt sie Uber die Bedienhandlung Reglerdaten berechnen, wobei
der Wert sich aus folgender Formel ergibt:

MD 1230 = (MD 1104/ MD 1118) « 100 %

Da die Stromgrenze VSA - MD 1104) zuséatzlich die maximal vorgebbare Kraft
begrenzt, fuhrt eine Erhéhung der Kraftgrenze nur dann zu mehr Kraft, wenn
auch ein hoéherer Strom flieBen kann. Eine zusétzliche Anpassung der Strom-
grenze kann dadurch erforderlich sein.

Hinweis

Eine langere Uberlastung des Motors kann zu einer unzuléssig groRen Erwar-
mung (Abschaltung mit Motorlibertemperatur) und auch zur Zerstérung des
Motors fuhren.

1231

Einheit:
%

FORCE_LIMIT_2 Querverweis: —

2. Kraftgrenzwert Relevant: Schutzstufe:

Standard:
100.0

VSA/SLM 2/4

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
5.0 100.0 FLOAT sofort

Die Eingabe des 2. Kraftgrenzwertes versteht sich als Reduktionsfaktor bezo-
gen auf den 1. Kraftgrenzwert (MD 1230). Er wird nur dann wirksam, wenn der
2. Kraftgrenzwert iber NST "Momentengrenze 2" DB 31, ... DBX20.2 angewahlt
wird und die Motordrehzahl den im MD 1232: FORCE_LIMIT_SWITCH_SPEED
eingestellten Wert mit Hysterese (MD 1234) Uberschreitet.
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Parameter fiir Linearmotoren (DL1) 08.06

2.1 Parameter der Linearmotoren

1232 FORCE_LIMIT_SWITCH_SPEED Querverweis: —
Schaltgeschw. von MD 1230 auf MD 1231 Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
m/min 120.0 0.0 100 000.0 FLOAT sofort
Die Eingabe der Umschaltgeschwindigkeit, oberhalb derer auf den 2. Kraft-
grenzwert (MD 1231) umgeschaltet werden kann. Bei der Umschaltung wirkt
eine einstellbare Hysterese (MD 1234). Der 2. Kraftgrenzwert wirkt nur dann,
wenn die Motorgeschwindigkeit die Geschwindigkeitsschwelle mit Hysterese
Uberschreitet und der 2. Kraftgrenzwert iber NST "Momentengrenze 2”
DB 31, ... DBX20.2 angewahlt wurde.
1233 LIMIT_GENERATOR Querverweis: —
Generatorische Begrenzung Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 5.0 100.0 FLOAT sofort
Begrenzung der Kraft im Bremsbetrieb (generatorische Kraftbegrenzung). Die
Begrenzung erfolgt bezogen auf die maximale motorische Kraft
MD 1230: FORCE_LIMIT_1.
Ist die 2. Kraftgrenze aktiv, so ergibt sich der Bezugswert aus
MD 1230: FORCE_LIMIT_1 und MD 1231: FORCE_LIMIT_2.
1234 FORCE_LIMIT_SWITCH_HYST Querverweis: —
Hysterese MD 1232 Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
m/min 3.0 0.0 1000.0000 FLOAT sofort
Eingabe der Hysterese fur die in MD 1232: FORCE_LIMIT_SWITCH_SPEED
eingestellte Umschaltdrehzahl.
1239 FORCE_LIMIT_FOR_SETUP Querverweis: —
Kraftgrenze Einrichtbetrieb Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 1.0000 0.5000 1 000.0 FLOAT sofort
Der Kraftgrenzwert im Einrichtbetrieb bezieht sich auf die Stillstandskraft (VSA)
des Motors (Berechnung siehe MD 1230).
Im Normalbetrieb ist das MD 1239 nicht wirksam. Im Einrichtbetrieb wirkt als
Kraftgrenzwert das Minimum aus den Grenzwerten des Normalbetriebes und
dem in diesem Maschinendatum eingestellten Wert. Der Einrichtbetrieb wird
Uber die Klemme 112 der Ein-/Ruckspeiseeinheit angewahlt.
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
DL1/2-10 SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010




08.06 Parameter fiir Linearmotoren (DL1)
2.1 Parameter der Linearmotoren

1245 CURRENT_SMOOTH_SPEED Querverweis: —
Schwelle geschwindigkeitsabhéangige Fsoll-Glattung Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
m/min 0.0 0.0 100 000.0 FLOAT sofort

Eingabe der Geschwindigkeit, ab der die in MD 1201: CURRENT_FIL-
TER_CONFIG mit dem 2. Filter (Tiefpass) eingeschaltete Kraftsollwertglattung
aktiviert wird. Mit dieser geschwindigkeitsabhangigen Kraftsollwertglattung kann
der Anwender bei htheren Geschwindigkeiten die Geschwindigkeitswelligkeit
verringern (HSA).

Ist der Schwellenwert mit O vorgegeben, so bleibt der Filter im gesamten Ge-
schwindigkeitsbereich als Tiefpass aktiv. Bei anderen Werten werden aus

MD 1245 und MD 1246: CURRENT_SMOOTH_HYSTERESE zwei Umschalt-
geschwindigkeiten errechnet:

v_oben =v_Schwelle + v_Hysterese = MD 1245 + MD 1246
v_unten = v_Schwelle — v_Hysterese = MD 1245 — MD 1246
Funktionalitat:

Die Umschaltung von Durchgriff auf Tiefpass, wenn der Betrag der Ist-Ge-
schwindigkeit den Wert v_oben tberschreitet (Jv_ist| >= v_oben). Umgekehrt
wird von Tiefpass auf Durchgriff umgeschaltet, wenn der Betrag der Ist-Ge-
schwindigkeit kleiner als v_unten wird (lv_istl < v_unten). Wird fur die Hysterese
der Wert Null gewahlt, so sind die beiden Umschaltgeschwindigkeiten gleich.

Hinweis

Die Geschwindigkeitsschwelle ist nur dann wirksam, wenn Filter 2 als Tiefpass
konfiguriert ist. Dieses Maschinendatum hat keine Auswirkung auf die Rege-

lung.
1246 CURRENT_SMOOTH_HYSTERESIS nur 840D Querverweis: —
Hysterese geschwindigkeitsabhéangige Fsoll-Glattung Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
m/min 3.0 0.0 1000.0 FLOAT sofort

Eingabe der Hysterese fur die in MD 1245: CURRENT_SMOOTH_SPEED ein-
gestellte Zuschaltgeschwindigkeit.
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Parameter fiir Linearmotoren (DL1) 08.06

2.1 Parameter der Linearmotoren

1252 FORCE_FILTER_FREQUENCY Querverweis: —
Eckfrequenz Kraftsollwertglattung Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 100.0 0.0 8000.0 FLOAT sofort

Eingabe der 3dB-Eckfrequenz f, der Kraftsollwertglattung (PT1-Tiefpass) fur die
Anzeige. Die Zeitkonstante T1 des PT1-Filters ergibt sich aus der Formel

T1=1/(2eme"y).
Die Berechnung des Filters erfolgt im Drehzahlreglertakt.

Dieses Maschinendatum hat keine Auswirkung auf die Regelung.

Hinweis

Bei einer Eingabe mit Werten < 1 Hz wird das Filter inaktiv geschaltet.

1400 MOTOR_RATED_SPEED Querverweis: —
Motornenngeschwindigkeit Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
m/min 0.0 0.0 100 000.0 FLOAT PowerOn

Eingabe der Nenngeschwindigkeit des Motors anhand des Motordatenblattes
(Fremdmotor) bzw. durch automatische Parametrierung mit der Eingabe und
Ubernahme der Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE.

Dieses MD geht in die Reglerdatenberechnung ein.

1401 MOTOR_MAX_SPEED[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Geschwindigkeit fur maximale Motornutzgeschwindigkeit Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
m/min 0.0 0.0 100 000.0 FLOAT PowerOn

Das Maschinendatum beschreibt die maximale Betriebsgeschwindigkeit des
Motors. Es dient als Bezugswert der Geschwindigkeitssollwertschnittstelle so-
wie fur das MD 1405: MOTOR_SPEED_LIMIT. Die Vorbelegung wird tber die
Bedienhandlung Reglerdaten berechnen mit der Nenngeschwindigkeit des
Motors gemaf Motordatenblatt berechnet.

Der Index von 1401 hat eine besondere Bedeutung in der NC. Nur sein Wert
geht in die Normierung der Drehzahlsollwertschnittstelle ein.

Um den Normierungswert tiber den Maschinendatensatzwechsel beizubehal-
ten, mussen alle Indices des Arrays mit dem Wert aus 1401[0] belegt sein.
Soll zwischen Motoren mit minimalen Maximaldrehzahlen umgeschaltet wer-
den, ist MD 1401, 2401, 3401, 4401 zu verwenden.
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03.07 Parameter fiir Linearmotoren (DL1)
2.1 Parameter der Linearmotoren
1403 PULSE_SUPPRESSION_SPEED Querverweis: —
Abschaltgeschwindigkeit Impulsldschung Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

m/min 0.0 0.0 7 200.0 FLOAT sofort
Der Standardwert 0 bedeutet, dass das Maschinendatum inaktiv geschaltet
wird. Die Impulsldschung erfolgt nun ausschlie3lich tiber
MD 1404: PULSE_SUPPRESSION_DELAY.
Nach Wegnahme der Reglerfreigabe Antrieb (dies ist mit Klemme 64, durch die
NC oder im Fehlerfall moglich) bremsen die Antriebe an ihrer Kraftgrenze ab.
Unterschreitet der Betrag des Geschwindigkeitsistwertes im Laufe eines Ab-
schaltvorganges die vorgegebene Geschwindigkeitsschwelle, wird die Impuls-
freigabe geldscht und die Antriebe trudeln aus.
Die Impulse werden schon vorher geldscht, wenn die im MD 1404 eingestellte
Zeitstufe abgelaufen ist.
Die Funktionalitat des MD 1403 ist erforderlich, falls ein Uberschwingen bei Er-
reichen der Geschwindigkeit Null nach Wegnahme der Reglerfreigabe unter-
druckt werden soll.
Hinweis
Bei Wegnahme des Nahtstellensignals der Reglerfreigabe durch die PLC, er-
folgt die Abschaltung NC- und antriebsseitig sequentiell mit unterschiedlich
einstellbarer Zeitstufe.
Achsspezifisches MD 36620: SERVO_DISABLE_DELAY_TIME und
MD 36060: STANDSTILL_VELO_TOL.
Bei einem Antriebsfehler oder Wegnahme von Klemme 64 wird ausschlief3lich
antriebsseitig mit MD 1403 und MD 1404 abgeschaltet.
Literatur: /FB/, A2, Funktionsbeschreibung

1405 MOTOR_SPEED_LIMIT[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —

Uberwachungsgeschwindigkeit Motor Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

% 110.0 100.0 110.0 FLOAT sofort
Prozentuale Eingabe des maximal zuldssigen Geschwindigkeitssollwertes. Ver-
wendeter Bezugswert ist MD 1401: MOTOR_MAX_SPEED. Wird der Ge-
schwindigkeitssollwert Gberschritten, wird auf den vorgegebenen Wert begrenzt.
Durch die Bedienhandlung Reglerdaten berechnen wird das MD parametriert.

1407 SPEEDCTRL_GAIN_1[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —

P-Verstarkung Geschwindigkeitsregler Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Ns/m 2000.0 0.0 1 000 000.0 FLOAT sofort
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Parameter fiir Linearmotoren (DL1) 08.06

2.1 Parameter der Linearmotoren

Eingabe der P-Verstarkung des Drehzahlregelkreises tiber den gesamten Ge-
schwindigkeitsbereich (Ausnahme: bei eingeschalteter Adaption siehe

MD 1413) bzw. automatische Parametrierung (Initialisierung) tiber die Bedien-
handlung Reglerdaten berechnen.

Hinweis

Bei Eingabe eines P-Verstarkungswertes 0 wird der zugehdrige Integralanteil
(MD 1409) automatisch inaktiv gesetzt.

1408

Einheit:
Ns/m

SPEEDCTRL_GAIN_2[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —

P-Verstarkung obere Adaptionsgeschwindigkeit Relevant: Schutzstufe:

Standard:
2000.0

VSA/SLM 2/4

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0.0 1000 000.0 FLOAT sofort

DL1/2-14

Eingabe der P-Verstarkung des Drehzahlregelkreises im oberen Geschwindig-
keitsbereich (n > MD 1412: SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_2) bzw. automati-
sche Parametrierung (Initialisierung) tiber die Bedienhandlung Reglerdaten be-
rechnen. Die Verstarkungen im unteren Geschwindigkeitsbereich (MD 1407)
und im oberen Geschwindigkeitsbereich (MD 1408) unterliegen keiner gegen-
seitigen Einschréankung.

Hinweis

Bei Eingabe eines P-Verstarkungswertes 0 wird der zugehdrige Integralanteil
(MD 1409) automatisch inaktiv gesetzt. Das MD 1408 ist nicht aktiv bei abge-
wahlter Drehzahlregleradaption (MD 1413 = 0).
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Parameter fiir Linearmotoren (DL1)

2.1 Parameter der Linearmotoren

1409 SPEEDCTRL_INTEGRATOR_TIME_1[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Nachstellzeit Geschwindigkeitsregler Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 10.0 0.0 500.0 FLOAT sofort
Eingabe der Nachstellzeit des Drehzahlregelkreises tiber den gesamten Dreh-
zahlbereich (Ausnahme: bei eingeschalteter Adaption siehe MD 1413) bzw.
automatische Parametrierung (Initialisierung) tber die Bedienhandlung Regler-
daten berechnen.
Hinweis
Die Eingabe eines Wertes O fur die Nachstellzeit schaltet den I-Anteil fir den
entsprechenden Drehzahlbereich ab (L6schen der Integralverstarkung und des
Integratorinhalts = > Momentenspriinge sind nicht ausgeschlossen).
| Wichtig
- Bei aktiver Adaption sollte das Deaktivieren des Integralanteils fir nur einen
Drehzahlbereich (MD 1409 = 0 und MD 1410 = 0 oder umgekehrt) vermieden
werden (Problem Momentspriinge durch Ricksetzen des Integralwertes bei
Ubergang Adaptionsbereich-Konstantbereich).
1410 SPEEDCTRL_INTEGRATOR_TIME_2[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Nachstellzeit obere Adaptionsgeschwindigkeit Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 10.0 0.0 500.0 FLOAT sofort

Eingabe der Nachstellzeit des Drehzahlregelkreises im oberen Drehzahlbereich
(n>MD 1412: SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_2) bzw. automatische Parame-
trierung (Initialisierung) Uber die Bedienhandlung Reglerdaten berechnen. Die
Nachstellzeiten im unteren Drehzahlbereich (MD 1409) und im oberen Dreh-
zahlbereich (MD 1410) unterliegen keiner gegenseitigen Einschrénkung.

Wichtig

Bei aktiver Adaption sollte das Deaktivieren des Integralanteils fur nur einen
Drehzahlbereich (MD 1409 = 0 und MD 1410 = 0 oder umgekehrt) vermieden
werden (Problem Momentspriinge durch Ricksetzen des Integralwertes bei
Ubergang Adaptionsbereich-Konstantbereich).
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2.1 Parameter der Linearmotoren

Hinweis

Die Eingabe eines Nachstellzeitwertes O deaktiviert den Integralanteil fur den
Bereich, der groR3er als MD 1412: SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_2 ist (siehe
auch Hinweis in MD 1409).

Das MD 1410 ist nicht aktiv bei abgewéhlter Drehzahladaption (MD 1413 = 0).

1411

Einheit:

m/min

SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_1 Querverweis: —

Untere Adaptionsgeschwindigkeit Relevant: Schutzstufe:

Standard:
0.0

VSA/SLM 2/4

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0.0 100 000.0 FLOAT sofort

Eingabe der unteren Geschwindigkeitsschwelle zur Adaption der Drehzahlreg-
ler-Maschinendaten bzw. automatische Parametrierung (Initialisierung) tber die
Bedienhandlung Reglerdaten berechnen. Bei aktiver Adaption sind fir Ge-
schwindigkeiten v < MD 1411 die Reglermaschinendaten MD 1407 und

MD 1409 aktiv. Im Adaptionsbereich MD 1411 <v < MD 1412 wird zwischen
den beiden Regel-Maschinendatensatzen linear interpoliert.

1412

Einheit:

m/min

SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_2 Querverweis: —

Obere Adaptionsgeschwindigkeit Relevant: Schutzstufe:

Standard:
0.0

VSA/SLM 2/4

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0.0 100 000.0 FLOAT sofort

Eingabe der oberen Geschwindigkeitsschwelle zur Adaption der Drehzahlreg-
lermaschinendaten bzw. automatische Parametrierung (Initialisierung) tber die
Bedienhandlung Reglerdaten berechnen. Bei aktiver Adaption sind fir Ge-
schwindigkeiten v > MD 1412 die Reglermaschinendaten MD 1408 und

MD 1410 aktiv. Im Mittelbereich MD 1411 < v < MD 1412 wird zwischen den
beiden Regel-Maschinendatensétzen linear interpoliert.

1413

Einheit:

SPEEDCTRL_ADAPT_ENABLE Querverweis: —

Anwahl Adaption Geschwindigkeitsregler Relevant: Schutzstufe:

Standard:
0

VSA/SLM 2/4

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0 1 UNS.WORD sofort

DL1/2-16

Mit diesem Maschinendatum kann die Adaption der Geschwindigkeitsregler-
Maschinendaten als Funktion der Geschwindigkeit gesteuert werden.

Eingabe 0:

Die Adaption ist nicht aktiv. Die Einstellungen des Geschwindigkeitsreglers
(MD 1407 und MD 1409) sind Uber den gesamten Geschwindigkeitsbereich
gultig. Die Maschinendaten MD 1408 und MD 1410 werden nicht beriicksichtigt.

Eingabe 1:

Die Adaption ist aktiv. Beschreibung siehe Maschinendatum MD 1408,
MD 1410, MD 1411 und MD 1412.
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Parameter fiir Linearmotoren (DL1)

2.1 Parameter der Linearmotoren

1414 SPEEDCTRL_REF_MODEL_FREQ[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
nur 840D
Eigenfrequenz Referenzmodell Geschwindigkeit Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0 0.0 8000.0 FLOAT sofort
Eingabe der Eigenfrequenz fir das Referenzmodell Geschwindigkeitsregel-
kreis. Der Filter wird bei Eingabe des Wertes < 10 Hz inaktiv geschaltet (Propor-
tionalitatsglied mit Verstarkung 1).
Hinweis
Das Maschinendatum MD 1414 muss bei interpolierenden Achsen in allen
Achsen mit dem gleichen Wert besetzt sein. Dies gilt auch fur MD 1415 und
MD 1416.
1415 SPEEDCTRL_REF_MODEL_DAMPINGI[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Dampfung Referenzmodell Geschwindigkeit Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 1.0 0.5 5.0 FLOAT sofort

Eingabe der Dampfung fiur das Referenzmodell Geschwindigkeitsregelkreis.
Hier handelt es sich um ein Referenzmodell (PT2) fur den Geschwindigkeitsre-
gelkreis bei PIR-Reglertyp. Die Dampfung nimmt mit steigendem Eingabewert

ZU.

Hinweis

Das Maschinendatum MD 1415 muss bei interpolierenden Achsen in allen
Achsen mit dem gleichen Wert besetzt sein. Dies gilt auch fur MD 1414 und
MD 1416.
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2.1 Parameter der Linearmotoren

1416

Einheit:

SPEEDCTRL_REF_MODEL_DELAY nur 840D Querverweis: —

Symmetrierung Referenzmodell Geschwindigkeit Relevant: Schutzstufe:

Standard:
0.0

VSA/SLM 2/4

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0.0 1.0 FLOAT sofort

Eingabe der Symmetriermdglichkeit fir das Referenzmodell Geschwindigkeits-
regelkreis. Dieses Maschinendatum bildet die Rechentotzeit des Geschwindig-
keitsregelkreises nach. Die Nachbildung wird dabei als Naherung einer gebro-
chenen Totzeit gerechnet,Die Totzeitanpassung des Referenzmodells an das
Streckenverhalten des geschlossenen P-geregelten Geschwindigkeitsregelkrei-
ses (Geschwindigkeitsistwerterfassung) kann durch Erhéhung des MD 1416
vorgenommen werden. Typische Werte betragen ca. 0,5. Eine Kontrolle bietet
sich durch Vergleich der DAU-Signale

® Geschwindigkeitsistwert und
® Geschwindigkeitssollwert Referenzmodell an.

Im Anschluss daran kann der Integrator des Geschwindigkeitsregelkreises frei-
geschaltet werden (Eintrédge ungleich 0 in dem Parameter Nachstellzeit
MD 1409, MD 1410).

Hinweis

Das Maschinendatum MD 1416 muss bei interpolierenden Achsen in allen
Achsen mit dem gleichen Wert besetzt sein. Dies gilt auch fur MD 1415 und
MD 1415.

1417

Einheit:
m/min

SPEED_THRESHOLD_X[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —

vx fur vist < vx’ Meldung Relevant: Schutzstufe:

Standard:
120.0

VSA/SLM 2/4

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0.0 100 000.0 FLOAT sofort

Eingabe der Schwellengeschwindigkeit fiir Uberwachungszwecke. Unterschrei-
tet die Istgeschwindigkeit die eingestellte Schwellengeschwindigkeit (betrags-
maRig), so kommt es zur Meldung an die PLC

(NST "v_ist <v_x" DB 31, ... DBX 94.5).

1418

Einheit:
m/min

SPEED_THRESHOLD_MIN[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —

vmin fur vist < vmin’ Meldung Relevant: Schutzstufe:

Standard:
0.3

VSA 2/4

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0.0 100 000.0 FLOAT sofort

DL1/2-18

Eingabe der Schwellengeschwindigkeit fiir Uberwachungszwecke. Unterschrei-
tet die Istgeschwindigkeit die eingestellte Schwellengeschwindigkeit (betrags-
maRig), so kommt es zur Meldung an die PLC, NST ”|v_ist| < v_min”

DB 31, ... DBX 94.4.

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved

SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010




08.06 Parameter fiir Linearmotoren (DL1)
2.1 Parameter der Linearmotoren
1420 MOTOR_MAX_SPEED_SETUP Querverweis: —
maximale Motorgeschwindigkeit Einrichtbetrieb Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
m/min 2.0 0.0 100 000.0 FLOAT sofort
Bei Einrichtbetrieb (Klemme 112) wird der Geschwindigkeitssollwert betragsma-
Big auf den vorgegebenen Wert begrenzt.
1424 SPEED_FFW_FILTER_TIME Querverweis: —
Symmetrierfilter Geschwindigkeitsvorsteuerkanal Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
us 0.0 0.0 50 000.0 FLOAT sofort
Eingabe der Zeitkonstante des Symmetrierfilters 1. Ordnung im Geschwindig-
keitsvorsteuerkanal der Geschwindigkeits-Moment-Vorsteuerung. Mit dieser
Zeitangabe kann das Sollwertverhalten des geschlossenen Stromregelkreises
angepasst werden. Der Uibergeordnete Geschwindigkeitsregelkreis ist damit
symmetriert. Bei Initialisierung des Symmetrierfilters werden automatisch die
Zeitkonstanten der aktiven Stromsollwertfilter (nur Tiefpasse) bertcksichtigt.
Hinweis
Bei Eingabe von Wert O wird das Filter nur dann inaktiv geschaltet (Proportio-
nalglied mit Verstarkung 1), wenn keine Tiefpasse als Stromsollwertfilter aktiv
sind.
1426 SPEED_DES_EQ_ACT_TOL[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Toleranzband fur 'vsoll = vist' Meld. Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal Datentyp: Wirksamkeit:
m/min 1.0 0.0 10 000.0 FLOAT sofort

Eingabe des Ansprechwertes fur das Toleranzband der PLC-Statusmeldungen
NST "nist = nsoll” DB 31, ... DBX 94.6 und
NST "Hochlaufvorgang beendet” DB 31, ... DBX 94.2.

Die Meldung "nist = nsoll” wird aktiv, wenn der Geschwindigkeitsistwert in das
eingestellte Toleranzband um den Geschwindigkeitssollwert eintritt und minde-
stens flr die Verzdgerungszeit (MD 1427) darin verblieben ist. Wird das Tole-
ranzband verlassen, wird die Meldung sofort inaktiv.

Die Meldung "Hochlaufvorgang beendet” wird gleichzeitig mit der Meldung
"v_ist = v_soll” aktiv, sie wird jedoch bis zur néchsten Sollwertdnderung in der
aktiven Stellung verriegelt, auch wenn der Geschwindigkeitsistwert das Tole-
ranzband verlasst. Die Meldung "Hochlaufvorgang beendet” wird sofort inaktiv,
wenn sich der Sollwert &ndert.
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2.1 Parameter der Linearmotoren

1427 SPEED_DES_EQ_ACT_DELAY Querverweis: —
Verzdgerungszeit 'vsoll = vist' Meld. Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 200.0 0.0 500.0 FLOAT sofort
Eingabe der Verzdgerungszeit bei der die v_ist = v_soll Meldung nach Eintritt in
das Toleranzband (MD 1426) ansprechen soll.
1428 FORCE_THRESHOLD_X[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Schwellenkraft Fdx Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 90.0 0.0 100.0 FLOAT sofort
Das Maschinendatum legt den Kraftgrenzwert fest, bei dessen Uberschreitung
die PLC-Meldung NST "F_d < F_dx” DB 31, ... DBX 94.3 inaktiv wird. Der Ein-
gabewert bezieht sich auf den aktuellen Kraftgrenzwert. Analog zu diesem Wert
ist oberhalb der Geschwindigkeit im Bereich konstanter Leistung (Feldschwéch-
bereich) die maximale zulassige Kraft vom Betriebspunkt abhéangig. So ergibt
sich eine mit der Funktion 1/n bzw. ab dem Kippmoment 1/n2 abfallende
Schwellenkraftkurve.
Die Meldung "F_d < F_dx” wird im aktiven Zustand verriegelt, solange das NST
"Hochlaufvorgang beendet” DB 31, ... DBX 94.2 nicht aktiv ist.
Ist der "Hochlaufvorgang beendet” aktiv, so wird noch die Verzégerungszeit
(MD 1429) abgewartet, erst jetzt kann die Meldung "F_d < F_dx” inaktiv werden.
1429 TORQUE_THRESHOLD_X_DELAY Querverweis: —
Verzdgerungszeit 'Fd < Fdx’ Meldung Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 800.0 0.0 1 000.0 FLOAT sofort
Eingabe der Verzdgerungszeit, die ablaufen muss, bis nach der Meldung
"Hochlaufvorgang beendet” die Meldung "F_d < F_dx” inaktiv werden kann.
Solange "Hochlaufvorgang beendet” nicht aktiv ist und die Verzégerungszeit
noch nicht abgelaufen ist, wird die Meldung "F_d < F_dx" unabhé&ngig von der
Kraft auf "High” gesetzt.
1500 NUM_SPEED_FILTERS[n] Querverweis: —
Anzahl Geschwindigkeitssollwertfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 2 UNS.WORD sofort
Eingabe der Anzahl der Geschwindigkeitssollwertfilter.
810D: Tiefpass PT1
840D/611D: Tiefpass PT1, Tiefpass PT2 oder Bandsperre
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2.1 Parameter der Linearmotoren

Tabelle 2-1 Anwahl der Anzahl der Geschwindigkeitssollwertfilter

Wert Bedeutung
0 Kein Geschwindigkeitssollwertfilter aktiv
1 Filter 1 aktiv
2 Filter 1 und 2 aktiv (nur 840D)

Das 1. Filter als PT1 oder PT2 wirkt erst nach Aktivierung durch die PLC. Das
Geschwindigkeitssollwertfilter wird bei der FFT-Messung-Geschwindigkeitsreg-
lerkreis mit gemessen. Ist das 1. Filter (falls aktiv) als Bandsperre parametriert,
wirkt dieses immer, unabhangig vom PLC-Signal.

Hinweis

Das Filter 1 ist bei 840D/611D zusatzlich tber Nahtstellensignal anzuwahlen.
NST "Drehzahlsollwertglattung” DB 31, ....DBX 20.3.

Literatur: /FB/, A2, "Diverse Nahtstellensignale”
1501 SPEED_FILTER_TYPE[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Typ Geschwindigkeitssollwertfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 8303 UNS. WORD sofort

Eingabe der Konfiguration von 2 Geschwindigkeitssollwertfiltern. Zur Auswahl
stehen Bandsperren und Tiefpésse (PT2/PT1). Die jeweils einstellbaren Filter-
parameter werden in die zugehdrige Maschinendaten eingetragen.

Anwendungen:

e Dampfung von mechanischen Resonanzfrequenzen im Lageregelkreis
(Bandsperre).
Je nach Anforderung kann die Funktion "Bandsperre” in drei Konfiguratio-
nen eingestellt werden:

— Einfache Bandsperre. MD 1514/MD 1517 und MD 1515/MD 1518.

— Bandsperre mit einstellbarer Dampfung des Amplitudenganges, zusatz-
lich MD 1516/MD 1519.

— Bandsperre mit einstellbarer Dampfung des Amplitudenganges und An-
hebung bzw. Absenkung des Amplitudenganges nach der Sperrfre-
quenz. Zusatzlich MD 1520/MD 1521.

* Interpolation von Geschwindigkeitssollwerttreppen.
Die Geschwindigkeitssollwerte werden im Lagereglertakt ausgegeben, der
sehr viel groRer als der Geschwindigkeitsreglertakt gewahlt werden kann
(Tiefpass).
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2.1 Parameter der Linearmotoren

Tabelle 2-2 Typ Geschwindigkeitssollwertfilter

Art Filter Bit 0/1 MD
Tiefpass/Bandsperre 1 0 0 Tiefpass (siehe
MD 1502/1506/1507)
1 Bandsperre (siehe
MD 1514/1515/1516)
2 1 0 Tiefpass (siehe
MD 1502/1508/1509)
1 Bandsperre (siehe
MD 1517/1518/1519)
PT2/PT1 bei Tief- 1 8 0 PT2-Tiefpass (siehe
pass MD 1506/1507
1 PT1-Tiefpass (siehe
MD 1503)
2 9 0 PT2-Tiefpass (siehe
MD 1508/1509)
1 PT1-Tiefpass (siehe
MD 1503)

Hinweis

Vor dem Konfigurieren des Filtertyps sind die entsprechenden Filtermaschinen-
daten zu belegen.

1502 SPEED_FILTER_1_TIME[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zeitkonstante Geschwindigkeitssollwertfilter 1 Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 0.0 0.0 500.0 FLOAT sofort

Eingabe der Zeitkonstante fir Geschwindigkeitssollwertfilter 1 (PT1-Tiefpass).
Bei Eingabe des Wertes 0 wird das Filter inaktiv geschaltet.

Hinweis

Das Filter 1 ist bei 840D/611D zusatzlich tber Nahtstellensignal anzuwahlen.
NST "Drehzahlsollwertglattung” DB 31, ... DBX 20.3

Literatur: /FB/, A2, "Diverse Nahtstellensignale”
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2.1 Parameter der Linearmotoren
1503 SPEED_FILTER_2_TIME[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zeitkonstante Geschwindigkeitssollwertfilter 2 Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 0.0 0.0 500.0 FLOAT sofort
Eingabe der Zeitkonstante fir Geschwindigkeitssollwertfilter 2 (PT1-Tiefpass).
Bei Eingabe des Wertes 0 wird das Filter inaktiv geschaltet.
1506 SPEED_FILTER_1_FREQUENCY[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Eigenfrequenz Geschwindigkeitssollwertfilter 1 Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 2000.0 10.0 8 000.0 FLOAT sofort
Eingabe der Eigenfrequenz fur Geschwindigkeitssollwertfilter 1 (PT2-Tiefpass).
Ein Eintrag mit dem Wert < 10 Hz auf die Eigenfrequenz des Tiefpasses initiali-
siert das Filter unabhéangig von der zugehérigen Dampfung als Proportional-
glied mit der Verstarkung 1.
Das Filter wird Uber NST "Drehzahlsollwertglattung” DB 31, ....DBX 20.3 akti-
viert.
Hinweis
Bei interpolierenden Achsen sollte jeweils das Geschwindigkeitssollwertfilter
gleich parametriert werden.
1507 SPEED_FILTER_1_DAMPING[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Dampfung Geschwindigkeitssollwertfilter 1 Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.7000 0.2000 5.0000 FLOAT sofort

Eingabe der Eigenfrequenz fur Geschwindigkeitssollwertfilter 1 (PT2-Tiefpass).
Ein Eintrag mit dem Wert < 10 Hz auf die Eigenfrequenz des Tiefpasses initiali-
siert das Filter unabhéangig von der zugehérigen Dampfung als Proportional-
glied mit der Verstarkung 1.

Das Filter wird Gber NST "Drehzahlsollwertglattung” DB 31, ....DBX 20.3 akti-
viert.

Hinweis

Bei interpolierenden Achsen sollte jeweils das Geschwindigkeitssollwertfilter
gleich parametriert werden.
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2.1 Parameter der Linearmotoren

Eingabe von Dampfungswerten im Bereich der minimalen Eingabegrenze fuh-
ren zu Uberschwingverhalten im Zeitbereich bis zum Faktor < 2. Bei zwei konfi-
gurierten Tiefpassfiltern mit gleichen Einstellparametern wird dieser Effekt po-
tenziert. Im Kleinsignalverhalten arbeiten diese Filter weiterhin linear. Im
Grol3signalverhalten kann es in vereinzelten Fallen zu Begrenzungen der Filter-
zustande durch die maximalen Zahlenformate (definiert durch die Prozessor-
Registerbreite) fiilhren. Die Filtercharakteristik wird kurzfristig nichtlinear. Uber-
laufe oder instabile Reaktionen treten nicht auf.

1508

Einheit:

Hz

SPEED_FILTER_2_FREQUENCY[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —

Eigenfrequenz Geschwindigkeitssollwertfilter 2 Relevant: Schutzstufe:

Standard:
2 000.0000

VSA/SLM 2/4

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
10.0000 8 000.0000 FLOAT sofort

Eingabe der Eigenfrequenz fur Geschwindigkeitssollwertfilter 2 (PT2-Tiefpass).
Ein Eintrag mit dem Wert < 10 Hz auf die Eigenfrequenz des Tiefpasses initiali-
siert das Filter unabhéangig von der zugehérigen Dampfung als Proportional-
glied mit der Verstarkung 1.

Hinweis

Bei interpolierenden Achsen sollte jeweils das Geschwindigkeitssollwertfilter
gleich parametriert werden.

1509

Einheit:

SPEED_FILTER_2_DAMPING[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —

Dampfung Geschwindigkeitssollwertfilter 2 Relevant: Schutzstufe:

Standard:
0.7000

VSA/SLM 2/4

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0.2000 5.0000 FLOAT sofort

DL1/2-24

Eingabe der Dampfung fir Geschwindigkeitssollwertfilter 2 (PT2-Tiefpass).

Hinweis

Bei interpolierenden Achsen sollte jeweils das Geschwindigkeitssollwertfilter
gleich parametriert werden.

Eingabe von Dampfungswerten im Bereich der minimalen Eingabegrenze fuh-
ren zu Uberschwingverhalten im Zeitbereich bis zum Faktor < 2. Bei zwei konfi-
gurierten Tiefpassfiltern mit gleichen Einstellparametern wird dieser Effekt po-
tenziert. Im Kleinsignalverhalten arbeiten diese Filter weiterhin linear. Im
Grof3signalverhalten kann es in vereinzelten Fallen zu Begrenzungen der Filter-
zustande durch die maximalen Zahlenformate (definiert durch die Prozessor-
Registerbreite) fiihren. Die Filtercharakteristik wird kurzfristig nichtlinear. Uber-
laufe oder instabile Reaktionen treten nicht auf.
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2.1 Parameter der Linearmotoren

1514 SPEED_FILTER_1_SUPPR_FREQ[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Sperrfrequenz Geschwindigkeitssollwertfilter 1 Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 3500.0000 1.0000 7999.0000 FLOAT sofort

Eingabe der Sperrfrequenz fur Geschwindigkeitssollwertfilter 1 (Bandsperre). Ist
das Filter 1 als Bandsperre parametriert, wirkt es unabhangig vom NST "Dreh-
zahlsollwertglattung” immer.

Hinweis

Die Eingabe der Sperrfrequenz ist durch die Abtastfrequenz der Regelung
(MD 1001) nach oben begrenzt (Parametrierfehler).

MD 1514 <1/ (2 x T_Abtast) =1/ ( 2x MD 1001)
MD 1001 = T_Abtast = 62,5 us => MD 1514 < 8000 Hz
125,0 us => MD 1514 < 4000 Hz

1515 SPEED_FILTER_1_BANDWIDTHI[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Bandbreite Geschwindigkeitssollwertfilter 1 Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 500.0000 5.0000 7999.0000 FLOAT sofort

Eingabe der —3dB-Bandbreite fur das Geschwindigkeitssollwertfilter 1 (Band-
sperre).

Hinweis

Der Eingabewert O fiir die Bandbreite parametriert das Filter als Proportional-
glied mit Verstarkung 1.

Die Bandbreite muss kleinergleich 2 x MD 1514 x MD 1520 sein.

1516 SPEED_FILTER_1_BW_NUMERATOR[nN] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zahler Bandbr. Geschw.sollwertf. 1 Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0000 0.0000 7 999.0000 FLOAT sofort

Eingabe der Z&hler-Bandbreite fir die gedampfte Bandsperre. Eine Eingabe
des Wertes 0 initialisiert das Filter als ungedampfte Bandsperre.

Hinweis

Der Wert von MD 1516: SPEED_FILTER_1 BW_NUM darf maximal zweimal
so grof3 sein wie MD 1515: SPEED_FILTER_1_BANDWIDTH.
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2.1 Parameter der Linearmotoren

1517 SPEED_FILTER_2_SUPPR_FREQ[n] 0...7 Index des Param.-Satzes nur 840D Querverweis: —
Sperrfrequenz Geschwindigkeitssollwertfilter 2 Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 3500.0000 1.0000 7 999.0000 FLOAT sofort
Eingabe der Sperrfrequenz fur Geschwindigkeitssollwertfilter 2 (Bandsperre).
Hinweis
Die Eingabe der Sperrfrequenz ist durch die Abtastfrequenz der Regelung
(MD 1001) nach oben begrenzt (Parametrierfehler).
MD 1514 <1/ (2 x T_Abtast) =1/ (2x MD 1001)
MD 1001 = T_Abtast = 62,5 us => MD 1514 < 8000 Hz
125,0 us => MD 1514 < 4000 Hz
1518 SPEED_FILTER_2_BANDWIDTHI[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Bandbreite Geschwindigkeitssollwertfilter 2 Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 500.0000 5.0000 7 999.0000 FLOAT sofort
Eingabe der —3dB-Bandbreite fiir Geschwindigkeitssollwertfilter 2 (Bandsperre).
Hinweis
Der Eingabewert O fiir die Bandbreite parametriert das Filter als Proportional-
glied mit Verstarkung 1.
Die Bandbreite muss kleinergleich 2 x MD 1517 x MD 1521 sein.
1519 SPEED_FILTER_2_BW_NUMERATOR[nN] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zéahler Bandbr. Geschwindigkeitssollwertfilter 2 Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 0.0000 0.0000 7 999.0000 FLOAT sofort
Eingabe der Z&hler-Bandbreite fir die gedampfte Bandsperre. Eine Eingabe
des Wertes 0 initialisiert das Filter als ungedampfte Bandsperre.
Hinweis
Der Wert von MD 1519: SPEED_FILTER_2 BW_NUM darf maximal zweimal
so grof3 sein wie MD 1518: SPEED_FILTER_2_BANDWIDTH.
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1520 SPEED_FILTER_1_BS_FREQ[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
BSP-Eigenfregenz Geschwindigkeitssollwertfilter 1 Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

% 100.0000 1.0000 141.0000 FLOAT sofort
Prozentuale Eingabe der Eigenfrequenz fiir die allgemeine Bandsperre, bezo-
gen auf MD 1514 (Sperrfrequenz).

Fur MD 1520 = 100% wird das Filter als gedampfte Bandsperre initialisiert.
Uberschreitet die resultierende Eigenfrequenz (MD 1520 « MD 1514) die durch
die Geschwindigkeitsreglertastzeit vorgegebene Shannonfrequenz, so wird die
Eingabe mit Parametrierfehler abgewiesen.
Weitere Ausfihrungen siehe MD 1521: SPEED_FILTER_2_BS_FREQ
1521 SPEED_FILTER_2_BS_FREQ|n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
BSP-Eigenfreqgeuenz Geschwindigkeitssollwertfilter 2 Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

% 100.0000 1.0000 141.0000 FLOAT sofort
Prozentuale Eingabe der Eigenfrequenz fiir die allgemeine Bandsperre, bezo-
gen auf MD 1517 (Sperrfrequenz).

Fur MD 1521 = 100% wird das Filter als gedampfte Bandsperre initialisiert.
Uberschreitet die resultierende Eigenfrequenz (MD 1521 « MD 1517) die durch
die Geschwindigkeitsreglertaktzeit vorgegebene Shannonfrequenz, so wird die
Eingabe mit Parametrierfehler abgewiesen.
1606 SPEEDCTRL_LIMIT_THRESHOLD Querverweis: —
Schwelle n-Regler am Anschlag Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

m/min 500.0000 0.0000 100 000.0000 FLOAT sofort
Eingabe der Geschwindigkeitsschwelle fur den Alarm 300608 "Drehzahlregle-
rausgang begrenzt” (siehe dazu MD 1605). Die Uberwachung ist tiber den ge-
samten Geschwindigkeitsbereich aktiv.

1615 SMOOTH_RUN_TOL Querverweis: —

Toleranz Rundlaufiberwachung Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 0/0

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

m/min 0.2000 0.0000 100.0000 FLOAT sofort

Lasttest: Einstellung des Toleranzbandes fur die "Rund”-laufuberwachung. Bei
Uber- bzw. Unterschreitung des Toleranzbandes durch die Istgeschwindigkeit
wird der Zahler "Diagnose Rundlaufiberwachung” MD 1724 inkrementiert.
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2.1 Parameter der Linearmotoren

1635 GEN_AXIS_MIN_SPEED Querverweis: —
Minimalgeschw Generatorachse Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
m/min 0.0000 0.0000 100 000.0000 FLOAT sofort
| Wichtig
- Dieses Maschinendatum ist nur fir Siemens interne Zwecke relevant und darf
nicht verandert werden.
Eingabe der Minimalgeschwindigkeit des Zwischenkreisgenerators. Bei Unter-
schreitung dieser Geschwindigkeit wird eine PLC-Meldung ausgegeben. Diese
Meldung wird abgesetzt, um der NC mitzuteilen, dass der als Generator betrie-
bene Antrieb (Anwahl erfolgt im NC-Programm) eine Geschwindigkeit erreicht
hat, ab der ein Notriickzug von der NC eingeleitet werden soll.
1639 RETRACT_SPEED Querverweis: —
Notriickzugsgeschwindigkeit Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 —4 194 304 4194 304 DWORD sofort
| Wichtig
- Dieses Maschinendatum ist nur fiir Siemens interne Zwecke relevant und darf
nicht verandert werden.
Eingabe der Notriickzugsgeschwindigkeit, die im Fehlerfall wahrend der
Notrtickzugszeit (MD 1638) als Sollgeschwindigkeit vorgegeben wird.
1706 DESIRED_SPEED Querverweis: —
Geschwindigkeitssollwert Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
m/min 0.0000 —100 000.0000 100 000.0000 FLOAT sofort
Das Maschinendatum dient zur Anzeige des Geschwindigkeitssollwertes. Der
Geschwindigkeitssollwert stellt den ungefilterten Summensollwert dar. Er setzt
sich zusammen aus dem Anteil des Lagerreglerausgangs und des Geschwin-
digkeitsvorsteuerzweiges. Ein zeitsynchrones Abgreifen der Maschinendaten
MD 1706, MD 1707 und MD 1708 ist nicht gegeben. Das Abgreifen erfolgt
durch die Leseanforderung des nichtzyklischen Kommunikationsprotokolls.
1707 ACTUAL_SPEED Querverweis: —
Geschwindigkeitsistwert Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
m/min 0.0000 —100 000.0000 100 000.0000 FLOAT sofort
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2.1 Parameter der Linearmotoren
Das Maschinendatum dient zur Anzeige des Geschwindigkeitsistwertes. Es
stellt den ungefilterten Geschwindigkeitsistwert dar. Ein zeitsynchrones Abgrei-
fen der Maschinendaten MD 1706, MD 1707 und MD 1708 ist nicht gegeben.
Das Abgreifen des jeweiligen Maschinendatums erfolgt durch die HMI-Anforde-
rung "Lesen der Variablen” Giber die STF-ES-Kommunikationschnittstelle.
1711 SPEED_LSB Querverweis: —
Wertigkeit Geschw.darstellung Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
m/min 0.0000 —100 000.0000 100 000.0000 FLOAT sofort
Das Maschinendatum dient zur Anzeige der Wertigkeit von der Geschwindig-
keitsdarstellung. Fir eine Zuordnung der internen Wertigkeit der Geschwindig-
keitszustande zu den physikalischen Geschwindigkeitswerten wird die Wertig-
keit des Bits 0 angezeigt.
1713 FORCE_LSB Querverweis: —
Wertigkeit Kraftdarstellung Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
uN 0.0000 —1 000 000.0000 1 000 000.0000 FLOAT sofort
Das Maschinendatum dient zur Anzeige der Wertigkeit der Kraftdarstellung.
1725 MAX_FORCE_FROM_NC Querverweis: —
Normierung Kraftsollwertschnitt. Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
N 0.0000 —1 000 000.0000 1 000 000.0000 FLOAT sofort

Dieses Maschinendatum beinhaltet den Bezugswert der von der NC an den
Antrieb zu Ubergebenden Kraft- und Kraftgrenzwerte.
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2.1 Parameter der Linearmotoren

Platz fir Notizen
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6 Beispiel

Randbedingungen 3

Keine

Datenbeschreibungen (MD, SD) 4

Siehe Kapitel 2

Signalbeschreibungen 5

Keine
[ |
Beispiel 6
Kein
[ |
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6 Beispiel

Platz fir Notizen

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
DL1/6-32 SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010



08.06

Parameter fiir Linearmotoren (DL1)

Datenfelder, Listen

7 Datenfelder, Listen

Tabelle 7-1 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1019 | CURRENT_ROTORPOS_IDENT Strom Rotor-/Pollageidentifikation VSA/SLM
1020 | MAX_MOVE_ROTORPOS_IDENT Maximale Bewegung Rotorlageident. VSA/SLM
1024 | DIVISION_LIN_SCALE Gitterteilung Motormesssystem VSA/SLM
1034 | DIVISION_LIN_SCALE_DM Gitterteilung direktes Messsystem VSA/SLM
1113 | FORCE_CURRENT_RATIO Kraftkonstante VSA/SLM
1114 | EMF_VOLTAGE Spannungskonstante VSA/SLM
1117 | MOTOR_MASS Motormasse VSA/SLM
1146 | MOTOR_MAX_ALLOWED_SPEED Motormaximalgeschwindigkeit VSA/SLM
1147 | SPEED_LIMIT Geschwindigkeitsbegrenzung VSA/SLM
1170 | POLE_PAIR_PITCH Polpaarweite VSA/SLM
1192 | FORCE_LIMIT_WEIGHT Gewichtskraft VSA/SLM
1193 | BALANCE_BY_STOP_C Gewichtsausgleich bei Stop C VSA/SLM
1230 | FORCE_LIMIT_1 1. Kraftgrenzwert VSA/SLM
1231 | FORCE_LIMIT_2 2. Kraftgrenzwert VSA/SLM
1232 | FORCE_LIMIT_SWITCH_SPEED Schaltgeschw. von MD 1230 auf MD 1231 VSA/SLM
1233 | LIMIT_GENERATOR Generatorische Begrenzung VSA/SLM
1234 | FORCE_LIMIT_SWITCH_HYST Hysterese MD 1232 VSA/SLM
1239 | FORCE_LIMIT_FOR_SETUP Kraftgrenze Einrichtbetrieb VSA/SLM
1245 | CURRENT_SMOOTH_SPEED Schwelle geschwindigkeitsabhéangige Fsoll-Glattung VSA/SLM
1246 | CURRENT_SMOOTH_HYSTERESIS Hysterese geschwindigkeitsabhangige VSA/SLM

Fsoll-Glattung
1252 | FORCE_FILTER_FREQUENCY Eckfrequenz Kraftsollwertgléattung VSA/SLM
1400 | MOTOR_RATED_SPEED Motornenngeschwindigkeit VSA/SLM
1401 | MOTOR_MAX_SPEED Geschwindigkeit fur maximale VSA/SLM
Motornutzgeschwindigkeit

1403 | PULSE_SUPPRESSION_SPEED Abschaltgeschwindigkeit Impulsléschung VSA/SLM
1405 | MOTOR_SPEED_LIMIT Uberwachungsgeschwindigkeit Motor VSA/SLM
1407 | SPEEDCTRL_GAIN_1 P-Verstarkung Geschwindigkeitsregler VSA/SLM
1408 | SPEEDCTRL_GAIN_2 P-Verstarkung obere Adaptionsgeschwindigkeit VSA/SLM
1409 | SPEEDCTRL_INTEGRATOR_TIME_1 Nachstellzeit Geschwindigkeitsregler VSA/SLM
1410 | SPEEDCTRL_INTEGRATOR_TIME_2 Nachstellzeit obere Adaptionsgeschwindigkeit VSA/SLM
1411 | SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_1 Untere Adaptionsgeschwindigkeit VSA/SLM
1412 | SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_2 Obere Adaptionsgeschwindeigkeit VSA/SLM
1413 | SPEEDCTRL_ADAPT_ENABLE Anwahl Adaption Geschw.regler VSA/SLM
1414 | SPEEDCTRL_REF_MODEL_FREQ Eigenfrequenz Referenzmodell Geschwindigkeit VSA/SLM
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7 Datenfelder, Listen
Tabelle 7-1 Maschinendaten, Fortsetzung
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1415 | SPEEDCTRL_REF_MODEL_DAMPING | Dampfung Referenzmodell Geschwindigkeit VSA/SLM
1416 | SPEEDCTRL_REF_MODEL_DELAY Symmetrierung Referenzmodell Geschwindigkeit VSA/SLM
1417 | SPEED_THRESHOLD_X vx fur vist < vx’ Meldung VSA/SLM
1418 | SPEED_THRESHOLD_MIN vmin fur 'vist < vmin’ Meldung VSA/SLM
1420 | MOTOR_MAX_SPEED_SETUP maximale Motorgeschwindigkeit Einrichtbetrieb VSA/SLM
1424 | SPEED_FFW_FILTER_TIME Symmetriefilter Geschwindigkeitsvorsteuerkanal VSA/SLM
1426 | SPEED_DES_EQ_ACT_TOL Toleranzband fur 'vsoll=vist’ Meld. VSA/SLM
1427 | SPEED_DES_EQ_ACT_DELAY Verzdgerungszeit 'vsoll=vist’ Meld. VSA/SLM
1428 | FORCE_THRESHOLD_X Schwellenkraft Fdx VSA/SLM
1429 | TORQUE_THRESHOLD_X_DELAY Verzdgerungszeit 'Fd < Fdx’ Meldung VSA/SLM
1500 | NUM_SPEED_FILTERS Anzahl Geschwindigkeitssollwertfilter VSA/SLM
1501 | SPEED_FILTER_TYPE Typ Geschwindigkeitssollwertfilter VSA/SLM
1502 | SPEED_FILTER_1_TIME Zeitkonstante Geschwindigkeitssollwertfilter 1 VSA/SLM
1503 | SPEED_FILTER_2_TIME Zeitkonstante Geschwindigkeitssollwertfilter 2 VSA/SLM
1506 | SPEED_FILTER_1_FREQUENCY Eigenfrequenz Geschwindigkeitssollwertfilter 1 VSA/SLM
1507 | SPEED_FILTER_1_DAMPING Dampfung Geschwindigkeitssollwertfilter 1 VSA/SLM
1508 | SPEED_FILTER_2_FREQUENCY Eigenfrequenz Geschwindigkeitssollwertfilter 2 VSA/SLM
1509 | SPEED_FILTER_2_DAMPING Dampfung Geschwindigkeitssollwertfilter 2 VSA/SLM
1514 | SPEED_FILTER_1_SUPPR_FREQ Sperrfrequenz Geschwindigkeitssollwertfilter 1 VSA/SLM
1515 | SPEED_FILTER_1_BANDWIDTH Bandbreite Geschwindigkeitssollwertfilter 1 VSA/SLM
1516 | SPEED_FILTER_1_BW_NUMERATOR Zéahler Bandbreite Geschwindigkeitssollwertfilter 1 VSA/SLM
1517 | SPEED_FILTER_2_SUPPR_FREQ Sperrfrequenz Geschwindigkeitssollwertfilter 2 VSA/SLM
1518 | SPEED_FILTER_2_BANDWIDTH Bandbreite Geschwindigkeitssollwertfilter 2 VSA/SLM
1519 | SPEED_FILTER_2_BW_NUMERATOR Zahler Bandbreite Geschwindigkeitssollwertfilter 2 VSA/SLM
1520 | SPEED_FILTER_1_BS_FREQ BSP-Eigenfrequenz Geschwindigkeitssollwertfilter 1 VSA/SLM
1521 | SPEED_FILTER_2_BS_FREQ BSP-Eigenfrequenz Geschwindigkeitssollwertfilter 2 VSA/SLM
1606 | SPEEDCTRL_LIMIT_THRESHOLD Schwelle n-Regler am Anschlag VSA/SLM
1615 | SMOOTH_RUN_TOL Toleranz Rundlaufiberwachung VSA/SLM
1635 | GEN_AXIS_MIN_SPEED Minimalgeschwindigkeit Generatorachse VSA/SLM
1639 | RETRACT_SPEED Notriickzugsgeschwindigkeit VSA/SLM
1706 | DESIRED_SPEED Geschwindigkeitssollwert VSA/SLM
1707 | ACTUAL_SPEED Geschwindigkeitsistwert VSA/SLM
1711 | SPEED_LSB Wertigkeit Geschwindigkeitsdarstellung VSA/SLM
1713 | FORCE_LSB Wertigkeit Kraftdarstellung VSA/SLM
1725 | MAX_FORCE_FROM_NC Normierung Kraftsollwertschnittstelle VSA/SLM
|
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
DL1/7-34 SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010




08.08

SIMODRIVE 611D / SINUMERIK 840D/810D
Antriebsfunktionen

Mo

tor-/Leistungsteil- und Reglerdaten be-

rechnen (DM1)

N o o AW

Kurzbeschreibung . ........ ... i i i, DM1/1-3
Ausfiihrliche Beschreibung ......... ... ... i DM1/2-5
2.1 Parameter der Motor- und Leistungsteilauswahl . ............... DM1/2-5
211 Motordaten . ......... o DM1/2-5
2.1.2 Leistungsteildaten .......... .. .. i DM1/2-15
2.2 Reglerdaten berechnen . ....... ... ... ... ... il DM1/2-18
2.3 Leistungsteil-Derating (ab SW 5.01.06) . ...................... DM1/2-19
23.1 Derating-Kennlinie . ........ ... i DM1/2-19
2.3.2 Maschinendaten ............. i DM1/2-21
2.3.3 Leistungsteildaten ......... ... .. i DM1/2-22
2.4 i2t Leistungsteilbegrenzung (@b SW6) . ....... ... ... ... .. ... DM1/2-24
24.1 Beschreibung . ......... DM1/2-24
2.4.2 Maschinendaten .............. i DM1/2-25
2.5 Rotorlagesynchronisation/Rotor-/Pollageidentifikation . .......... DM1/2-27
251 Randbedingungen . ........... i DM1/2-29
252 Schritte zur Inbetriebnahme . ........... ... . DM1/2-33
253 Maschinendaten ............. . DM1/2-34
254 Feinsynchronisation mit abstandskodiertem Messsystem

(@D SW B.7.5) .o DM1/2-39
255 Plausibilitatsiberwachung Geber (ab SW6.6.6) . ............... DM1/2-40
2.5.6 Richtungsiberwachung der Achsbewegung (ab SW 6.8.19) ..... DM1/2-43
Randbedingungen . ...ttt i i DM1/6-45
Datenbeschreibungen (MD, SD) ..........ciiiiiiiiiiniiinrinnnnnnns DM1/6-45
Signalbeschreibungen ...t i DM1/6-45
Beispiel ... i e it e e i i, DM1/6-45
Datenfelder, Listen ..........c.iiiiiiiiiiiii ittt ttariennrnannrnnns DMA1/7-47
7.1 Motordaten . ......... o DM1/7-47
7.2 Leistungsteildaten ......... ... .. . i DM1/7-48
7.3 Leistungsteil-Derating ......... ... DM1/7-48
7.4 i2t Leistungsteilbegrenzung . ........ .. i DM1/7-48
7.5 Rotorlagesynchronisation ............ .. ... .. .. .. DM1/7-49
7.6 Richtungsiberwachung der Achsbewegung . .................. DM1/7-49

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved .
SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010 DM1-i



08.06

Platz fir Notizen

B © Siemens AG 2010 All Rights Reserved
DM1—ii SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010



08.06 Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1)
1 Kurzbeschreibung

Kurzbeschreibung

Motor- und Die Motor- und Leistungsteilparameter werden wahrend der Inbetriebnahme mit

Leistungsteil - dem Inbetriebnahme-Tool (HMI Advanced) aus MLFB-Listen ausgewahlt und in

auswahl den entsprechenden Antriebs-Maschinendaten gespeichert. Das Berechnen

Reglerdaten
berechnen

der Reglerdaten wird dabei automatisch durchgefihrt.

Mit der Bedienhandlung Reglerdaten berechnen werden aus den Motor- und
Leistungsteildaten die Parameter fir den Strom-/ Drehzahlregler und die
Momenten-/Leistungsteilgrenzen berechnet.

Dies ist immer dann notwendig, wenn ein Maschinendatum das in die
Berechnung eingeht nachtréglich von Hand geéandert wird.

Ist der Drehzahlregler schon optimiert, gehen die Daten verloren und werden
mit den neu berechneten Einstellwerten Gberschrieben (eventuell vorher
sichern).

Ausnahme ist das Andern des MD 1104: MOTOR_MAX_CURRENT. Hier kann,
wenn die Momenten- und Leistungsgrenze mit angepasst wird, auf das
Berechnen der Reglerdaten verzichtet werden.
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Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1) 08.06

1 Kurzbeschreibung

Platz fir Notizen
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11.07

Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1)

2.1 Parameter der Motor- und Leistungsteilauswahl

Ausfuhrliche Beschreibung

2.1 Parameter der Motor- und Leistungsteilauswahl
211 Motordaten
1102 ‘ MOTOR_CODE Querverweis: —
Motorcodenummer Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

- 0 0 65 535 UNS.WORD Power On
Eingabe der Motorcodenummer entsprechend der Motor-MLFB (Maschinenles-
bare Fabrikatebezeichnung bei Siemens-Motoren). Die Motorcodenummer wird
bei Verwendung des IBN-Tools aus der MLFB des Motors automatisch erzeugt.
Es ist kein Eintrag durch den Anwender erforderlich (siehe auch MD 1106:
INVERTER_CODE). Fur das IBN-Tool gilt, dass folgende Motordaten aus einer
internen Motortabelle automatisch durch die Motorcodenummer tbertragen
werden. Steht bei der Inbetriebnahme kein Inbetriebnahme-Tool zur Verfiigung
kann die Eingabe manuell erfolgen.

Tabelle 2-1 Maschinendaten die bei Motorcode-Eingabe belegt werden

Nr. Bezeichner Name Antrieb

1015 PEMSD_MODE_ENABLE PE-HSA aktivieren VSA/SLM

1019 CURRENT_ROTORPOS_IDENT Strom Rotor-/Pollageidentifikation VSA/SLM

1100 PWM_FREQUENCY Frequenz Pulsbreitenmodulation VSA/HSA/SLM

1102 MOTOR_CODE Motorcodenummer VSA/HSA/SLM

1103 MOTOR_NOMINAL_CURRENT[DRX] Motornennstrom VSA/HSA/SLM

1104 MOTOR_MAX_CURRENT[DRX] maximaler Motorstrom VSA/SLM

1112 NUM_POLE_PAIRS[DRX] Polpaarzahl Motor VSA/SLM

1113 TORQUE_CURRENT_RATIO[DRX] Drehmomentkonstante VSA/SLM

1114 EMF_VOLTAGE[DRX] Spannungskonstante VSA/SLM

1115 ARMATURE_RESISTANCE[DRX] Ankerwiderstand VSA/SLM

1116 ARMATURE_INDUCTANCE[DRX] Anker-Induktivitat VSA/SLM

1117 MOTOR_INERTIA[DRX] Motortragheitsmoment VSA/HSA/SLM

1118 MOTOR_STANDSTILL_CURRENT[DRX] Motorstillstandsstrom VSA/SLM

1122 MOTOR_LIMIT_CURRENT Motorgrenzstrom VSA/SLM
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Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1) 08.08:
2.1 Parameter der Motor- und Leistungsteilauswahl
Tabelle 2-1 Maschinendaten die bei Motorcode-Eingabe belegt werden
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1128 OPT_LOAD_ANGEL optimaler Lastwinkel VSA/SLM
1130 MOTOR_NOMINAL_POWER[DRX] Motornennleistung HSA
1132 MOTOR_NOMINAL_VOLTAGE[DRX] Motornennspannung HSA
1134 MOTOR_NOMINAL_FREQUENCY[DRX] Motornennfrequenz HSA
1135 MOTOR_NOLOAD_VOLTAGE[DRX] Motorleerlaufspannung HSA
1136 MOTOR_NOLOAD_CURRENT[DRX] Motorleerlaufstrom VSA/HSA/SLM
1137 STATOR_COLD_RESISTANCE[DRX] Sténderwiderstand kalt HSA
1138 ROTOR_COLD_RESISTANCE[DRX] Lauferwiderstand kalt HSA
1139 STATOR_LEAKAGE_REACTANCE[DRX] Standerstreureaktanz HSA
1140 ROTOR_LEAKAGE_REACTANCE[DRX] Lauferstreureaktanz HSA
1141 MAGNETIZING_REACTANCE[DRX] Hauptfeldreaktanz HSA
1142 FIELD_WEAKENING_SPEED[DRX] Einsatzdrehzahl Feldschwéachung VSA/HSA/SLM
1143 LH_CURVE_UPPER_SPEED[DRX] Obere Drehzahl Lh-Kennlinie HSA
1144 LH_CURVE_GAIN[DRX] Verstarkungsfaktor Lh-Kennlinie HSA
1145 M_KIPP_RV Kippmomentreduktionsfaktor VSA/HSA/SLM
1146 MOTOR_MAX_ALLOWED_SPEED[DRX] Motormaximaldrehzahl VSA/HSA/SLM
1149 RELUCT_TORQUE_RATIO Reluktanzmomentkonstante VSA/SLM
1170 POLE_PAIR_PITCH Polpaarweite VSA/SLM
1172 PEMSD_VSA VSA-Betrieb mit Feldschwéchung VSA/SLM
1180 CURRCTRL_ADAPT_CURRENT_1 Untere Stromgrenze Adaption VSA/SLM
1181 CURRCTRL_ADAPT_CURRENT_2 obere Stromgrenze Adaption VSA/SLM
1182 REDUCE_ARMATURE_INDUCTANCE Faktor Stromregleradaption VSA/SLM
1183 CURRCTRL_ADAPT_ENABLE Stromregleradaption ein VSA/SLM
1185 STARTUP_FACT_CURRCTRL IBN—Faktor P_IREG HSA
1268 TAU_TIME Wicklungszeitkonstante VSA/HSA/SLM
1400 MOTOR_RATED_SPEED[DRX] Motornenndrehzahl VSA/HSA/SLM
1602 MOTOR_TEMP_WARN_LIMIT[DRX] Motortemperaturwarnschwelle VSA/HSA/SLM
1607 MOTOR_TEMP_SHUTDOWN_LIMIT[DRX] | Abschaltgrenze Motortemperatur VSA/HSA/SLM
Hinweis
Wird in MD 1102 keine gtiltige Motor-MLFB (Code-Nummer) angegeben
(z. B. "0" = Fremdmotoren), so missen alle Maschinendaten per Hand
eingegeben werden.
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08.06

Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1)

2.1 Parameter der Motor- und Leistungsteilauswahl

1103

MOTOR_NOMINAL_CURRENT Querverweis: —

Motornennstrom Relevant: Schutzstufe:

VSA/HSA 2/4

Einheit:
A

Standard:
0.0

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0.0 500.0 FLOAT Power On

Eingabe des Nennstroms (Effektivwert) der beim Betrieb mit Nennmoment und
Nenndrehzahl vom Motor aufgenommen wird. Die Eingabe erfolgt anhand des
Motordatenblatts (Fremdmotor) bzw. durch automatische Parametrierung mit

der Eingabe und Ubernahme der Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE.

1104

MOTOR_MAX_CURRENT Querverweis: —

maximaler Motorstrom Relevant: Schutzstufe:

VSA 2/4

Einheit:
A

Standard:
0.04

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0.0 500.0 FLOAT Power On

Eingabe des Motorstroms (Effektivwert) anhand des Motordatenblattes (Fremd-
motor) bzw. durch automatische Parametrierung mit der Eingabe und Ubernah-
me der Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE. Dieses Maschinendatum
sollte aus Griinden der sicheren Uberwachung bzw. Begrenzung nicht reduziert
werden (siehe dazu MD 1105).

Mit der Motorauswahl wird der Grenzstrom eingetragen.

Der Grenzstrom ist der Strom, der bei Nenndrehzahl eingepréagt werden kann.
Damit kann im gesamten Drehzahlbereich mit einer konstanten Beschleunigung
gefahren werden.

Kommt man mit reduziertem Moment bei hoherer Drehzahl aus (reduzierter
Drehzahlbereich oder Ruckbegrenzung), kann der Strom bis zum Spitzenstrom
erhoht werden.

Wird der maximale Motorstrom erhdht, muss die

Momentengrenze (MD 1230 = MD 1104/MD 1118 ¢ 100) und die
Leistungsgrenze (MD 1235 = MD 1104/MD 1118 « 100) angepasst werden.

Dieses MD geht in die Reglerdatenberechnung ein.

1112

NUM_POLE_PAIRS Querverweis: —

Polpaarzahl Motor Relevant: Schutzstufe:

VSA 2/4

Einheit:

810D
840D

Standard:

0
0

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
UNS.WORD Power On
0 4

0 4 096

Eingabe der Polpaarzahl des Motors anhand des Motordatenblattes (Fremdmo-
tor) bzw. durch automatische Parametrierung mit der Eingabe und Ubernahme
der Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE. Die Polpaarzahl 0 wird beim
Laden von nicht freigegebenen Motor-Leistungsteilkombinationen eingetragen.
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Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1)

03.07

2.1 Parameter der Motor- und Leistungsteilauswahl

1113 TORQUE_CURRENT_RATIO Querverweis: —
Drehmomentkonstante Relevant: Schutzstufe:
VSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Nm/A 0.0 0.0 300.0 FLOAT Power On

Eingabe der Drehmomentkonstante anhand des Motordatenblattes (Fremdmo-
tor) bzw. automatische Parametrierung mit der Eingabe und Ubernahme der

Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE. Die Drehmomentkonstante ist der
Quotient aus Nennmoment/Nennstrom (effektiv) bei Synchronmotoren mit Per-

manenterregung.
1114 EMF_VOLTAGE Querverweis: —
Spannungskonstante Relevant: Schutzstufe:
VSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
\% 0.0 0.0 10 000.0 FLOAT Power On

Eingabe der Spannungskonstante anhand des Motordatenblattes (Fremdmotor)
bzw. automatische Parametrierung mit der Eingabe und Ubernahme der Motor-
code-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE. Die Spannungskonstante wird als indu-
zierte Spannung (EMK) im Leerlauf bei n = 1000 U/min als Effektivwert der Mo-

torklemmen (verkettet) gemessen.

1115 ARMATURE_RESISTANCE Querverweis: —
Ankerwiderstand Relevant: Schutzstufe:
VSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Q 0.0 0.0 1 000.0 FLOAT Power On

Eingabe des ohmschen Widerstandes der Ankerwicklung (Strangwert) anhand
Motordatenblatt (Fremdmotor) bzw. automatische Parametrierung mit der Einga-
be und Ubernahme der Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE.

1116 ARMATURE_INDUCTANCE Querverweis: —
Ankerinduktivitat Relevant: Schutzstufe:
VSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
mH 0.0 0.0 300.0 FLOAT Power On
DWORD

Eingabe der Anker-Induktivitat im Ankerkreis fir das einphasige Ersatzschalt-
bild anhand Motordatenblatt (Fremdmotor) bzw. automatische Parametrierung

mit der Eingabe und Ubernahme der Motorcode-Nr. im

MD 1102: MOTOR_CODE.
Dieses MD geht in die Reglerdatenberechnung ein.
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08.06 Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1)
2.1 Parameter der Motor- und Leistungsteilauswahl
117 MOTOR_INERTIA Querverweis: —
Motortragheitsmoment Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
kgm?2 0.0 0.0 32.0 FLOAT sofort
HSA: 0.0010
Eingabe des Motortragheitsmoments anhand des Motordatenblattes (Fremdmo-
tor) bzw. automatische Parametrierung mit der Eingabe und Ubernahme der
Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE (bei Motor ohne Haltebremse).
Dieses MD geht in die Reglerdatenberechnung ein.
1118 MOTOR_STANDSTILL_CURRENT Querverweis: —
Motor-Stillstandsstrom Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
A 0.0 0.0 500.0 FLOAT Power On
Eingabe des Motor-Stillstandsstroms (effektiv) anhand des Motordatenblattes
(Fremdmotor) bzw. automatische Parametrierung mit der Eingabe und Ubernah-
me der Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE. Dieses Maschinendatum
entspricht dem thermisch zuléssigen Dauerstrom im Stillstand des Motors mit
einer Ubertemperatur von 100 Kelvin.
Dieses MD geht in die Reglerdatenberechnung ein.
1129 POWER_FACTOR_COS_PHI nur 840D | Querverweis: —
cos @ Leistungsfaktor Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.8 0.0 1.0 FLOAT Power On
Der cos ¢ ist fur die Berechnung der Ersatzschaltbilddaten aus den Leistungs-
schilddaten notwendig.
1130 ‘ MOTOR_NOMINAL_POWER Querverweis: —
Motornennleistung Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
kW 0.0 0.0 1500.0 FLOAT Power On

Eingabe der Motornennleistung anhand des Motordatenblattes (Fremdmotor)
bzw. durch automatische Parametrierung mit der Eingabe und Ubernahme der
Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE.
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Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1) 03.07

2.1 Parameter der Motor- und Leistungsteilauswahl

1132 MOTOR_NOMINAL_VOLTAGE Querverweis: —

Motornennspannung Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

\% 380.0 0.0 5000.0 FLOAT Power On
Eingabe der Motornennspannung anhand des Motordatenblattes (Fremdmotor)
bzw. durch automatische Parametrierung mit der Eingabe und Ubernahme der
Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE.

1134 MOTOR_NOMINAL_FREQUENCY Querverweis: —
Motornennfrequenz Relevant: Schutzstufe:

HSA 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

Hz 50.0 0.0 3 000.0 DWORD Power On
Eingabe der Motornennfrequenz anhand des Motordatenblattes (Fremdmotor)
bzw. durch automatische Parametrierung mit der Eingabe und Ubernahme der
Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE.

Dieses MD geht in die Reglerdatenberechnung ein.

1135 MOTOR_NOLOAD_VOLTAGE Querverweis: —

Motorleerlaufspannung Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

\% 0.0 0.0 500.0 FLOAT sofort
Eingabe der Motorleerlaufspannung anhand des Motordatenblattes (Fremdmo-
tor) bzw. durch automatische Parametrierung mit der Eingabe und Ubernahme
der Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE.

1136 MOTOR_NOLOAD_CURRENT Querverweis: —
Motorleerlaufstrom (HSA) Relevant: Schutzstufe:
Motorkurzschlussstrom (VSA/SLM) HSA/VSA/SLM 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

A 0.0 0.0 500.0 FLOAT sofort
Eingabe des Motorleerlaufstroms (effektiv) anhand des Motordatenblattes
(Fremdmotor) bzw. durch automatische Parametrierung mit der Eingabe und
Ubernahme der Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE.

Der Leerlaufstrom wird durch die Anwahl des Motors aus der Motorenliste be-

legt oder nach dem Datenblatt des Motorenherstellers eingestellt.

Werden vom Motorenhersteller keine Angaben tber den Leerlaufstrom ge-

macht, kann er nach der folgenden Formel errechnet werden:

MD 1136 = MD 1114 « 60 [sec] / (2n * V3« MD 1112 « MD 1116)

MD 1112: NUM_POLE_PAIRS

MD 1114: EMF_VOLTAGE

MD 1116: ARMATURE_INDUCTANCE
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03.07 Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1)
2.1 Parameter der Motor- und Leistungsteilauswahl
1137 STATOR_COLD_RESTISTANCE Querverweis: —
Standerwiderstand kalt Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Q 0.0 0.0 120.0 FLOAT sofort
Eingabe des Standerwiderstandes (kalt) anhand Motordatenblatt (Fremdmotor)
bzw. durch automatische Parametrierung mit der Eingabe und Ubernahme der
Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE.
1138 ROTOR_COLD_RESTISTANCE Querverweis: —
Lauferwiderstand kalt Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Q 0.0 0.0 120.0 FLOAT sofort
Eingabe des Lauferwiderstandes (kalt) anhand des Motordatenblattes (Fremd-
motor) bzw. durch automatische Parametrierung mit der Eingabe und Ubernah-
me der Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE.
Dieses MD geht in die Reglerdatenberechnung ein.
1139 STATOR_LEAKAGE_REACTANCE Querverweis: —
Stéanderstreureaktanz Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Q 0.0 0.0 100.0 FLOAT sofort

Eingabe der Standerstreureaktanz anhand des Motordatenblattes (Fremdmo-
tor) bzw. durch automatische Parametrierung mit der Eingabe und Ubernahme
der Motorcode-Nr. im MD 1102 MOTOR_CODE.

Dieses MD geht in die Reglerdatenberechnung ein.
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Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1) 11.07:

2.1 Parameter der Motor- und Leistungsteilauswahl

1140 ROTOR_LEAKAGE_REACTANCE Querverweis: —
Lauferstreureaktanz Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Q 0.0 0.0 100.0 FLOAT sofort
Eingabe der Lauferstreureaktanz anhand des Motordatenblattes (Fremdmotor)
bzw. durch automatische Parametrierung mit der Eingabe und Ubernahme der
Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE.
Dieses MD geht in die Reglerdatenberechnung ein.
1141 MAGNETIZING_REACTANCE Querverweis: —
Hauptfeldreaktanz Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Q 0.0 0.0 1 000.0 FLOAT sofort
Eingabe der Hauptfeldreaktanz anhand des Motordatenblattes (Fremdmotor)
bzw. durch automatische Parametrierung mit der Eingabe und Ubernahme der
Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE.
Dieses MD geht in die Reglerdatenberechnung ein.
1142 FIELD_WEAKENING_SPEED Querverweis: —
Einsatzdrehzahl Feldschwéachung Relevant: Schutzstufe:
HSA/VSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 0.0 0.0 100 000.0 FLOAT sofort
Eingabe der Einsatzdrehzahl fur die Feldschwéchung anhand des Motordaten-
blattes (Fremdmotor) bzw. durch automatische Parametrierung mit der Eingabe
und Ubernahme der Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE. Im Feld-
schwéchbereich steigert sich die Hauptfeldinduktivitét Ly, linear vom geséttigten
Wert bei der Einsatzdrehzahl der Feldschwéachung auf den ungeséttigten Wert
bei der oberen Drehzahl der Ly- Kennlinie (siehe graphische Darstellung
MD 1144).
Dieses MD geht in die Reglerdatenberechnung ein.
Y
MD 1142 j
Bild 2-1 Feldschwéchkennlinie
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11.07 Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1)
2.1 Parameter der Motor- und Leistungsteilauswahl
Die folgenden Maschinendaten MD 1143 und MD 1144 wirken nur bis Software-
stand 3.00.08:
1143 LH_CURVE_UPPER_SPEED Querverweis: —
Obere Drehzahl Ly-Kennlinie Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 0.0 0.0 100 000.0 FLOAT Power On
Eingabe der oberen Drehzahl fur die Ly-Kennlinie (Hauptfeldinduktivitat Ly,) an-
hand des Motordatenblattes (Fremdmotor) bzw. durch automatische Parame-
trierung mit der Eingabe und Ubernahme der Motorcode-Nr. im
MD 1102: MOTOR_CODE. Im Feldschwéachbereich steigert sich die Haupt-
feldinduktivitat Ly, linear vom geséttigten Wert bei der Einsatzdrehzahl der Feld-
schwéchung auf den ungeséttigten Wert bei der oberen Drehzahl der L-Kennli-
nie (siehe graphische Darstellung MD 1144).
1144 LH_CURVE_GAIN Querverweis: —
Verstarkungsfaktor L,-Kennlinie Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 100.0 500.0 FLOAT Power On

Eingabe des Verstarkungsfaktors (Ln,/Lp1) der Ly-Kennlinie (Hauptfeldinduktivi-
tat) anhand des Motordatenblattes (Fremdmotor) bzw. durch automatische
Parametrierung mit der Eingabe und Ubernahme der Motorcode-Nr. im

MD 1102: MOTOR_CODE. Im Feldschwéachbereich steigert sich die Hauptfel-
dinduktivitat Ly, linear vom gesattigten Wert bei der Einsatzdrehzahl der Feld-
schwéchung auf den ungeséttigten Wert bei der oberen Drehzahl der L,-Kennli-
nie.

L [
h
MD 1144
Lh2 '
)
)
100 % X
Nennwert Ly ) '
: :
' )
' )
fl ' -
MD 1142 MD 1143 n

Bild 2-2 Lh-Kennlinie (Hauptfeldinduktivitat)

Hinweis

Falls der Wert unbekannt sein sollte, 100 % eingeben, somit besteht konstante
Hauptfeldinduktivitat im gesamten Drehzahlbereich.
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Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1) 08.08:

2.1 Parameter der Motor- und Leistungsteilauswahl

1145 STALL_TORQUE_REDUCTION Querverweis: —
Kippmomentreduktionsfaktor Relevant: Schutzstufe:
HSA/VSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 5.0 1 000.0 FLOAT sofort

Eingabe des Kippmomentfaktors anhand Motordatenblatt. Mit diesem Maschi-
nendatum wird der Einsatzpunkt der Kippmomentgrenze verandert.

Bei Einstellung groRer 100 % wird der Einsatzpunkt erhdht und kleiner als
100 % wird der Einsatzpunkt erniedrigt.

1146 MOTOR_MAX_ALLOWED_SPEED Querverweis: —
Motormaximaldrehzahl Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 0.0 0.0 100 000.0 FLOAT Power On
HSA: 1500.0

Eingabe der Motormaximaldrehzahl anhand des Motordatenblattes (Fremdmo-
tor) bzw. durch automatische Parametrierung mit der Eingabe und Ubernahme
der Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE.

Dieses MD geht in die Reglerdatenberechnung ein.

Literatur: /IADC/ Inbetriebnahmehandbuch 840D/810D/611D
1400 MOTOR_RATED_SPEED Querverweis: —
Motornenndrehzahl Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 0.0 0.0 100 000.0 FLOAT Power On
HSA: 1450.0

Eingabe der Nenndrehzahl des Motors anhand des Motordatenblattes (Fremd-
motor) bzw. durch automatische Parametrierung mit der Eingabe und Ubernah-
me der Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE.

Dieses MD geht in die Reglerdatenberechnung ein.

1602 MOTOR_TEMP_WARN_LIMIT Querverweis: —
Motortemperaturwarnschwelle Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
°C 120 0 200 UNS.WORD sofort

Eingabe der thermisch stationar zulassigen Motortemperatur bzw. automatische
Parametrierung mit der Eingabe und Ubernahme der Motorcode-Nr. im

MD 1102: MOTOR_CODE. Die Motortemperatur wird tber Temperaturfuhler
erfasst und antriebsseitig ausgewertet. Bei Erreichen der Warngrenze wird eine
Meldung an die PLC (NST “Temperaturvorwarnung Motor”, DB31, ... DBX94.0)
gegeben (siehe MD 1603 und MD 1607).

Literatur: /FBA, DU1/ Uberwachungen, Begrenzungen
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08.06 Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1)
2.1 Parameter der Motor- und Leistungsteilauswahl

21.2 Leistungsteildaten

1106 ‘ INVERTER_CODE Querverweis: —
Leistungsteilcodenummer Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex 0000 0000 FFFF UNS.WORD Power On

Durch die Eingabe der Leistungsteil-MLFB (Maschinenlesbare Fabrikatebe-
zeichnung bei Siemens-Leistungsteilen) bei der Inbetriebnahme des Antriebes
mit IBN-Tool/HMI Advanced erfolgt eine Wandlung der MLFB in eine Codenum-
mer (keine Eintragung durch Anwender erforderlich). Folgende Maschinendaten
(Leistungsteildaten) werden aus einer internen Leistungsteiltabelle automatisch
durch die Eingabe der Codenummer Ubertragen:

Nr. Bezeichner Name Antrieb
1107 INVERTER_MAX_CURRENT Transistor-Grenzstrom Leistungsteil VSA/HSA
1108 INVERTER_MAX_THERMAL_CURRENT Thermischer-Grenzstrom Leistungsteil VSA/HSA
1109 INVERTER_MAX_S6_CURRENT Grenzstrom Leistungsteil S6 HSA
1111 INVERTER_RATED_CURRENT Nennstrom Leistungsteil VSA/HSA
Tabelle 2-2 Leistungs-Codenummer

Code | Antriebstyp | Stromstéarke LT Bemerkung

6 HSA 24132/32A 50 A

7 HSA 30/40/51A 80 A

8 HSA 45/60/76 A 120 A

9 HSA 60/80/102 A 160 A

A HSA 85/110/127 A 200 A

B HSA 120/150/193 A 300 A

C HSA 200/250/257 A 400 A

D HSA 45/60/76 A 108 A

E HSA 24132/40A 50 A 810D intern

11 VSA 3/6A 8A

12 VSA 5/10A 15A

13 VSA 6/12A 15A 810D intern

14 VSA 9/18A 25A

15 VSA 9/18A 25A 810D intern

16 VSA 18/36 A 50 A

17 VSA 28/56 A 80 A

19 VSA 56/112 A 160 A

1A VSA 70/140 A 200 A

1E VSA 18/36 A 50 A 810D intern

28 VSA 140/210 A 400 A ab SW 4.2
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Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1) 08.06

2.1 Parameter der Motor- und Leistungsteilauswahl

1107

INVERTER_MAX_CURRENT Querverweis: —

Transistor-Grenzstrom Leistungsteil Relevant: Schutzstufe:

VSA/HSA 2/4

Einheit:
A

Standard:
200.0

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1.0 500.0 FLOAT Power On

Beispiel

Eingabe des maximalen Transistor-Grenzstromes des Leistungsteils als
Spitzenwert. Durch MD 1106: INVERTER_CODE wird eine automatische Para-
metrierung bei Siemens-Leistungsteilen flr dieses Maschinendatum durchfuhrt.

Leistungsteil 50A  VSA: 18/36A HSA: 24/32/32A

LT 50A MD 1107: INVERTER_MAX_CURRENT bei HSA und VSA
VSA 18/xxA MD 1111: INVERTER_RATED_CURRENT

VSA xx/36A MD 1108: INVERTER_MAX_THERMINAL_CURRENT
HSA 24/xx/xxA MD 1111: INVERTER_RATED_CURRENT

HSA xx/32/xxA MD 1109: INTERNER_MAX_S6_CURRENT

HSA xx/xx/32A MD 1108: INVERTER_MAX_THERMINAL_CURRENT

Wichtig

Dieses Datum dient als Normierungsbasis der Stromistwerterfassung und darf

nach der automatischen Vorbelegung anwenderseitig nicht mehr verandert
werden.

1108

INVERTER_MAX_THERMAL_CURRENT Querverweis: —

Thermischer Grenzstrom Leistungsteil Relevant: Schutzstufe:

VSA/HSA 2/4

Einheit:
A

Standard:
200.0

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1.0 500.0 FLOAT Power On

DM1/2-16

Eingabe des maximal zulassigen Stromes des Leistungsteiles. Die Eingabe
erfolgt als Effektivwert. Durch das MD 1106: INVERTER_CODE wird eine auto-
matische Parametrierung bei Siemens-Leistungsteilen fur dieses Maschinenda-
tum durchgefihrt.

Wichtig

Dieses Datum dient als Obergrenze der thermischen Belastung und darf nach

der automatischen Vorbelegung anwenderseitig nicht mehr verandert wer-
den.
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08.06 Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1)
2.1 Parameter der Motor- und Leistungsteilauswahl
1109 INVERTER_MAX_S6_CURRENT Querverweis: —
Grenzstrom Leistungsteil S6 Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
A 200.0 1.0 500.0 FLOAT Power On
Das Maschinendatum dient zur Eingabe des maximal zulassigen Stromes des
Leistungsteiles bezogen auf das Lastspiel S6 (Aussetzbetrieb). Die Angabe
erfolgt als Effektivwert. Durch das MD 1106: INVERTER_CODE wird eine auto-
matische Parametrierung bei Siemens-Leistungsteilen fur dieses Maschinenda-
tum durchgefihrt.
Wichtig
Dieses Datum darf nach der automatischen Vorbelegung anwenderseitig nicht
mehr verandert werden.
1111 INVERTER_RATED_CURRENT Querverweis: —
Nennstrom Leistungsteil Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
A 200.0 1.0 500.0 FLOAT Power On
Das Maschinendatum dient zur Eingabe des maximal zulassigen Leistungsteil-
Dauerstromes. Die Eingabe erfolgt als Effektivwert. Durch MD 1106: INVER-
TER_CODE wird eine automatische Parametrierung bei Siemens-Leistungstei-
len fur dieses Maschinendatum durchgefihrt.
Wichtig
Dieses Datum darf nach der automatischen Vorbelegung anwenderseitig nicht
mehr verandert werden.
1119 SERIES_INDUCTANCE Querverweis: —
Induktivitat der Vorschaltdrossel Relevant: Schutzstufe:
HSA/AM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
mH 0.0 0.0 65.0 FLOAT Power On

Bei hochtourigen Sonderasynchronmotoren oder streuungsarmen Asynchron-
motoren ist meist eine Vorschaltdrossel fur den stabilen Betrieb des Stromreg-
lers notwendig. Die Induktivitat der Drossel wird hiermit im Strommodell bertick-
sichtigt.

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010 DM1/2-17




Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1)

08.08:

2.2 Reglerdaten berechnen

2.2 Reglerdaten berechnen
Nach der Motorauswahl wird automatisch die Funktion Reglerdaten berechnen
angestoRen. Dies kann auch explizit iber den Softkey Reglerdaten berechnen
ausgefuhrt werden.
Folgende Maschinendaten werden zum Berechnen der Reglerdaten verwendet:
Tabelle 2-3 Eingangs-Maschinendaten
MD-Nr. MD-Name Bezeichnung Antrieb
1000 CURRCTRL_CYCLE_TIME Stromreglertakt VSA/HSA/SLM
1001 SPEEDCTRL_CYCLE_TIME Drehzahlreglertakt VSA/HSA/SLM
1003 STS_CONFIG Konfiguration STS VSA/HSA/SLM
1015 PEMSD_MODE_ENABLE PE-HSA aktivieren VSA/SLM
1104 MOTOR_MAX_CURRENT maximaler Motorstrom VSA/SLM
1116 ARMATURE_INDUCTANCE Anker-Induktivitat VSA/SLM
1117 MOTOR_INERTIA Motortragheitsmoment VSA/HSA/SLM
1118 MOTOR_STANDSTILL_CURRENT Motorstillstandsstrom VSA/SLM
1119 SERIES_INDUCTANCE Induktivitat der Vorschaltdrossel HSA
1134 MOTOR_NOMINAL_FREQUENCY Motornennfrequenz HSA
1138 ROTOR_COLD_RESISTANCE Lauferwiderstand kalt HSA
1139 STATOR_LEAKAGE_REACTANCE Standerstreureaktanz HSA
1140 ROTOR_LEAKAGE_REACTANCE Lauferstreureaktanz HSA
1141 MAGNETIZING_REACTANCE Hauptfeldreaktanz HSA
1142 FIELD_WEAKENING_SPEED Einsatzdrehzahl Feldschwéachung VSA/HSA/SLM
1146 MOTOR_MAX_ALLOWED_SPEED Motormaximaldrehzahl VSA/HSA/SLM
1172 PEMSD_VSA VSA-Betrieb mit Feldschwéchung VSA/SLM
1400 MOTOR_RATED_SPEED Motornenndrehzahl VSA/HSA/SLM
Uber den Softkey Reglerdaten berechnen werden folgende Maschinendaten
verandert:
Tabelle 2-4 Ausgangs-Maschinendaten
MD-Nr. MD-Name Bezeichnung Antrieb
1120 CURRCTRL_GAIN[DRX] P-Verstarkung Stromregler VSA/HSA/SLM
1121 CURRCTRL_INTEGRATOR_TIME[DRX] Nachstellzeit Stromregler VSA/HSA/SLM
1147 SPEED_LIMIT[DRX] Drehzahlbegrenzung VSA/HSA/SLM
1150 FIELDCTRL_GAIN P-Verstarkung Flussregler VSA/HSA/SLM
1151 FIELDCTRL_INTEGRATOR_TIME Nachstellzeit Flussregler VSA/HSA/SLM
1230 TORQUE_LIMIT_1 1. Drehmomentengrenzwert VSA/HSA/SLM
1235 POWER_LIMIT_1 1. Leistungsgrenzwert VSA/HSA/SLM
1401 MOTOR_MAX_SPEED Drehzahl fur max. Motornutzdrehzahl VSA/HSA/SLM
1405 MOTOR_SPEED_LIMIT Uberwachungsdrehzahl Motor VSA/HSA/SLM
1407 SPEEDCTRL_GAIN_1][0...7,DRX] P-Verstarkung Drehzahlregler VSA/HSA/SLM
1408 SPEEDCTRL_GAIN_2[0...7,DRX] P-Verstarkung obere Adaptionsdrehzahl | VSA/HSA/SLM
1409 SPEEDCTRL_INTEGRATOR_TIME_1[0...7,DRX] | Nachstellzeit Drehzahlregler VSA/HSA/SLM
1410 SPEEDCTRL_INTEGRATOR_TIME_2[0...7,DRX] | Nachstellzeit obere Adaptionsdrehzahl | VSA/HSA/SLM
1411 SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_1 Untere Adaptionsdrehzahl VSA/HSA/SLM
1412 SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_2 Obere Adaptionsdrehzahl VSA/HSA/SLM
1413 SPEEDCTRL_ADAPT_ENABLE Anwahl Adaption Drehzahlregler VSA/HSA/SLM
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12.08 Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1)
2.3 Leistungsteil-Derating (ab SW 5.01.06)

2.3 Leistungsteil-Derating (ab SW 5.01.06)

Derating ist die Stromriicknahme des Leistungsteiles in Abh&ngigkeit einer Um-
richterfrequenz.

2.31 Derating-Kennlinie

Fur SIMODRIVE 611D wird die Derating-Kennlinie wie folgt ermittelt:

|
n A Umgebungstemperatur bis 40 °C
100%
X1t+————— T T T T T
f1 [kHz]
0% fo 8

Bild 2-3 Derating-Kennlinie

Ist die Pulsfrequenz f1 (MD 1100) grof3er als die Frequenz fg (bei VSA: 4 kHz,
bei HSA und PE-HSA: 3,2 kHz), wird der maximal zul&ssige Strom des Lei-
stungsteils (MD 1108 bzw. MD 1175) gemalf obiger Kennlinie linear reduziert.

Die Steigung der Kennlinie wird durch den zur Pulsfrequenz 8 kHz gehdrenden
Deratingfaktor X1 festgelegt.

Der Deratingfaktor X1 ist abhangig von der Betriebsart des Leistungsteils und

steht:

* bei VSA (MD 1015 =0) in MD 1178
* bei PE-HSA (MD 1015 = 1) und bei HSA in MD 1179
Der Deratingfaktor wirkt auf folgende Strome:

* bei HSA MD 1108, MD 1109 und MD 1111

* bei VSA MD 1108 und MD 1111

* bei PE-HSA MD 1175, MD 1176 und MD 1177

Bei einer Neuinbetriebnahme wird mit Auswahl des Leistungsteils der Derating-
faktor X1 vorbelegt. Bei einem VSA-Leistungsteil wird MD 1178 und MD 1179
vorbelegt, bei einem HSA-Leistungsteil wird MD 1179 vorbelegt.

Der aktuell wirksame Derating-Faktor wird im Hochlauf abhéangig von der Puls-
frequenz und dem Deratingfaktor X1 berechnet. Er ist im Anzeigedatum
MD 1099 einsehbar.

Bei einer Software-Hochrlstung wird der neue Deratingfaktor (VSA MD 1178,
HSA und PE-HSA MD 1179) mit Null vorbesetzt. Die Fehlermeldung 301719:
“Leistungsteildaten unvollstandig”, die entweder zur Eingabe der fehlenden Lei-
stungsteildaten oder zur Neuinbetriebnahme auffordert, wird bei fehlendem De-
ratingfaktor nur dann ausgegeben, wenn die Pulsfrequenz MD 1100 gr6R3er als
4 kHz bei VSA bzw. 3,2 kHz bei HSA und PE-HSA ist. Ansonsten wird in

MD 1099 der Deratingfaktor 100% angezeigt.

Ab SW 6.08.22:

Der aktuell wirksame Derating—Faktor wird im Hochlauf abhéngig von der Puls-
frequenz (MD 1100), der Umgebungstemperatur (MD 1094), der Aufstellhthe
(MD 1095) und dem Deratingfaktor X1 berechnet.
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Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1) 08.06
2.3 Leistungsteil-Derating (ab SW 5.01.06)

Er ist im Anzeigedatum MD 1099 einsehbar.

Grundlage dieser automatischen Berechnung sind die Derating-Kurven “pulsfre-

guenzabhangig”, “temperaturabhangig” und “aufstellungshéhenabhangig” fur
das Leistungsteil.

@ Lesehinweis

Derating-Kurven siehe
Literatur:/PJU/ Projektierungshandbuch Umrichter SIMODRIVE

Kapitel 4.4 Stromreduktion/Derating

Mit dieser Funktionalitat ergibt sich folgende Stromreduzierung fiur das Lei-
stungsteil:

Imax (HSANVSA) = MD 1108 (aus LT-Liste) ¢ MD 1099

Imax (sLm) = MD 1175 (aus LT-Liste) » MD 1099

Is6 (Hsa) = MD 1109 (aus LT-Liste) ¢ MD 1099 ¢ MD 1260
Is6 (sLmy = MD 1176 (aus LT-Liste) ¢ MD 1099 ¢ MD 1260
Inenn = MD 1111 (aus LT-Liste) « MD 1099 ¢ MD 1261
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12.08 Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1)
2.3 Leistungsteil-Derating (ab SW 5.01.06)
2.3.2 Maschinendaten
Fiir das i2t-Derating gibt es folgende Maschinendaten:
1094 ‘ DERATING_AMB_AIR_TEMPERAT Querverweis: —
Derating Umgebungstemperatur Relevant: Schutzstufe:
HSA/SLM/VSA | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
°C 40.0 30.0 55.0 UNS.WORD Power On
1095 DERATING_ABSOLUTE_ALTITUDE Querverweis: —
Derating Aufstellhhe Relevant: Schutzstufe:
HSA/SLM/VSA | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
m 1000.0 0.0 5000.0 FLOAT Power On
1098 INVERTER_MAX_CURR_DERAT Querverweis: —
LT-Derating-Grenzstrom Relevant: Schutzstufe:
HSA/SLM/VSA | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
A 200.0 0.0 500.0 FLOAT Power On
1099 INVERTER_DERATING_FACT Querverweis: —
LT-Grenzstrom Deratingfaktor Relevant: Schutzstufe:
HSA/SLM/VSA | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 0.0 0.0 100.0 FLOAT Power On
1175 INVERTER_THERM_CURR_ASYN Querverweis: —
Grenzstrom Leistungsteil ASYN Relevant: Schutzstufe:
SLM/VSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
A 200.0 0.0 500.0 FLOAT Power On
1176 INVERTER_MAX_S6_CURR_ASYN Querverweis: —
Grenzstrom Leistungsteil S6 ASYN Relevant: Schutzstufe:
SLM/VSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
A 200.0 0.0 500.0 FLOAT Power On
1177 INVERTER_RATED_CURR_ASYN Querverweis: —
Nennstrom Leistungsteil ASYN Relevant: Schutzstufe:
SLM/VSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
A 200.0 0.0 500.0 FLOAT Power On
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Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1)

08.06

2.3 Leistungsteil-Derating (ab SW 5.01.06)

1178 INVERTER_DERATING_SYN Querverweis: —
Leistungsteil Derating SYN Relevant: Schutzstufe:
SLM/VSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 0.0 0.0 100.0 FLOAT Power On
1179 INVERTER_DERATING_ASYN Querverweis: —
Leistungsteil Derating ASYN Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 0.0 0.0 100.0 FLOAT Power On
2098 INVERTER_MAX_CURR_DERAT_M2 nur 840D | Querverweis: —
LT-Derating-Grenzstrom Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
A 200.0 0.0 500.0 FLOAT Power On
2099 INVERTER_DERATING_FACT_M2 nur 840D | Querverweis: —
LT-Grenzstrom Deratingfaktor Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 0.0 0.0 100.0 FLOAT Power On
2.3.3 Leistungsteildaten
Die Leistungsteildaten sind mit folgenden Werten vorbelegt:
HSA
Tabelle 2-5 Leistungsteildaten fur HSA
MD 1106 MD 1107 MD 1108 MD 1109 MD 1111 MD 1179
(hexadezimal)
01 8.0 3.0 3.0 3.0 50.0
02 15.0 8.0 5.0 5.0 50.0
04 25.0 16.0 10.0 8.0 55.0
06 50.0 32.0 32.0 24.0 40.0
07 80.0 51.0 40.0 30.0 55.0
08 160.0 76.0 60.0 45.0 55.0
09 160.0 102.0 80.0 60.0 50.0
A 200.0 127.0 110.0 85.0 55.0
B 300.0 193.0 150.0 120.0 50.0
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2.3 Leistungsteil-Derating (ab SW 5.01.06)

Tabelle 2-5 Leistungsteildaten fur HSA

MD 1106 MD 1107 MD 1108 MD 1109 MD 1111 MD 1179
(hexadezimal)
Cc 400.0 257.0 250.0 200.0 50.0
D 120.0 76.0 60.0 45.0 55.0
E 67.0 40.0 32.0 24.0 0.0

VSA

Tabelle 2-6 Leistungsteildaten fir VSA

MD 1106 | MD MD MD MD MD MD MD MD
(hexa- 1107 1108 11 1175 1176 1177 1178 1179

dezimal)
11 8.0 6.0 3.0 3.0 3.0 3.0 55.0 50.0
12 15.0 10.0 5.0 8.0 5.0 5.0 55.0 50.0
14 25.0 18.0 9.0 16.0 10.0 8.0 55.0 55.0
16 50.0 36.0 18.0 32.0 32.0 24.0 40.0 40.0
17 80.0 56.0 28.0 51.0 40.0 30.0 50.0 55.0

18 160.0 70.0 45.0 76.0 60.0 45.0 55.0 55.0

19 160.0 112.0 56.0 102.0 80.0 60.0 55.0 50.0

1A 200.0 140.0 70.0 127.0 110.0 85.0 55.0 55.0

1B 300.0 100.0 100.0 193.0 150.0 120.0 50.0 50.0

1C 400.0 210.0 140.0 257.0 250.0 200.0 50.0 50.0

1D 120.0 64.0 42.0 76.0 60.0 45.0 55.0 55.0

1E 67.0 36.0 18.0 40.0 32.0 24.0 0.0 0.0
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2.4 2t Leistungsteilbegrenzung (ab SW 6)

2.4 i2t Leistungsteilbegrenzung (ab SW 6)

241 Beschreibung

i’t-Leistungsteilbe-
grenzung

Hinweis
Die Funktion ist tbernommen aus SIMODRIVE 611 universal.
Literatur: /FBU/ Funktionshandbuch SIMODRIVE 611 universal

Durch diese Begrenzung wird das Leistungsteil vor andauernder Uberlastung
geschutzt.
Bei zu langem Betrieb tber der zulassigen Belastungsgrenze wird der Lei-

stungsteilstrom nach einer Kennlinie begrenzt. Die Belastungsgrenze kann tber
Parameter weiter reduziert werden (MD 1260 und MD 1261).

Die Begrenzung wird schrittweise wieder aufgehoben, wenn das Leistungsteil
nicht mehr Gber der Belastungsgrenze betrieben wird.

1FT6, 1FK6, 1FNx

i2t-Begrenzung bei folgenden Motoren: i2t-Begrenzung bei folgenden Motoren:

1PHx, 1FE1

Imax =

ise =

MD 1260 « isg
+ ¢
Bereich ' Bereich Bereich ' Bereich
ohne Strom- begrenzten ohne Strom- begrenzten
begrenzung Stromes begrenzung Stromes
Hinweis:

MD 1108 (Grenzstrom Leistungsteil) « MD 1099 (Begrenzungsfaktor Leistungsteilstrome)
MD 1109 (Grenzstrom Leistungsteil S6) « MD 1099 (Begrenzungsfaktor Leistungsteilstréme)
in= MD 1111 (Nennstrom Leistungsteil) « MD 1099 (Begrenzungsfaktor Leistungsteilstrome)

Bild 2-4  Verhalten bei fortgesetztem Betrieb an der Stromgrenze

Ausgangssignale

DM1/2-24

Der Begrenzungszustand wird durch ZK3, Bit 10 angezeigt.
ZK3 Bit 10 = 1: Leistungsteil in i2t-Begrenzung
ZK3 Bit 10 = 0: Leistungsteil nicht in i2t-Begrenzung
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24.2

MD zum Einstellen

2.4 2t Leistungsteilbegrenzung (ab SW 6)

Maschinendaten

Fiir die Funktion "i2t—Leistungsteilbegrenzung” gibt es folgende Maschinenda-

ten:

Diese MD sind zum Schutz des Leistungsteils voreingestellt. Durch Reduzie-

rung der Parameterwerte kann evtl. auch der Motor vor andauernder Uber-

lastung geschutzt werden.

Der Maximalwert von MD 1261 betrégt
e fur 1FT6, 1FKO und 1FNO = 110%,

e fur 1PHO und 1FE1 = 100%.

1260 12T_S6_REDUCTION Querverweis: —
i2t Begrenzung Grenzstrom Leistungsteil S6 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 25.0 100.0 FLOAT sofort
1261 12T_NOMINAL_REDUCTION Querverweis: —
i2t Begrenzung Nennstrom Leistungsteil S6 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 110.0 25.0 110.0 FLOAT sofort
HSA: 100.0 HSA: 100.0
Hinweis

Der Maximalwert ist auch jeweils als Standardwert voreingestellt.

Bei 1FE1 kdnnen prinzipbedingt auch Werte zwischen 100% und 110% einge-
geben werden. Intern wird dann aber auf 100% begrenzt.
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2.4 2t Leistungsteilbegrenzung (ab SW 6)

MD zur Diagnose

1262 DIAGNOSIS_I2T Querverweis: —
i2t Zeit in Begrenzung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
S 0.0 0.0 100 000.0 FLOAT sofort
1263 LIMIT_I2T Querverweis: —
i2t Aktueller Begrenzungsfaktor Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 0.0 0.0 100.0 FLOAT sofort
1264 LOAD_I2T Querverweis: —
i2t Aktueller Auslastungsfaktor Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 0.0 0.0 100.0 FLOAT sofort
Der MD 1264 zeigt bei der it-Leistungsteilbegrenzung die aktuelle Auslastung
an. Die Differenz zu 100 % gibt an, wieviel Reserve vorhanden ist. Bei einer
Auslastung von 100 % wird die Stromgrenze reduziert.
Die Maschinendaten 1262, 1263 und 1264 beschreiben den aktuellen Status
wie folgt:
Tabelle 2-7 Status
Status Zeit Strombegrenzung Auslastung
MD 1262 MD 1263 MD 1264
Nicht begrenzt konstant 100 % <100 %
(ZK3 Bit 10 = 0)
Begrenzt lauft <100 % 100 %
(ZK3 Bit10 = 1)
Hinweis
Bei PE-HSA (MD 1015 = 1) muss das Maschinendatum MD 1176 (Grenzstrom
Leistungsteil S6) gultige Werte enthalten. Ansonsten erscheint die Fehlermel-
dung 301719: “Leistungsteildaten unvollstandig”.
Dieses Datum wird im Rahmen einer Neuinbetriebnahme durch Auswahl des
Leistungsteils vorbelegt.
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2.5 Rotorlagesynchronisation/Rotor-/Pollageidentifikation
2.5 Rotorlagesynchronisation/Rotor-/Pollageidentifikation

Beschreibung

Hinweis

Terminologieanderung:

Die Rotorlageidentifikation (RLI) entspricht der Pollageidentifikation (PLI)!

Umrichter mit feldorientierter Regelung geben den Strom an permanenterregte

Synchronmotoren beziglich des magnetischen Flusses im Motor vor. Die Ro-
tor-/Pollageidentifikation ermittelt beim Einschalten selbsténdig die absolute

Rotorlageposition anhand des magnetischen Flussmaximums.

Die Rotor-/Pollageidentifikation dient zur:
* Bestimmung der Rotorlage (Grobsynchronisation bzw. Feinsynchronisation)

® Inbetriebnahme-Unterstitzung zur Bestimmung des Kommutierungswinkel-

Offsets

Die Rotor-/Pollageidentifikation ist mit drei Verfahren moglich:

* auf Sattigung basiertes Verfahren (MD 1075 = 1)

¢ auf Bewegung basiertes Verfahren (MD 10 75 = 3)
(ab Antriebs-SW 05.01.10, 06.03.09).

* Elastizitatsverfahren (MD 1075 = 6) (ab Antriebs-Softwarestand 06.07.05)
Uber das MD 1075 ALGORITHM_ROTORPOS_IDENT ist das jeweilige Verfah-

ren auswahlbar.

Folgende Maschinendaten stehen zur Parametrierung und Diagnose zur Verfu-

gung:

Maschinendatum

MD 1075 =1

MD 1075=3

MD 1075 =6

MD 1011: ACTUAL_VALUE_CONFIG

X

X

X

MD 1016:

ANGLE_OFFSET

MD 1017:

STARTUP_ASSISTANCE

MD 1019:

CURRENT_ROTORPOS_IDENT

MD 1020:
MD 1020:

MAX_TURN_ROTORPOS_IDENT
MAX_MOVE_ROTORPOS_IDENT

X X | X| X

X X | X| X| X

MD 1070:

RLI_RAMP_TIME

MD 1071:

RLI_WAIT_TIME

MD 1072:

RLI_AMOUNT

MD 1073:

POSS_TURN_ROTORPOS_IDENT

X| X X| X| X X| X| X

MD 1076:

FACTOR_INERTIA (SRM)FACTOR_MASS (SLM)

MD 1077:

RLI_INTEGRATOR_TIME

MD 1078:

MAX_TIME_ROTORPOS_ID

MD 1523:

ACT_SPEED_FILTER_TIME_RLI

MD 1729:

ACTUAL_ELECTRIC_ROTORPOS

MD 1734:

DIAG_ROTOROS_IDENT

MD 1736:

TEST_ROTORPOS_IDENT

MD 1737:

DIFF_ROTORPOS_IDENT

X| X| X| X| X

X| X | X | X[ X| X| X| X

X| X| X| X| X

X bedeutet MD belegt
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2.5 Rotorlagesynchronisation/Rotor-/Pollageidentifikation

Grobsynchronisa-
tion

Feinsynchronisa-
tion

Ersatz der Geber-
justage

Konfiguration Ist-
werterfassung
(Motorgeber)

DM1/2-28

Rotorlageermittiung

Die Rotor-/Pollageidentifikation ermittelt selbstandig die Rotorlage des Motors.
Damit benétigt der Motorgeber keine zuséatzliche Positionsinformation vom Ge-
ber (C/D-Spur). Bei Linearmotoren kann auf die Hallsensoren unter Einhaltung
der Randbedingungen (siehe Kapitel 2.5.1) verzichtet werden.

Bei Verwendung eines absoluten Motormesssystems kann die Rotor-/Pollage-
identifikation zur Bestimmung des Kommutierungswinkel-Offsets (MD 1016) und
zur Plausibilitatsuberprifung (siehe Kapitel 2.5.5) verwendet werden.

* mit Nullmarken: MD 1011.13=0
Bei der Feinsynchronisation (MD 1011.13 = 0) wird der Kommutierungsoff-
set beim Uberfahren der Nullmarke tibernommen.
Vorteile:

— Durch die Feinsynchronisation wird eine gleichbleibende Kraft- und
Drehmomentausnutzung gewahrleistet.

— Robustheitssteigerung durch eine nochmalige Geberiberwachung (Ab-
solutinformation und interne Pollage).

Der Parameter P1016 muf3 entsprechend eingestellt sein.

Achtung

Beim Tausch des Motors/Gebers ist erneute Ermittlung des Kommutierungs-
winkels (MD 1016) erforderlich!

* mit Pollageidentifikation: P1011.13 =1

Bei MD 1011.13 = 1 wird die Feinsynchronisation durch die Pollageidentifi-
kation ersetzt. MD 1016 wirkt nicht.

Wird die Rotor-/Pollageidentifikation fiir die Grob- und Feinsynchronisation ein-
gesetzt, kann eine Geberjustage entfallen.

In MD 1011 wird Bit 12 (Groblage identifizieren) gesetzt, um ein Anstol3en des
RLI-Verfahrens beim Einschalten des Antriebs zu bewirken. Wenn Bit 13 (Fein-
synchronisation) gesetzt ist, wird eine Rotor-/Pollageidentifikation unabh&ngig
von Bit 12 ausgefihrt.
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2.5 Rotorlagesynchronisation/Rotor-/Pollageidentifikation

2.5.1 Randbedingungen

auf Sattigung ba-
siertes Verfahren
(MD 1075 = 1)

auf Bewegung ba-
siertes Verfahren
(MD 1075 = 3)

Die Verfahren kénnen erst mit Regler- und Impulsfreigabe gestartet werden,
da der Motor Strom fllhren muss.

Bei Verwendung eines absoluten Motormesssystems kann die Rotor-/Polla-
geidentifikation nur zur Bestimmung des Kommutierungswinkeloffsets
(P1016) verwendet werden.

Das Verfahren kann erst mit Regler- und Impulsfreigabe gestartet werden,
da der Motor Strom flilhren muss.

Bei aktivierter Motorumschaltung (Freigabe Stern/Dreieck-Umschaltung,

MD 1013) mit unterschiedlichen Verfahren der Rotor-/Pollageidentifikation
(MD x075) muss im Hochlauf “Motordatensatz 1" ausgewahlt sein. Wahrend
die Rotor-/Pollageidentifikation durchgefuhrt wird, ist eine Motorumschaltung
unzulassig

Bei Anwendung der Rotor-/Pollageidentifikation bei dem auf Sattigung basierten
Verfahren sind folgende Randbedingungen zu beachten:

Das Verfahren kann bei gebremsten und ungebremsten Motoren eingesetzt
werden.

Der Einsatz bei Motoren die in Bewegung sind, ist nicht mdglich.

Die vorgegebene Stromhdhe muss ausreichen ein signifikantes Messsignal
Zu erzeugen.

Messdauer und Auswertung benétigen ca. 250 ms.

Bei Anwendung der Rotor-/Pollageidentifikation mit dem auf Bewegung basier-
ten Verfahren sind folgende Randbedingungen (ab VSA 06.03.09, 05.01.10) zu
beachten:

Aufgrund unterschiedlicher mechanischer Konstruktion muss das Ergebnis

der bewegungsbasierten Rotor-/Pollageidentifikation einmalig bei der Erstin-
betriebnahme tberprift werden. Die Abweichung der gemessenen Rotorla-
ge sollte < 10° elektrisch sein.

Die Anbringung des Messsystems muss steif ausgefihrt sein.

Die Haftreibung der Achse muss im Vergleich zur Motornennkraft bzw. -mo-
ment klein sein. Eine zu hohe Haftreibung kann die Genauigkeit der Rotor-/
Pollageidentifikation wesentlich beeintrachtigen und unter Umsténden die
Rotor-/Pollageidentifikation mit Bewegung unmadglich machen.

Das Verfahren darf nur bei frei beweglichen horizontalen Achsen, ohne
Bremse angewandt werden.

Es darf keine &uRReren Krafteinwirkungen auf den Motor wahrend der Rotor-/
Pollageidentifikation geben.

Sind die vorhergehenden Randbedingungen nicht erfiillt, so ist der Betrieb
bei linearen Motoren nur mit Hallsensor-Boxen oder mit absolutem Messsy-
stem erlaubt.

Bei diesem Verfahren kdnnen im ungunstigsten Fall Bewegungen im Be-
reich von = 10 mm bzw. £5 grd auftreten.

Die zu identifizierende Achse muss bis zum Abschluss der Identifikation in
Nachfihrbetrieb gebracht werden, um wéhrend der Identifizierung den
Alarm 25040 (Stillstandstiberwachung) zu unterdriicken.
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2.5 Rotorlagesynchronisation/Rotor-/Pollageidentifikation

i t Warnung
Durch die Messung wird bei ungebremsten Motoren Uber den vorgegebenen
Strom eine Verdrehung bzw. Bewegung des Motors ausgeltst. GroRe der Be-
wegung sind von der vorgegebenen Stromstéarke sowie von dem Tragheitsmo-
ment von Motor und Last abhangig.

* In Verbindung mit Safety Integrated folgende Reihenfolge einhalten:
1. Achse bis zum Abschluss der Identifikation in Nachfuhrbetrieb bringen.

2. SBH (Sicherer Betriebshalt) und SG (Sichere Geschwindigkeit) abwéh-
len.

3. Wenn SBH und SG abgewahlt sind, Reglerfreigabe flr zu identifizieren-
de Achse setzen.

4. Nach erfolgreicher Identifikation Nachfuhrbetrieb aufheben.
5. SBH und SG anwahlen.

Hinweis

Der testweise Start der Rotor-/Pollageidentifikation in Verbindung mit Safety
Integrated Uber MD 1736 ist nur bei SBH/SG-Abwahl erlaubt.

* Bei gekoppelten Achsen mit Gantry muss folgendermalfen die Verbindung
von gekoppelten Achsen wéahrend der Identifikation gelést werden:

1. Fihrungs- und Folgeachse des Gantry-Verbandes nicht freigeben,
z.B. keine Reglerfreigabe an der Nahtstelle (DB 3x.DBx2.1) oder Klem-
me 663.

2. Mit PLC MD 37140 Gantry Break Up auf 1 schreiben.
3. RESET mit PLC durchfiihren, um Gantry Break Up zu aktivieren.

4. Fuhrungsachse freigeben, wenn Identifikation erfolgreich durchgefihrt.
Jetzt wieder Wegnahme der Freigabe der Fuhrungsachse.

5. Folgeachse freigeben, wenn Identifikation erfolgreich durchgefihrt. Jetzt
wieder Wegnahme der Freigabe der Folgeachse.

Mit PLC MD 37140 Gantry Break Up auf O schreiben.
RESET mit PLC durchfuhren, um Gantry zu aktivieren.

Fuhrungs- und Folgeachse freigeben.

© ® N o

Jetzt muss Gantry Kopplung funktionieren, eventuell Synchronisations-
start.

* Beim testweisen Start der Rotor-/Pollageidentifikation tber MD 1736:

— Beim testweisen Start kann es zu Alarm 25040 (Stillstandstiberwachung)
kommen, welcher mit der RESET-Taste quittiert werden muss.

— In Verbindung mit Safety Integrated ist der testweise Start nur bei Ab-
wahl von SBH/SG erlaubt.

— Bei gekoppelten Achsen ist der testweise Start der Rotor-/Pollageidentifi-
kation nicht erlaubt.
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Parametrierung
beim bewegungs-
basierten Verfah-
ren

2.5 Rotorlagesynchronisation/Rotor-/Pollageidentifikation

Hinweis

Bei Verfahren 3 mit freigegebener Bremsenansteuerung wird die testweise
Identifikation nicht mit MD 1736[0] = 1 gestartet. Um das Verfahren zu starten
muss der Bediener neben Bit 0 auch Bit 1 setzen: MD 1736 = 3. So kann eine
falsche Bedienung bei hdngender Achse vermieden werden.

Hinweis

Da immer haufiger Messsysteme mit groberer Geberauflésung eingesetzt wer-
den, gibt es die Mdglichkeit beim Rotorlageidentifikations-Verfahren 3

(MD 1705 = 3) Ulber MD 1523 eine Zeitkonstante zur Drehzahlistwertfilterung
wahrend der Rotorlageidentifikations vorzugeben. MD 1522 wirkt dann nicht.

Bei der Parametrierung der Rotor-/Pollageidentifikation beim bewegungsbasier-
ten Verfahren sollte zuerst eine Rotor-/Pollageidentifikation mit der Standardpa-
rametrierung ausgefuhrt werden.

Das dadurch entstehende Gerausch sollte als eine Reihenfolge von leisen Sto-
Ren wahrgenommen werden.

Folgendes sollte getan werden, wenn Stérungen auftreten:

* Tritt der Alarm 300611 (unzulassige Bewegung) auf, soll die parametrierte
Lastmasse (MD 1076) erhéht werden und die maximal zulassige Bewegung
(MD 1020) Uberprift und ggf. erhdht werden.

* Tritt der Alarm 300610 (RLI fehlgeschlagen) auf und enthélt der Diagnose-
parameter MD 1734 den Wert “—4” (Stromanstieg zu Kklein), ist der Motor
nicht richtig angeklemmt: der Leistungsanschluss des Motors soll Uberprift
werden.

* Tritt der Alarm 300610 (RLI fehlgeschlagen) auf und enthélt der Diagnose-
parameter MD 1734 den Wert “—6" (Max. zulassige Dauer Uberschritten),
kann das an den folgenden Griinden liegen:

— AuRere Krafte haben die Identifikation gestért (z.B. nicht gelste
Achskopplungen, St6Re etc.).

— Wenn der Antrieb wahrend der Identifikation ein lautes Pfeifen ausgesto-
Ren hat, ist das Identifikationsverfahren instabil geworden: MD 1076 soll
verringert werden.

— Sehr niedrige Geberauflésung, Geber mit héherer Auflésung und/oder
Performance-Regelungsbaugruppe einsetzen.

— Geberanbau unsteif, Anbau verbessern.
* Tritt der Alarm 300610 (RLI fehlgeschlagen) auf und enthélt der Diagnose-

parameter MD 1734 den Wert “-7” (keine eindeutige Rotorlage gefunden),
kann das an den folgenden Griinden liegen:

— Die Achse ist nicht frei beweglich (z.B. Motor festgebremst).
— AuRere Krafte haben die Identifikation gestort (s.0.).

— Die Achse hat eine sehr hohe Reibung, der Identifikationsstrom
(MD 1019) muss erhoht werden.
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2.5 Rotorlagesynchronisation/Rotor-/Pollageidentifikation

Wurde eine erfolgreiche Rotor-/Pollageidentifikation durchgefiihrt, sollte die ge-
fundene Rotorlage tberpruft werden. Die Testfunktion kann die Differenz zwi-
schen dem ermittelten und dem aktuell von der Regelung verwendeten Rotor-
lagewinkel ermitteln.

Dabei ist wie folgt mehrmals vorzugehen:

1. Starten der Testfunktion tber MD 1736
(Test Rotor-/Pollageidentifikation) = 1.

2. Auswerten der Differenz in MD 1737 (Differenz Rotor-/Pollageidentifikation),
dabei ist eine Streuung der Messwerte kleiner als 10 Grad akzeptabel. Im
gegenteiligen Fall muss ein hoherer Strom fur die Identifikation verwendet
werden (MD 1019).

Elastizitatsverfah- Bei dem Rotor-/Pollageidentifikationsverfahren 6 wird die Elastizitat des Sy-
ren stems ausgenutzt.
(MD 1075 = 6)

Randbedingung: High Performance Regelung mit VSA-Software =06.07.07

Hinweis

Die Achse muss fest gebremst sein.
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2.5 Rotorlagesynchronisation/Rotor-/Pollageidentifikation

2.5.2 Schritte zur Inbetriebnahme

1. Schritt: Pollage bestimmen

— Inkrementelles Messsystem (mit Nullmarke)

MD 1011.12 = 1 setzen
MD 1011.13 = 0 setzen
HW-RESET durchflihren
MD 1017.0 = 1 setzen
Die Impuls- und Reglerfreigaben einschalten
Achse uber die Nullmarke fahren (z. B. kleinen ngq vorgeben)
—> in MD 1016 wird der Winkeloffset automatisch eingetragen
—>  Alarm 300799
(FEPROM sichern und HW-RESET erforderlich) erscheint
FEPROM sichern und HW-RESET durchfiihren

— Absolutes Messsystem (mit CD-Spur)

Einschalten bei ausgeschalteter Regler- und Impulsfreigabe
MD 1017.0 = 1 setzen
Regler- und Impulsfreigabe einschalten
—> in MD 1016 wird der Winkeloffset automatisch eingetragen
—>  Alarm 300799
(FEPROM sichern und HW-RESET erforderlich) erscheint
FEPROM sichern und HW-RESET durchfiihren

2. Schritt: Pollage uberprufen

Zur Uberpriifung der Rotor-/Pollageidentifikation kann mit einer Testfunktion
die Differenz zwischen dem ermittelten und dem aktuell von der Regelung
verwendeten Rotorlagewinkel ermittelt werden. Dabei ist wie folgt vorzuge-

hen:

— die Testfunktion mehrmals starten und die Differenz auswerten

starten

MD 1736 (Test Rotor-/Pollageidentifikation) = 1 setzen

Differenz MD 1737 (Differenz Rotor-/Pollageidentifikation)

— Ist die Streuung der Messwerte kleiner als 2 Grad elektrisch?

Ja:
Nein:

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved

0. K.
MD 1019 erhdhen (z. B. um 10 %)
und Messungen wiederholen

wenn nach der Wiederholung O. K., dann die Bestimmung des
Kommutierungswinkeloffsets nochmals wie folgt durchfiihren:

Bei inkrementellem Messsystem:
wie Punkt 2. (Kommutierungswinkeloffset bestimmen)

Bei absolutem Messsystem:

Antrieb ausschalten (POWER ON-RESET)

Antrieb einschalten bei ausgeschalteten Impuls- oder Reglerfrei-

gaben

MD 1017.0 = 1 setzen

Impuls- und Reglerfreigaben einschalten

—> in MD 1016 wird der Winkeloffset automatisch
eingetragen

—> Alarm 300799
(FEPROM sichern und HW-RESET erforderlich)
erscheint

FEPROM sichern und HW-RESET durchfiihren
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03.07

2.5 Rotorlagesynchronisation/Rotor-/Pollageidentifikation

2.5.3 Maschinendaten
1011 ‘ ACTUAL_VALUE_CONFIG Querverweis: —
Konfiguration Istwerterfassung IM Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex 0 0 F1FF UNS.WORD PowerOn
In diesem Maschinendatum wird Bit 12 (Groblage identifizieren) gesetzt, um ein
AnstoRRen des RLI-Verfahrens beim Einschalten des Antriebs zu bewirken.
AuRerdem, wenn Bit 13 (Feinsynchronisation) gesetzt ist, wird eine Rotor-/Pol-
lageidentifikation unabh&ngig von Bit 12 ausgefihrt.
1016 COMMUTATION_ANGLE_OFFSET Querverweis: —
Kommutierungswinkelofset Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Grad 0.0 -360.0 360.0 FLOAT PowerOn
1017 ‘ STARTUP_ASSISTANCE Querverweis: —
Inbetriebnahmehilfe Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 -1 1 WORD sofort
Wird MD 1017 auf 1 gesetzt, wird der ermittelte Kommutierungswinkeloffset in
MD 1016 gespeichert. Die Berechnung des Offsets erfolgt bei inkrementellen
Messsystemen durch Uberfahren der Nullmarke und bei absoluten Messsyste-
men durch Auswertung der absoluten Lage.
1019 CURRENT_ROTORPOS_IDENT nur 840D | Querverweis: —
Strom Rotor-/Pollageidentifikation Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 50.0 0.0 100.0 FLOAT sofort
SLM: 12.0
Die Prozenteingabe von MD 1019 bezieht sich auf das
MD 1104: MOTOR_MAX_CURRENT
Mit dem eingegebenen Strom wird die Rotor-/Pollageidentifikation durchgefuhrt.
Der Strom muss fur den verwendeten Motor so gewahlt werden, dass sich ein
eindeutiges Messsignal ergibt.
A Warnung
Durch eine Erhéhung des Stromes wird die Genauigkeit der Messung verbes-
sert, aber auch die Verdrehung/Bewegung des Motors vergroRRert.
Um eine optimale Einstellung fur MD 1019 zu erhalten, wird empfohlen die Mes-
sung testweise mit MD 1736: TEST_ROTORPOS_IDENT zu starten und in
MD 1737: DIFF_ROTORPOS_IDENT die Genauigkeit zu kontrollieren.
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2.5 Rotorlagesynchronisation/Rotor-/Pollageidentifikation

1020 MAX_TURN_ROTORPOS_IDENT Querverweis: —
MAX_MOVE_ROTORPOS_IDENT (SLM)
ROT: Maximale Verdrehung Rotor-/Pollageidentifikation Relevant: Schutzstufe:
LIN: Maximale Bewegung Rotor-/Pollageidentifikation VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Grad 10.0 0.0 90.0 FLOAT sofort
SLM: mm SLM: 5.0 SLM: 30.0

Die Rotor-/Pollageidentifikation kann bei ungebremsten Motoren zu einer mehr
oder weniger gro3en Bewegung fuhren. Ist die Verdrehung groR3er als der im
Maschinendatum eingetragene Wert, wird der Alarm 300611 (unzuléssige Be-
wegung bei Rotor-/Pollageidentifikation) abgesetzt.

1075 ALGORITHM_ROTORPOS_IDENT Querverweis: —
Angewendetes Rotor-/Pollageidentifikationsverfahren Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 1/1
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 1 1 6 UNS.WORD sofort

Im MD 1075 werden die Verfahren gesetzt.
Tabelle 2-8 Codierung im MD 1075

MD 1075 = Verfahren
1 Rotor-/Pollageidentifikation durch das auf Sattigung basierte Verfahren
3 Rotor-/Pollageidentifikation durch das auf Bewegung basierte Verfahren
6 Elastizitatsverfahren

Bei jedem “Reglerdaten Berechnen” wird MD 1075 wie folgt vorbesetzt:

* 1FN3-Motoren: MD 1075=3
* Alle anderen Motoren: MD 1075 =1

Bei erfolgreicher Rotor-/Pollageidentifikation wird der Inhalt von MD 1075 zur
Diagnose in MD 1734 kopiert.

Hinweis

MD 1075 ist sofort wirksam. Wenn jedoch der Antrieb auf die Freigaben wartet,
um eine Rotor-/Pollageidentifikation durchzufiihren, ist eine Anderung von

MD 1075 erst beim néachsten Versuch wirksam (im Wartezustand lauft die Iden-
tifikationsroutine schon!).

1070 RLI_RAMP_TIME Querverweis: —
Stromsollwertanstiegszeit RLI Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 500.0 0.0 10 000.0 FLOAT sofort

Beim RLI-Verfahren (MD 1075 = 6) wird der maximale Strom fur Rotor-/Polla-
geidentifikation in der hier angegebenen Zeit erreicht.
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2.5 Rotorlagesynchronisation/Rotor-/Pollageidentifikation

1071 RLI_WAIT_TIME Querverweis: —
Wartezeit RLI Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 20 0.0 10 000.0 FLOAT sofort
Beim RLI-Verfahren (MD 1075 = 6) die Wartezeit zwischen zwei Messungen.
1072 RLI_AMOUNT Querverweis: —
Zahl der Messungen RLI Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 12 6 60 UNS.WORD sofort
1073 POSS_TURN_ROTORPOSS_IDENT Querverweis: —
POSS_MOVE_ROTORPOSS_IDENT (SLM)
Erlaubte Verdrehung Rotorlageidentifikation Relevant: Schutzstufe:
Erlaubte Rotorlageidentifikation (SLM) VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Grad 1.0 0.0 90.0 FLOAT sofort
SLM: mm SLM: 0.1 SLM: 30.0
1076 FACTOR_INERTIA Querverweis: —
FACTOR_MASS (SLM)
Faktor Lasttragheitsmoment Relevant: Schutzstufe:
Faktor Lastmasse (SLM) VSA/SLM 1/1
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
kg m2 0.0 -500.0 500.0 FLOAT sofort
SLM: kg SLM: 10 000.0
Zusatzliches Tragheitsmoment (VSA) bzw. zuséatzliche Masse (SLM), die fur die
Einstellung der Reglerparameter fir die bewegungsbasierte Rotor-/Pollageiden-
tifikation verwendet wird.
1077 RLI_INTEGRATOR_TIME Querverweis: —
Nachstellzeit RLI-Regler Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 1/1
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 3.7 0.0 500.0 FLOAT sofort
Die Nachstellzeit RLI-Regler wird tber MD 1077 angegeben. Wird MD 1077 auf
0 gesetzt, wird der I-Anteil ausgeschaltet.
Bei Anwahl der Funktion “Reglerdaten berechnen wird MD 1077 neu berechnet
und vorbelegt.
1078 MAX_TIME_ROTORPOS_ID Querverweis: —
Maximale Dauer Rotor-/Pollageidentifikation Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 1/1
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 800.0 100.0 1 000.0 FLOAT sofort
Im MD 1078 wird die maximale Dauer einer Einzelmessung angegeben.
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2.5 Rotorlagesynchronisation/Rotor-/Pollageidentifikation
1523 ACT_SPEED_FILTER_TIME_RLI Querverweis: —
Zeitkonstante Drehzahlistwertfilter RLI Relevant: Schutzstufe:
Zeitkonstante Geschwindigkeitsistwertfilter RLI (SLM) VSA/SLM 1/1
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 0.0 0.0 500.0 FLOAT sofort
Zeitkonstanter Drehzahlistwertfilter wahrend der Rotorlageidentifikation, Verfah-
ren 3. Dieses MD ist ab SW 6.8.5 wirksam.
1729 ACTUAL_ELECTRIC_ROTORPOS Querverweis: —
Aktuelle Rotorlage elektrisch Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Grad 0.0 —100 000.0 100 000.0 FLOAT sofort
1734 DIAG_ROTORPOS_IDENT Querverweis: —
Diagnose Rotor-/Pollageidentifikation Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 -1018 6 WORD sofort
Tabelle 2-9 Codierung im MD 1734
MD 1734 = Bedeutung Abhilfe Verfahren
MD 1075 =
0 Funktion wurde nicht ange- 1
wahlt oder noch nicht beendet
1,2,3,6 | Jeweilige Funktion wurde er- 1,36
folgreich durchgefuhrt
-1 Messung hat kein signifikan- Strom erhdhen in 1
tes Ergebnis geliefert MD 1019
-2 Strom konnte wéhrend der Ankerinduktivitat tber- 1
Messung nicht rechtzeitig wie- | prifen (MD 1116) und
der abgebaut werden gegebenenfalls erhdhen
-3 Motor hat sich wahrend der Zulassige Verdrehung er- | 1 +3
Messung mehr bewegt, als in | héhen (MD 1020) oder
MD 1020 zugelassen Strom (MD 1019) vermin-
dern
-4 Der Stromanstieg ist zu klein, | Motorklemmen Uberpri- | 1+ 3
der Motor ist vermutlich nicht | fen
richtig angeklemmt
-5 Die Stromgrenze des Motors | Stromgrenzen uberpru- 1
oder des Leistungsteils wur- fen oder Ankerinduktivitét
den Uberschritten vermindern (MD 1116)
-6 Hochstzulassige Zeitdauer siehe unter 2.5.1im Ab- | 3
RLI Uberschritten, es wurde schnitt “Parametrierung
kein stetiger Wert der Rotorla- | beim bewegungsbasier-
ge innerhalb der zulassigen ten Verfahren”
Zeitdauer erreicht
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2.5 Rotorlagesynchronisation/Rotor-/Pollageidentifikation
Tabelle 2-9 Codierung im MD 1734
MD 1734 = Bedeutung Abhilfe Verfahren
MD 1075 =
-7 Keine eindeutige Rotorlage siehe unter 2.5.1 im Ab- | 3
gefunden, der Motor ist ver- schnitt “Parametrierung
mutlich nicht frei beweglich beim bewegungsbasier-
(z.B. festgebremst, am An- ten Verfahren”
schlag)
=11 Fehler in ATAN Berechnung 6
-12 Zu wenig Messpunkte 6
-13 Ausreil3er in der Messreihe 6
-14 Ohne Strom maximale Verdre- 6
hung/Bewegung
-15 Keine positive Flanke gefun- 6
den
-16 Das Ergebnis mit Fourier 6
Transformation unterscheidet
sich mehr als 30 Grad von
grober Schéatzung
-17 Test der Ergebnisse ist fehlge- | Bremse kontrollieren, 6
schlagen eventuell geldst?
-18 Keinen negativen Messwert 6
gefunden
—10xx Zu viele Versuche MD 1073 verkleinern 6
oder
Identifikationsstrom zu
klein MD 1019 erhéhen

1736

TEST_ROTORPOS_IDENT

nur 840D

Querverweis: —

Test Rotor-/Pollageidentifikation

Relevant:
VSA/SLM

Schutzstufe:
2/4

Einheit:

Standard: Minimal:
0 0

Maximal:
3

Datentyp:
UNS.WORD

Wirksamkeit:
sofort

DM1/2-38

Durch Setzen des MD 1736 Bit 1 = 1, wird die Rotor-/Pollageidentifikation test-
weise durchgefihrt. Dabei wird der von der Regelung verwendete Rotorlage-
winkel nicht verandert.
Das MD 1737: DIFF_ROTORPOS_IDENT wird beschrieben, im Fehlerfall wird
ein Alarm abgesetzt. Nach der Ausfihrung der Messung wird das

MD 1736 Bit 1 = 0 gesetzt.

Die Testfunktion dient zur Optimierung der Genauigkeit in Verbindung mit
MD 1019: CURRENT_ROTORPOS_IDENT.

Bei Steuerung der Haltebremse tber die Klemmen der Regelungsbaugruppe
wird aus Sicherheitsgriinden die Bremse bei allen Rotor-/Pollageidentifikations-
verfahren geschlossen.

Bei Verfahren 3 kann mit MD 1736 = 3 die Bremse getffnet werden.

Mit MD 1736 Bit 23 erfolgt der Start fur eine Plausibilitatsiberwachung Geber
(nicht einstellbar). Bei aktivierter Plausibilitdétsuberwachung Geber werden Bit O
und Bit 23 gesetzt (ab SW 6.7.4).
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2.5 Rotorlagesynchronisation/Rotor-/Pollageidentifikation
1737 DIFF_ROTORPOS_IDENT nur 840D | Querverweis: —
Differenz Rotor-/Pollageidentifikation Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
ROT/LIN
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Grad 0.0 —100 000.0 100 000.0 FLOAT sofort
Nach der Durchfiihrung der Rotor-/Pollageidentifikation wird in das Maschinen-
datum die Differenz zwischen dem ermittelten Rotorlagewinkel und dem aktuell
von der Regelung verwendeten Rotorlagewinkel eingetragen und angezeigt.
2.54 Feinsynchronisation mit abstandskodiertem Messsystem

Randbedingungen

(ab SW 6.7.5)

Die Funktionalitét “Feinsynchronisierung” wurde mit abstandskodierten Motor-
messsystem erweitert. Sowohl lineares als auch rotatorisches Messsystem sind
einsetzbar.

Nach Einschalten einer Synchronmaschine ist es nétig, die aktuelle Lage des
beweglichen Teils zu identifizieren. Ohne absolutes Messsystem ist dafiir die
Rotor-/Pollageidentifikation notig.

Mit dem Verfahren wird die Feinsynchronisation innerhalb von fest definierten
Absténden durchgefuhrt, unabhangig davon, wo sich die Achse gerade befin-

det.

Heidenhain kompatibel sind.

Es werden grundsétzlich nur Geber unterstutzt, die mit den Gebern der Firma

Eine Feinsynchronisierung kann nur dann durchgefihrt werden, wenn die NC
von sich aus eine Referenzpunktfahrt macht. Bis zu diesem Zeitpunkt fahrt der
Antrieb grobsynchronisiert.

Maschinendaten

1011 ACTUAL_VALUE_CONFIG Querverweis: —
Konfiguration Istwerterfassung IM Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex 0 0 F1FF UNS.WORD PowerOn
Bit 7:1 abstandscodiertes Messsystem vorhanden
0 abstandscodiertes Messsystem nicht vorhanden
1055 MARKER_DIST nur 840D | Querverweis: —
Referenzmarkenabstand bei abstandskodiertem Relevant: Schutzstufe:
Messsystem VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Grad 20.0 0 90.0 FLOAT PowerOn
SLM: mm SLM: 1 000.0

Das Antriebsmaschinendatum 1055 entspricht dem NC-Maschinendatum
MD 34300 ENC_REFP_MARKER_DIST. MD 1055 ist motorseitig, MD 34300
lastseitig.
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2.5 Rotorlagesynchronisation/Rotor-/Pollageidentifikation

1056

MARKER_DIST_DIFF nur 840D | Querverweis: —

Unterschied der Abstande Relevant: Schutzstufe:

VSA/LIM 2/4

Einheit:
Grad
SLM: mm

Standard:
0.02

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0.0 45.0 FLOAT PowerOn
SLM: 500.0

Alarme

2.5.5

DM1/2-40

Das Antriebsmaschinendatum 1056 entspricht dem NC-Maschinendatum
MD 34310 ENC_REFP_MARKER_INC. MD 1056 ist motorseitig, MD 34310
lastseitig.

Die bei der Feinsynchronisierung aufgedeckten Fehler werden unter der Alarm-
meldung 300507 ausgegeben.

Folgende Fehler werden erkannt:

* Berechnete neue Rotorlage ist mehr als 45 Grad unterschiedlich gegentber
der von der Rotor-/Pollageidentifikation berechneten.

* Zwischen der aktuellen Rotorlage (Groblage aus Rotor-/Pollageidentifika-
tion) und der neuen Rotorlage, die durch die Feinsynchronisation ermittelt
wurde, besteht eine Differenz, die grof3er 45 Grad elektrisch ist (siehe Alarm
300507).

Plausibilitatsiiberwachung Geber (ab SW 6.6.6)

Um die Robustheit des Antriebs gegentber fehlerhaften Geberinformationen zu
erhdhen, wird nach jedem Hochlauf und nach Abwahl parkende Achse eine
Rotor-/Pollageidentifikation durchgefuhrt. Das Ergebnis wird mit der aus der
absoluten Geber-Information berechneten Rotorlage verglichen. Ist die Abwei-
chung groRer als 45 Grad, wird ein Fehler gemeldet. Die Funktion ist ein- und
ausschaltbar, ist defaultmafiig aber ausgeschaltet.

Bereich der Plausibilititsiberwachung

Istposition
—45°
/ N
/ \

> X

\\__I_//

45°

Hinweis:

Ein Versatz um eine ganze oder mehrere
Polteilungen kann nicht erkannt werden!

Bild 2-5  Grenzen der Plausibilitatsiiberwachung (Beispiel Rundachse)
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Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1)

Parametrierung

2.5 Rotorlagesynchronisation/Rotor-/Pollageidentifikation

T

Hochlauf

v

Lesen Absolutinfo aus dem
Geber (EnDat oder C/D)

A

Berechnung der Rotorlage

Bit 10

MD 1011

Rotor-/

Start Lageregelung méglich

:

Pollageidentifikation

Abweichung < 45 Grad

v

Fehlermeldung

i

Bild 2-6

Plausibilitatsuiberwachung bei Absolutwertgeber

Das bisher nicht benutzte Bit 10 des Maschinendatums 1011 schaltet die Funk-

tion ein bzw. aus. Die ausfuhrliche Beschreibung des MD ist in DG1 in Kapi-

tel 2.1 zu finden.

1011 ACTUAL_VALUE_CONFIG Querverweis: —
Konfiguration Istwerterfassung IM Relevant: Schutzstufe:
HSA/VSA/SLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex 0 0 F1FF UNS.WORD Power On

MD 1011, Bit 10 =0

Plausibilitatsiiberwachung ist ausgeschaltet

MD 1011, Bit 10 =1

Plausibilitatsiiberwachung ist eingeschaltet. Es erfolgt eine Rotor-/Pollageidenti-

fikation nach jedem Hochlauf.

Hinweis

Das MD 1019 muss an den Motor angepasst werden:

Bei Verfahren 3 (bewegungsbasiert) kann Bewegung entstehen.
Bei Verfahren 1 (sattigungsbasiert) und 6 (elastizitatsbasiert) knnen

Gerausche entstehen.

Die Randbedingungen in Kapitel 2.5.1 sind zu beachten.
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2.5 Rotorlagesynchronisation/Rotor-/Pollageidentifikation

Alarm

DM1/2-42

300512

Plausibilitdtsiiberwachung angesprochen

Erlauterung

Hochlauf:

Die aktuelle Rotorlage und die vom Geber ausgelesene
Lageinformation wurde wéhrend des Hochlaufs miteinander
verglichen und dabei mehr als 45 Grad Abweichung festge-
stellt, MD 1011[10].

Im Betrieb:

Die Richtung Beschleunigung/Geschwindigkeit ist unter-
schiedlich zur Richtung Drehmoment/Kraft.

Diese Uberwachung kann mit MD 1645 und MD 1646 ein-
gestellt werden.

Abhilfe

— Dieser Alarm kann u. a. auch bei mechanisch blockier-
ten Achsen auftreten. Fehlerursache analog zu Alarm
300608 “Drehzahlregler am Anschlag” prufen.

— Der Betrieb darf erst nach erfolgreicher Fehlerbehebung
wieder aufgenommen werden, da sonst die Gefahr von
unkontrollierbaren Bewegungen besteht.

Hochlauf:

— Die Abweichung lasst auf eine lokale Verschmutzung
des Gebers oder auf eine fehlerhafte Montage von
Geber oder Geberkabel schlie3en.

Im Betrieb:

— Bei stark schwingender Last die Verzogerung fur die
Uberwachung (MD 1645) vergroRern.

— Vorsicht : Der Wert in MD 1645 beeinflusst die Dauer
der Achsbewegung, ausgeldst durch Mitkopplung, bis
zum Ansprechen der Stérung.

— Geber prufen: Montage, Verschmutzung, Stérung der
Absolutspur, verlorene Impulse, Geberkabel.
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Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1)

2.5 Rotorlagesynchronisation/Rotor-/Pollageidentifikation

2.5.6 Richtungsiiberwachung der Achsbewegung (ab SW 6.8.19)

Beschreibung

Aktivierung

Randbedingunge

Die Robustheit des Antriebssystems beziiglich von Geber- und Pollagefehler
l&sst sich mit dieser Funktion erhéhen.

Sie bietet fur die folgenden Fehlerfélle ein L6sung:

* Fehlerhafte Absolutinformation vom Geber und dadurch falsche Pollagein-
formation

* Entmagnetisierte Synchronmaschine mit fehlerhafter Pollageidentifikation

Es wird Uberprift, ob die Beschleunigung/Geschwindigkeit einer Maschine im-
mer der Richtung des Drehmoments/Kraft entspricht, bezogen auf alle im Sy-
stem vorhandenen Drehmomente/Kréfte. Dabei werden schwingfahige Syste-
me, externe Drehmomente/Kréfte und die Energiespeicherung im System
berucksichtigt.

Falls der Drehzahlregler langer als der in P1645 parametrierten Zeit am An-
schlag ist und die Richtung der Beschleunigung/Geschwindigkeit und Drehmo-
ment/Kraft unterschiedlich sind, wird der Alarm 300512 gemeldet.

Aktivierung mit Parameter:
* MD 1645 Fehlorientierungstimer Richtungsiiberwachung

Parametrierung der Zeitdauer fir Drehzahlregler am Anschlag, wahrend der
Beschleunigung/Geschwindigkeit und Drehmoment/Kraft unterschiedliche
Richtungen haben durfen.

* MD 1646 Schwelle Ausschalten der Richtungsiiberwachung

Parametrierung, ab welcher Drehzahl/Geschwindigkeit die Richtungsuber-
wachung ausgeschaltet wird.

Wird diese Grenze uberschritten und tritt dabei keine Fehlorientierung auf,
wird die Uberwachung ausgeschaltet. Nach Hochlauf und Abwahl parkender
Achse wird die Uberwachung wieder eingeschaltet.

Die Richtungsiiberwachung ist defaultméafig eingeschaltet. Sie kann durch
MD 1646 = 0 ausgeschaltet werden. Das kann bei folgenden Anwendungen
notig sein:

* Externes Drehmoment

* Schwingungsfahiges System

* Hangende Achse

* Bei HLA gekoppelte Achse

® Master — Slave mit Verspannung
* Fahren auf Festanschlag

* Extrem schnelle Achse (Reversieren in 10 ms)
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Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1) 11.07:

2.5 Rotorlagesynchronisation/Rotor-/Pollageidentifikation

Maschinendaten

1645 MALORIENTATION_TIME Querverweis: —
Fehlorientierungstimer Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 12.0 5.0 1000.0 FLOAT sofort
1646 POS_FEEDBACK_THRESHOLD Querverweis: —
Schwelle Ausschalten der Richtungsiiberwachung Relevant: Schutzstufe:
(bei Wert 0 abgeschaltete) VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
U/min 20.0 0.0 100000.0 FLOAT sofort
SLM: m/min | 0.2
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08.06 Motor—/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1)
6 Beispiel

Randbedingungen 3

Keine

Datenbeschreibungen (MD, SD) 4

Siehe Kapitel 2

Signalbeschreibungen 5

Keine
[ |
Beispiel 6
Kein
[ |
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Motor—/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1) 08.06
6 Beispiel

Platz fir Notizen
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Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1)

Datenfelder, Listen

7.1 Motordaten

71 Motordaten

Tabelle 7-1 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1102 MOTOR_CODE[DRX] Motorcodenummer VSA/HSA
1103 MOTOR_NOMINAL_CURRENT Motornennstrom VSA/HSA
1104 MOTOR_MAX_CURRENT Maximaler Motorstrom VSA
1112 NUM_POLE_PAIRS[DRX] Polpaarzahl Motor VSA
1113 TORQUE_CURRENT_RATIO[DRX] Drehmomentkonstante VSA
1114 EMF_VOLTAGE[DRX] Spannungskonstante VSA
1115 ARMATURE_RESISTANCE[DRX] Ankerwiderstand VSA
1116 ARMATURE_INDUCTANCE[DRX] Anker-Induktivitét VSA
1117 MOTOR_INERTIA[DRX] Motortragheitsmoment VSA/HSA
1118 MOTOR_STANDSTILL_CURRENT[DRX] Motorstillstandsstrom VSA
1129 POWER_FACTOR_COS_PHI cos @ Leistungsfaktor HSA
1130 MOTOR_NOMINAL_POWER[DRX] Motornennleistung HSA
1132 MOTOR_NOMINAL_VOLTAGE[DRX] Motornennspannung HSA
1134 MOTOR_NOMINAL_FREQUENCY|[DRX] Motornennfrequenz HSA
1135 MOTOR_NOLOAD_VOLTAGE[DRX] Motorleerlaufspannung HSA
1136 MOTOR_NOLOAD_CURRENT[DRX] Motorleerlaufstrom HSA
1137 STATOR_COLD_RESISTANCE[DRX] Sténderwiderstand kalt HSA
1138 ROTOR_COLD_RESISTANCE[DRX] Lauferwiderstand kalt HSA
1139 STATOR_LEAKAGE_REACTANCE[DRX] Standerstreureaktanz HSA
1140 ROTOR_LEAKAGE_REACTANCE[DRX] Lauferstreureaktanz HSA
1141 MAGNETIZING_REACTANCE[DRX] Hauptfeldreaktanz HSA
1142 FIELD_WEAKENING_SPEED[DRX] Einsatzdrehzahl Feldschwéachung HSA
1143 LH_CURVE_UPPER_SPEED[DRX] Obere Drehzahl Lh-Kennlinie HSA
1144 LH_CURVE_GAIN[DRX] Verstarkungsfaktor Lh-Kennlinie HSA
1145 STALL_TORQUE_REDUCTION Kippmomentreduktionsfaktor HSA
1146 | MOTOR_MAX_ALLOWED_SPEED[DRX] | Maximale Motordrehzahl HSA
1400 MOTOR_RATED_SPEED[DRX] Motornenndrehzahl VSA/HSA
1602 MOTOR_TEMP_WARN_LIMIT[DRX] Motortemperaturwarnschwelle VSA/HSA
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Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1) 03.07:
7.4 2t Leistungsteilbegrenzung

7.2 Leistungsteildaten

Tabelle 7-2 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1106 INVERTER_CODE[DRX] Leistungsteilcodenummer VSA/HSA
1107 INVERTER_MAX_CURRENT[DRX] Grenzstrom Transistor VSA/HSA
1108 INVERTER_MAX_THERMAL_CURRI[DRX] | Grenzstrom Leistungsteil VSA/HSA
1109 INVERTER_MAX_S6_CURRENT[DRX] Grenzstrom Leistungsteil S6 HSA
1111 INVERTER_RATED_CURRENT[DRX] Nennstrom Leistungsteil VSA/HSA
1119 SERIES_INDUCTANCE (ab SW 3.1) Induktivitat der Vorschaltdrossel HSA/AM

7.3 Leistungsteil-Derating

Tabelle 7-3 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1098 INVERTER_MAX_CURR_DERAT LT-Derating-Grenzstrom VSA/HSA/SLM
1099 INVERTER_DERATING_FACT LT-Grenzstrom Deratingfaktor VSA/HSA/SLM
1175 INVERTER_THERM_CURR_ASYN Grenzstrom Leistungsteil ASYN VSA/SLM
1176 INVERTER_MAX_S6_CURR_ASYN Grenzstrom Leistungsteil S6 ASYN VSA/SLM
1177 INVERTER_RATED_CURR_ASYN Nennstrom Leistungsteil ASYN VSA/SLM
1178 INVERTER_DERATING_SYN Leistungsteil Derating SYN VSA/SLM
1179 INVERTER_DERATING_ASYN Leistungsteil Derating ASYN VSA/HSA/SLM
2098 INVERTIER_MAX_CURR_DERAT_M2 LT-Derating-Grenzstrom VSA/HSA/SLM
2099 INVERTIER_DERATING_FACT_M2 LT-Grenzstrom Deratingfaktor VSA/HSA/SLM

7.4 i2t Leistungsteilbegrenzung

Tabelle 7-4 Maschinendaten

Nr. Bezeichner Name Antrieb
1260 12T_S6_REDUCTION i2t Begrenzung Grenzstrom Leistungsteil S6 VSA/HSA/SLM
1261 12T_NOMINAL_REDUCTION 2t Begrenzung Nennstrom Leistungsteil S6 VSA/HSA/SLM
1262 DIAGNOSIS_I2T i2t Zeit in Begrenzung VSA/HSA/SLM
1263 LIMIT_I2T i2t Aktueller Begrenzungsfaktor VSA/HSA/SLM
1264 LOAD_I2T i2t Aktueller Auslastungsfaktor VSA/HSA/SLM
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03.07 Motor-/Leistungsteilparameter und Reglerdaten berechnen (DM1)
7.6 Richtungsiiberwachung der Achsbewegung
7.5 Rotorlagesynchronisation
Tabelle 7-5 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1011 ACTUELL_VALUE_CONFIG Konfiguration Istwerterfassung IM VSA/HSA/SLM
1016 COMMUTATION_ANGLE_OFFSET Kommutierungswinkelofset VSA/SLM
1017 STARTUP_ASSISTANCE Inbetriebnahmehilfe VSA/SLM
1019 CURRENT_ROTORPOS_IDENT Strom Rotor-/Pollageidentifikation VSA/SLM
1020 MAX_TURN_ROTORPOS_IDENT (VSA) Max. Verdrehung Rotor-/Pollageidentifikation VSA/
MAX_MOVE_ROTORPOS_IDENT (SLM) Max. Bewegung Rotor-/Pollageidentifikation SLM
1055 MARKER_DIST Abstand der Referenzmarken VSA/SLM
1056 MARKER_DIST_DIFF Unterschied der Abstande VSA/SLM
1070 RLI_RAMP_TIME Stromsollwertanstiegzeit RLI VSA/SLM
1071 RLI_WAIT_TIME Stromsollwertanstiegzeit RLI VSA/SLM
1072 RLI_AMOUNT Zahl der Messungen RLI VSA/SLM
1073 POSS_TURN_ROTORPOS_IDENT Erlaubte Verdrehung Rotorlageidentifikation VSA/
POSS_MOVE_ROTORPOS_IDENT (SLM) | Erlaubte Rotorlageidentifikation SLM
1075 ALGORITHM_ROTORPOS_IDENT Verfahren Rotor-/Pollageidentifikation VSA/SLM
1076 FACTOR_INERTIA Faktor Lasttragheitsmoment VSA/
FACTOR_MASS (SLM) Faktor Lastmasse SLM
1077 RLI_INTEGRATOR_TIME Nachstellzeit RLI-Regler VSA/SLM
1078 MAX_TIME_ROTORPOS_ID Maximale Dauer Rotorlageidentifikation VSA/SLM
1523 ACT_SPEED_FILTER_TIME_RLI Zeitkonst. Drehzahlistwertfilter RLI VSA/HSA
1729 ACTUAL_ELECTRIC_ROTORPOS Aktuelle Rotorlage (elektrisch) VSA/HSA/SLM
1734 DIAG_ROTORPOS_IDENT Diagnose Rotor-/Pollageidentifikation VSA/SLM
1736 TEST_ROTORPOS_IDENT Test Rotor-/Pollageidentifikation VSA/SLM
1737 DIFF_ROTORPOS_IDENT Differenz Rotor-/Pollageidentifikation VSA/SLM
7.6 Richtungsuberwachungder Achsbewegung
Tabelle 7-6 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1645 MALORIENTATION_TIME Fehlorientierungstimer VSA/SLM
1646 POS_FEEDBACK_THRESHOLD Schwelle F.O. Uberwachung VSA/SLM
|
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7.6 Richtungsiiberwachung der Achsbewegung

Platz fir Notizen
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SIMODRIVE 611D / SINUMERIK 840D/810D
Antriebsfunktionen

Stromregelkreis (DS1)

1 Kurzbeschreibung . ........ ... i, DS1/1-3
2 Ausfiihrliche Beschreibung ......... ... ... ... i DS1/2-5
2.1 Stromreglereinstellung . ... DS1/2-5
211 Strom- und Drehzahlreglertakt bei CCU3 . ..................... DS1/2-10
2.2 MomentenvorsteUeruNg . ......ov it DS1/2-12
2.3 Flusserfassung und Flussregler bei HSA . ..................... DS1/2-14
2.4 Pulsfrequenz Wechselrichter . .......... .. ... ... ... ... ... ... DS1/2-17
2.5 Advanced Position Control (APC) . ....... ... DS1/2-19
3 Randbedingungen . ...t i it DS1/6-29
4 Datenbeschreibungen (MD, SD) ..........ciiiiiiiiiinrnnrnnnnnnns DS1/6-29
5 Signalbeschreibungen ...t i i i DS1/6-29
6 Beispiel ... e e et e e a e, DS1/6-29
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7.1 Stromreglereinstellung . ... DS1/7-31
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Platz fir Notizen
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08.06

Stromregelkreis (DS1)

1 Kurzbeschreibung

Kurzbeschreibung

Stromregler

Flussregler bei
HSA

Pulsfrequenz
Wechselrichter

Die Einstellungen des Stromreglers werden mit der Bedienhandlung
Motorauswahl respektive Reglerdaten berechnen parametriert
(Inbetriebnahme-Tool/HMI Advanced) und sollen vom Anwender nicht veréandert
werden.

Der Flussregler wird mit der Bedienhandlung Motorauswahl respektive
Reglerdaten berechnen optimal eingestellt und soll vom Anwender nicht
verandert werden.

Fiir 810D (CCU1/2) gilt:

Die Schaltfrequenz des Leistungsteils ist korrespondierend mit dem
Stromreglertakt fest eingestellt. Bei HSA wird eine Ausweichfrequenz fest
eingestellt, die vom Anwender nicht variiert werden kann.

Fiir 840D/611D und CCU3 gilt:
Die Schaltfrequenz ist Uber Maschinendatum einstellbar sollte aber vom
Anwender nicht verstellt werden.
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Stromregelkreis (DS1) 08.06
1 Kurzbeschreibung

Platz fir Notizen
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08.06 Stromregelkreis (DS1)

2.1 Stromreglereinstellung

Ausfuhrliche Beschreibung

21 Stromreglereinstellung
1000 ‘ CURRCTRL_CYCLE_TIME Querverweis: —
Stromreglertakt Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
31,25us UNS.WORD Power On
810D/Perf.2 | 5 2 5
840D 4 1 4
Aus dem Stromreglertakt der Achse wird der Grundtakt des Moduls abgeleitet:
Stromreglertakt = Modulgrundtakt. Weitere Takte werden von diesem Grundtakt
softwaremaRig abgeleitet. Dieses Maschinendatum geht in die Reglerdatenbe-
rechnung ein.
Die eingetragenen Werte im MD 1000 werden intern mit 31,25 us multipliziert
(z.B.: 531,25 us = 156,25 ps).
Tabelle 2-1 Stromreglertakt
Steuerungstyp und Antriebsrege- Verwendete Achsen minimal einstellbarer Standard
lung Stromreglertakt
810D - 5 (156,25 s) 5 (156,25 ps)
810D <4 4 (5 (125 ps) 5 (156,25 s)
840D mit 611D-Performance-1Achs- 1 2 (62,5 us) 4 (125 ps)
Regelung
840D mit 611D-Performance-2Achs- 1 2 (62,5 us) 4 (125 ps)
Regelung
840D mit 611D-Performance-2Achs- 2 4 (125 ps) 4 (125 ps)
Regelung
840D mit 611D-Standard-Regelung 1 4 (125 ps) 4 (125 ps)
840D mit 611D-Standard-Regelung 2 4 (125 ps) 4 (125 ps)
810D mit 611D-Performance-oder 1 oder 2 5 (156,25 us) 5 (156,25 ps)
Standard Regelung
ccus 6 4 (125 ps)b 5 (156,25 s)
CCU3-Software auf einer externen 2 2 (62,5 us) 5 (156,25 ps)
Regelungsbaugruppe

1) Uber Option wird dieser Wert von der NC freigeschalten, Vorgabe ist jedoch 5 (156,25 ps).

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved

SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010 DS1/2-5



Stromregelkreis (DS1)

08.06

2.1 Stromreglereinstellung

Hinweis

Eine Uberschreitung der Rechenzeit in der Stromregler-Taktebene ist nicht
zuléssig und fuhrt zum Abschalten des Antriebs (Systemfehler). Es wird der
Alarm 300500.20 “Rechenzeittiberlauf IR” abgesetzt.

Alle Antriebe eines Regelungseinschubs sind mit dem gleichen Stromreglertakt
zu parametrieren.

1101

CTRLOUT_DELAY Querverweis: —

Rechentotzeit Stromregelkreis Relevant: Schutzstufe:

VSA/HSA/ISLM | 2/4

Einheit:
us
810D
840D

Standard:

32
110

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
WORD Power On

0 124
0 124

DS1/2-6

Die Rechentotzeit ist die Zeit zwischen dem Beginn eines Stromreglertaktes
(Eingang des Stromsollwertes) und dem Aktivieren der Stellspannungssollwerte
auf dem Steuersatz-Asic.

Die Standardvorbelegung wird bei der Erstinbetriebnahme tber Vorgabe im
MD 1102: MOTOR_CODE automatisch geladen. Um die Sollwerte auf allen
Leistungsteilen gleichzeitig gultig (Vereinheitlichung der Dynamik) zu schalten,
wird der Zeitbedarf der rechenintensivsten Achse (Doppelachse) eingetragen.

Einstellwert (worstcase) Laufzeit: 50 us

Der Standardwert von MD 1101 wird bei High Performance mit 32 us vorbelegt.

Hinweis

Bei Uberschreitung/Unterschreitung der Rechentotzeit setzt die Software intern
gultige min. und max. Werte.

Grenzen der Rechentotzeit:

MD 1101 < MD 1000 x 31.25 us (= Stromreglertakt)

1 1
< — | —
MD 1101 VD 1100 MD 1100 TeeMm

Ausnahme: Fur alte Baugruppen (vor 1995), die nicht Uber eine
MLFB-Nummer zu identifizieren sind, sondern durch das Setzen
von Bit 2 im MD 1656 = COBC (lesbar durch MD 1657), gilt:

1 1 Tpam
< T S oMmai0n =
MD 1101 4 x MD 1100 4 x MD 1100 4

Die Vorbesetzung erfolgt Uber Softkey "Reglerdaten berechnen” als Funktion
der Hardware.
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08.06 Stromregelkreis (DS1)
2.1 Stromreglereinstellung
1120 CURRCTRL_GAIN Querverweis: —
P-Verstarkung Stromregler Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
VIA 10.0 0.0 10 000.0 FLOAT sofort
Eingabe der Proportionalverstarkung des Stromreglers bzw. automatische Para-
metrierung (Initialisierung) tUber die Bedienhandlung Reglerdaten berechnen
(aus Motor- und Leistungsteildaten).
1121 CURRCTRL_INTEGRATOR_TIME Querverweis: —
Nachstellzeit Stromregler Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
us 2 000.0 0.0 8 000.0 FLOAT sofort
Eingabe der Nachstellzeit Stromregler bzw. automatische Parametrierung
(Initialisierung) tber die Bedienhandlung Reglerdaten berechnen.
Hinweis
Abschalten des Integralzweiges Uber Eingabe des Wertes Ty = 0 mdoglich.
1124 CURRCTRL_REF_MODEL_DELAY Querverweis: —
Symmetrierung Referenzmodell Stromregelkreis Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.5 0.0 1.0 FLOAT sofort
Wichtig

Dieses Maschinendatum ist nur fir Siemens interne Zwecke relevant und darf
nicht verandert werden.

Eingabe der Symmetrierung des Referenzmodell Stromregelkreises. Dieses
Maschinendatum bildet die Rechentotzeit des Stromregelkreises nach. Somit
kann das Verhalten des Rechenmodells an das Streckenverhalten des ge-
schlossenen P-geregelten Stromregelkreises angepasst werden.
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Stromregelkreis (DS1)
2.1 Stromreglereinstellung

08.06

Stromregleradap- Die P-Verstarkung im D- und Q-Stromregler wird abh&ngig vom Ig-Stromistwert

tion (ab SW 5)

adaptiert.

Vp

MD 1120

MD 1120« MD 1182

MD 1180

[
MD 1181 100 %

lg/MD 1104

Bild 2-1

Ubersicht der Grenzen

1122 MOTOR_LIMIT_CURRENT nur 840D | Querverweis: —
Motorgrenzstrom Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
A 0.0 0.0 500.0 FLOAT sofort
1180 CURRCTRL_ADAPT_CURRENT_1 nur 840D | Querverweis: —
Untere Stromgrenze Adaption Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 0.0 0.0 100.0 FLOAT sofort
1181 CURRCTRL_ADAPT_CURRENT_2 nur 840D Querverweis: —
obere Stromgrenze Adaption Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 0.0 100.0 FLOAT sofort
1182 REDUCE_ARMATURE_INDUCTANCE nur 840D Querverweis: —
Faktor Stromregleradaption Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 1.0 100.0 FLOAT sofort
Mit der Stromregleradaption (MD 1180, MD 1181 und MD 1182) kann die P-Ver-
stérkung des Stromreglers (MD 1120) abhangig vom Strom reduziert werden.
MD 1180 legt den unteren Stromwert fest, ab dem die Adaption linear die P-Ver-
stérkung bis zum oberen Stromwert (MD 1181) reduziert.
Die Adaptionsgerade wird neben den Stromwerten MD 1180 bzw. MD 1181
durch MD 1182 (Faktor Stromregleradaption) festgelegt.
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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Hinweis
MD 1180, MD 1181: Prozentwerte bezogen auf MD 1104 (Maximaler Strom)
MD 1182: Prozentwert bezogen auf MD 1120 (P-Verstéarkung Strom-
regler)
Es qilt: MD 1180 (untere Stromgrenze Adaption) < MD 1181 (obere Stromgren-
ze Adaption)
1183 CURRCTRL_ADAPT_ENABLE nur 840D Querverweis: —
Stromregleradaption ein Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 1 0 1 UNS.WORD Power On

Mit MD 1183 ist ein Code-Overlay im Stromregler moglich, um Laufzeit fur den
Fall "Stromregleradaption aus” zu sparen.

MD 1183=1: Stromregleradaption ein
= kein Overlay: IREG-Code wird nicht umkopiert, da bereits im
P-RAM

MD 1183=0: Stromregleradaption aus
= mit Overlay: IREG-Code wird aus Zwischenspeicher ins
P-RAM umkopiert und die Checksumme
angepasst.

Laufzeitdifferenz: 10 Befehle mehr im Stromreglertakt bei Adaption.
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2.1 Stromreglereinstellung

211 Strom- und Drehzahlreglertakt bei CCU3

Allgemeines

Zeitscheibenver-
waltung/Taktzeiten

DS1/2-10

Bei CCU3 ist standardm&Rig ein Stromreglertakt von 156,25 ps (MD 1000) und
Drehzahlreglertakt von 312,5 pus (MD 1001) eingestellt.

Innerhalb von CCU3 ist der Strom- und Drehzahlreglertakt fur alle Achsen iden-
tisch. Die Takte sind abh&ngig von der Achszahl und den eingesetzten Motor-
typen (siehe Tabelle 2-1).

Ist die Rechenleistung der CCU3 nicht ausreichend, kénnen externe 611D-Re-
gelungsbaugruppen an CCU3 angeschlossen werden (z.Zt. High Performance-
Regelungsbaugruppe). Der minimale Strom- und Drehzahlreglertakt ist hier
62,5 us.

Fur alle Achsen innerhalb von CCU3 gibt es eine einheitliche Zeitscheibenver-
waltung. Sowohl Strom- als auch Drehzahlreglertakt sind hier fir alle Achsen
identisch. Die Takte von extern angeschlossenen Regelungsbaugruppen kén-
nen im zuldssigen Wertebereich unabhéangig von den Takten der CCU3 einge-
stellt werden (siehe folgendes Beispiel im Bild 2-2)

NC bootet Antriebs-Software

3 6 5 4
o O
— =
CCU3 fir 2-Achs-Lei- 1-Achs-Leistungsteil
3 Achsen stungsteil mit Regelung

(High Performance)

——

= 156,25 ps Strom- und = 625 ps Strom- und
Drehzahlreglertakt fiir alle Drehzahlreglertakt
Achsen die von CCU3 gere-

gelt werden (auch das

2-Achs-Leistungsteil ohne

Regelung

Bild 2-2 Beispiel
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Stromreglertakt Auf der CCU3-Baugruppe ist ein Stromreglertakt von min. 125 us und max.
156,25 pus einstellbar. Auf extern angeschlossenen Performance-Baugruppen
ist zusétzlich ein Stromreglertakt von 62,5 us moglich.

Ab SW 6.03.06 sind 156,25 us Standardwert.

Drehzahlreglertakt Auf der CCU3-Baugruppe ist ein Drehzahlreglertakt das 1-, 2-, 4-, oder 8-fache
des Stromreglertaktes in den Grenzen von 125 ps bis 1,25 ms. Auf extern
angeschlossenen Performance-Baugruppen ist zusatzlich ein
Drehzahlreglertakt von 62,5 us méglich.

Ab SW 6.03.06 sind 312,5 us Standardwert.

Lagereglertakt Der Lagereglertakt wird auf der NC eingestellt und ist ein ganzzahliges Vielfa-
ches des Drehzahlreglertaktes in den Grenzen von 1 ms bis 16 ms. Er darf
nicht kleiner sein, als der Drehzahlreglertakt.

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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2.2 Momentenvorsteuerung
1004 ‘ CTRL_CONFIG nur 840D | Querverweis: —
Konfiguration Struktur Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex 0000 0000 3115 UNS.WORD Power On
Eingabe der Konfiguration fur Regelstrukturen, Drehzahlmesssysteme und
Funktionalitat bezogen auf das SIMODRIVE-System 611 digital.
Tabelle 2-2 Konfiguration Struktur
Bit Funktion Bedeutung
Bit 0 Drehzahl-Momentenvorsteuerung 0 = Nicht aktiv
1 = Aktiv
Bit 1 Nicht belegt
Bit 2 Hohere Dynamik (Einachsmodul) 0 = Strom- vor Drehzahlregelung
1 = Drehzahl- vor Stromregelung
Bit 3 Reserviert
Bit 4 Integratorsteuerung 0 = Integratorsteuerung im n-Regler aktiv
Der Integrator wird einseitig angehalten, wenn
Momenten-, Strom- oder Spannungsregler in
der Begrenzung sind.
1 = Integratorsteuerung im n-Regler nicht aktiv
Hinweis: Der Integrator wird nicht angehalten, sondern
Wahrend des Fahrens auf Festanschlag ist die betragsmaRig auf die zweifache Momenten-
Integratorsteuerung immer aktiv. grenze begrenzt.
Bit 5-7 Nicht belegt
Bit 8 ESR (Erweitertes Stillsetzen und Rickziehen): 0 = Im ESR-Fall friert der Antrieb den letzten guilti-
NC-Sollwerten folgen gen Drehzahlsollwert ein und folgt diesem fuir
die Zeitdauer von MD 1637.
1 = Im ESR-Fall folgt der Antrieb dem NC-Sollwert
fur die Zeitdauer von MD 1637.
Bit 9-11 Nicht belegt
Bit 12 Lineare Interpolation n_soll 0 = Nicht aktiv
1 = Nach setzen von Bit 12 wird der Drehzahlsoll-
wert (n_soll_Ir), den die NC im Lagereglertakt
liefert, vom Antrieb linear interpoliert.
Bit 13 Geberauswertung ohne Leistungsteil 0 = Nicht aktiv
1 = Ausblenden des Mittenfrequenzfehlers
("Stromerfassung des Leistungteils fehlt”).
Baugruppe lauft ohne Leistungsteil hoch.
Bit 14-15 Nicht belegt
| Wichtig
- Drehzahl- vor Stromregelung ist nur bei einer aktiven Achse auf dem Modul
maglich!
Die Voreinstellung ist : Strom- vor Drehzahlregelung (Bit 2 = 0)
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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2.2 Momentenvorsteuerung

1424 SPEED_FFW_FILTER_TIME nur 840D | Querverweis: —
Symmetrierung Drehzahlvorsteuerkanal Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
us 0.0 0.0 50 000.0 FLOAT sofort
Eingabe der Zeitkonstante des Symmetrierfilters 1. Ordnung im Drehzahlvor-
steuerkanal der Drehzahl-Moment-Vorsteuerung. Mit dieser Zeitangabe kann
das Sollwertverhalten des geschlossenen Stromregelkreises angepasst wer-
den. Der Uibergeordnete Drehzahlregelkreis ist damit symmetriert. Bei Initialisie-
rung des Symmetrierfilters werden automatisch die Zeitkonstanten der aktiven
Stromsollwertfilter (nur Tiefpasse) berticksichtigt.
Hinweis
Bei Eingabe von Wert 0 wird das Filter nur dann inaktiv geschaltet (Proportio-
nalglied mit Verstarkung 1), wenn keine Tiefpasse als Stromsollwertfilter aktiv
sind.
1425 SPEED_FFW_DELAY nur 840D | Querverweis: —
Symmetrierung Rechentotzeit Stromregelkreis Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.0 0.0 1.0 FLOAT sofort

Anwahl eines Filters im Drehzahlvorsteuerkanal, das die Rechentotzeit des
Stromregelkreises nachbildet. Die Nachbildung wird dabei als Naherung einer
gebrochenen Totzeit (siehe dazu graphische Darstellung MD 1416) gerechnet.
Wirksamkeit besteht nur bei aktiver Drehzahl-Moment-Vorsteuerung.

Mit diesem Maschinendatum (Eingabe: Rechentotzeit bezogen auf Drehzahl-
reglertakt) kann das Sollwertverhalten im Drehzahlvorsteuerkanal des Dreh-
zahlreglers an das Streckenverhalten des geschlossenen Drehzahlregelkreises
angepasst werden, der Ubergeordnete Drehzahlregelkreis ist damit symmetriert.
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2.3 Flusserfassung und Flussregler bei HSA

1150 ‘ FIELDCTRL_GAIN Querverweis: —
P-Verstarkung Flussregler Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
AIs 400.0 0.0 100 000.0 FLOAT sofort

Eingabe der Proportionalverstarkung des Flussreglers bzw. automatische Para-
metrierung (Initialisierung) durch die Bedienhandlung Reglerdaten berechnen.

1151 FIELDCTRL_INTEGRATOR_TIME Querverweis: —
Nachstellzeit Flussregler Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 10.0 0.0 500.0 FLOAT sofort

Eingabe der regeltechnischen GréRe Nachstellzeit Flussregler bzw. automati-
sche Parametrierung (Initialisierung) durch die Bedienhandlung Reglerdaten

berechnen.
1160 FLUX_ACQUISITION_SPEED Querverweis: —
Einsatzdrehzahl Flusserfassung Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 1500.0 200.0 100 000.0 FLOAT Power On

Eingabe der Einsatzdrehzahl der Flusserfassung bzw. automatische Parame-
trierung (Initialisierung) durch die Bedienhandlung Reglerdaten berechnen.

| Wichtig
Dieses Maschinendatum ist nur fir Siemens interne Zwecke relevant und darf
nicht verandert werden.

1161 FIELDVAL_FIXED_LINK_VOLTAGE Querverweis: —
ZK-Festspannung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
\% 0 0 700 UNS.WORD sofort

Durch Vorgabe einer ZK-Festspannung > 0V ist die ZK-Messung deaktiviert,
d.h. das MD 1701: LINK_VOLTAGE (Zwischenkreisspannungsanzeige) ist
inaktiv (Anzeige: "#").
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Die Spannungsvorgabe wird anstelle der Messung eingerechnet in:

® Zwischenkreisadaption
® Flusserfassung (HSA)
® Feldschwéachung und Kippmoment (nur HSA)

Die Zulassigkeit einer Aktivierung der ZK-Messung (MD 1161 = 0) wird in Ab-
héngigkeit des Hardware-Ausbaus Uiberwacht (Parametrierfehler).

Der Zwischenkreis wird im E/R-Modul gemessen und tber den Geratebus als
analoges Signal an die 611D-Module Ubertragen. Nur die Auswertung dieses
Signals findet im Antriebsmodul statt.

Hinweis

Ab SW 4.2 wird durch &ndern des Vorbesetzungswertes von 600 V auf 0 V die
Messung der ZK-Spannung standardmafig aktiviert.

Um die fehlerfreie Inbetriebnahme &lterer HW ohne Zwischenkreismessung zu
ermdglichen, wird bei diesen HW-Versionen bei "Reglerdaten berechnen”

MD 1161 = 600 V gesetzt.

Erhohter Phasen- Das Flussmodell fiir Asynchronmaschine wurde erweitert:

strom bei Strom-

reglertakt
MD 1000=2

Bei Uberabtastung (z.B. Stromreglertakt 62,5 us, Schaltfrequenz 4 kHz) werden
wahrend einer halben Schaltperiode mehr als zwei Strommessungen durchge-
fuhrt.

Die Ableitung des Stromes bericksichtigt jetzt nicht mehr nur die letzten beiden
Stromwerte, sondern auch altere Messwerte. Dies wirkt sich auf die Modell-
streuinduktivitat aus.

Mit dieser Anderung ist eine bessere Anpassung zwischen den Flussmodellen
fur niedrige und hohe Drehzahlen mdéglich. Der Unterschied im Leerlaufstrom
unterhalb und oberhalb der Einsatzgrenze (MD 1160) wird kleiner, der gerech-
nete Flusswert wird ruhiger und genauer.

Diese Korrektur ist mit MD 1159 = 1 defaultmafig aktiviert. Der alte Zustand ist
mit MD 1159 = 0 weiterhin einstellbar.

Auch bei "krummen” Verhaltnissen (z.B. 5.33 kHz, 62,5 us) ist mit einer Verbes-
serung bezulglich des Leerlaufstromunterschieds zu rechnen.

1159

FLUX_MODEL_CORRECTION nur 840D | Querverweis: —

Flussmodell Korrektur Relevant: Schutzstufe:
HSA 1/4

Einheit:

Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1 0 1 UNS.WORD sofort

Das gleiche Probleme konnte auch bei 611D und 611U mit entsprechenden
Einstellungen auftreten.
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Berechnung der an der reduzierten Streuinduktivitat abfallenden Spannung
abhéngig von Schaltfrequenz und Stromreglertakt (siehe Tabelle 2-3):

e — s

ULe1= L *T
O TAbtast ( Originalzustand ) 1
_ he=heo
L2 9% | _*
2* Lo TAbtast 2
_ =l
Lod — g% | _*
4% Lo™ Tapras 4
Tabelle 2-3 Berechnung der an der reduzierten Streuinduktivitét abfallenden Spannung
Schaltfrequenz [kHz]
2 2.666 3.2 4 5.333 8
Stromreglertakt[kHz]
31,25 4 4 4 4 4 2
62,5 4 4 2 2 2 1
125 2 2 1 1 1 1
156,25 2 1 1 1 1 1

Stromreglertakt 31,25 kHz z.Z. nicht freigegeben.
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24 Pulsfrequenz Wechselrichter
810D:
1003 STS_CONFIG Querverweis: —
KonfigurationSTS Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex 0330 0000 07F0 UNS.WORD Power On
Wichtig

Dieses Maschinendatum ist nur fir Siemens interne Zwecke relevant und darf
nicht verandert werden.

Dieses Maschinendatum dient zur Konfiguration der Kommandoregister des
Steuersatz-Asics (modulspezifisch).

Dieses Maschinendatum geht in die Reglerdatenberechnung ein.

Abhangig vom Stromreglertakt gibt es eine Standard-Schaltfrequenz und eine
Ausweichfrequenz. Die Ausweichfrequenz wird Uber MD 1003, Bit11 ausge-
wahlt. Die Ausweichfrequenz verschlechtert im Allgemeinen die Eigenschaften
des Stromreglers und sollte deshalb nur in Sonderféllen angewahlt werden.

Tabelle 2-4 Schaltfrequenzen, Ausweichfrequenzen
Stromreglertakt Schaltfrequenz Ausweichfrequenz
125 us 4000 Hz 3,2 kHz
156,25 us 3200 Hz 2,56 kHz
187,5 us 2660 Hz 2,13 kHz

Da bei HSA eine Pulsfrequenz von 4 kHz nur mit Leistungsreduzierung maglich
ist, muss bei einem Stromreglertakt von 125 us fur den HSA die Ausweichfre-
guenz eingestellt werden. Diese Einstellung wird vom Antrieb beim Berechnen
der Reglerdaten (Erstinbetriebnahme) automatisch durchgefihrt.
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840D/611D:

1100

PWM_FREQUENCY nur 840D | Querverweis: —

Frequenz Pulsbreitenmodulation (PBM) Relevant: Schutzstufe:

VSA/HSA/ISLM | 2/4

Einheit:
Hz

Standard:
4 000.0

HSA: 3 200.0

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
2 000.0 8 000.0 FLOAT Power On

DS1/2-18

Mit diesem Maschinendatum wird die Frequenz des Abtastdreiecks (ATD) im
Pulswechselrichter festgelegt. Die Standardvorbelegung ist abhéngig vom Mo-
tortyp (VSA/SLM == 4000, HSA == 3200) und wird durch die
Antriebskonfiguration bei der Inbetriebnahme konfiguriert. Die Einstellung der
Frequenzwerte erfolgt HMI-seitig (siehe anhédngende Tabelle).

Obwohl verschiedene Zwischenstufen einstellbar sind, sind nur folgende
Frequenzen sinnvoll:

* Betrieb mit Geber: 2000, 2666, 3200, 4000, 5333, 6400, 8000 Hz.
® Betrieb ohne Geber: nur 4000 und 8000 Hz (AM-Betrieb)

Wenn maoglich sollte den synchronen Schaltfrequenzen (4000, 8000 Hz) der
Vorzug gegeben werden. Wird eine, die Standardfrequenz Ubersteigende,
Frequenz gewahlt, so muss bertcksichtigt werden, dass die Strombelastbarkeit
des Umrichters sinkt (Derating-Kennlinie sieche DM1 Kapitel 2.3.1).

Eine Erhdhung der Schaltfrequenz ist bei streuungsarmen oder hochtourigen
Fremdantrieben (Motorfrequenz > 500Hz) sinnvoll und muss bereits bei der
Leistungsteilprojektierung beriicksichtigt werden. AuRerdem kann eine Ande-
rung der Standardschaltfrequenz sinnvoll sein zur Motorgerauschreduzierung.

Tabelle 2-5 Frequenz Plusbreitenmodulation (PBM)

Standardwert fpem in Hz Tpgm in us
HSA 3200 312.5
VSA/SLM 4000 250.0
- 5333.3.... 187.5
- 8000 125,0

Hinweis

Die Vorgabe der Pulsfrequenz ist nur in der Quantisierung gemaf obiger Tabel-
le zuléssig. Anderweitige Frequenzeingaben werden auf den nachstliegenden
Tabellenwert gerundet, z.B. 3150 Hz werden 3200 Hz.

Hinweis

Ab SW 6 bzw. 5.1.8 wird die Derating-Kennlinie von der Software bertcksichtigt
(siehe DM1 Kapitel 2.3.1).
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2.5 Advanced Position Control (APC)

Randbedingungen

APC ist eine Funktion zur regelungstechnischen Bedampfung mechanischer
Schwingungen in Werkzeug- und Produktionsmaschinen. Sie ist durch die
Ruckfihrung bzw. Aufschaltung geeigneter Signale aus dem direkten Messsy-
stem einer Achse auf den Drehzahlsollwert realisiert.

APC ist eine Option.
Es missen 2 Messsysteme vorhanden sein. Dabei missen Motormesssystem
und direktes Messsystem auf der gleichen Achse sein.

APC lauft nur in Verbindung mit High-Performance- und High-Standard-Bau-
gruppen (611 D).

Die zu bedampfende Mechanik muss geeignet sein.

APC ist zusammen mit Safety Integrated 1-Geber-Konzept nicht anwendbar.

Hinweis

Vorsicht bei Werkstiick tragenden Achsen und Achsen mit wechselnder Masse!

Drehzahlregelkreis
Drehzahl- Stromsoll-
Drehzahlsollwert regler wertfilter Motor Mechanik
r]SoII,Last * r]SoII,Mo + Last, ist
r]Mot,ist
F(jo) Dynamische Nachbe— s
arbeitung und Anpassung S
A Nso Ny astis g
(%]
%
0 < g
1
% Auswahl
BUck—
o _ Filter2  Filter 1 Tvl (MD 1564) fuhrung1 A astis
S 1 @ Bit13 it10®
> 0 < K < f < ’— Bit10®@ |1
=1 H
0
g \4—0
o Filter 3
o *
& L /
o
< +
- Filter 5 Filter 4 Tv2 (MD 1567)
1 @ Bit14 :
0 K / Bit7 @ |1
o — @ g i S 0
\47
Auswahl
Rick—
fuhrung 2

Bild 2-3 Prinzipielle Struktur des Blockschaltbildes
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Es gibt zwei Ruckfuhrkaskaden mit jeweils zwei unterabtastbaren Universalfil-
tern (PT1, PT2, allgemeine Bandsperre) und eigener Vorhaltzeit. Die beiden
Kaskaden haben zusétzlich ein gemeinsames nicht unterabgetastetes Filter.

Der Eingang fur die erste Kaskade kann aus folgenden Quellen kommen:

1. Die 2-fach differenzierte Lastlage (hier ist eine anschlieende Glattung mit
dem Universalfilter zwingend notwendig). Dies ist der Standardfall.

2. Drehzahlsollwert — Lastdrehzahlistwert

Die 2. Kaskade bietet nur den gleichen Eingang wie die erste Kaskade oder die
2-fach differenzierte Lastlage.

Relevante Maschi-

nendaten
1560 ACC_MODE Querverweis: —
Modus Beschleunigungsauswertung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/SLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hex 0000 0000 TFFF UNS.WORD sofort

Bit4 = 1: Auswertung des direkten Messsystems im Antrieb.

Bit5 = 1: Aktive Dampfung aktivieren. Dazu muss Bit 4 gesetzt sein und MD 1562 muss passend vorbelegt sein.

Bit7 = 1: Auswahl des Eingangs fur 2. Kaskade: gleicher Eingang wie Kaskade 1.

Bit7 = 0: Auswahl des Eingangs fur 2. Kaskade: Eingang ist Beschleunigung aus direktem Messsystem.

Bit8 = 1: Der Drehzahlreglerfunktionsgenerator wird auf den Eingang der Beschleunigungsfilter geschaltet. Dies
dient zum Vermessen der Filterfrequenzgéange.

Bit9 = 1: Der Beschleunigungsfilterausgang (beide Kaskaden) wird nicht auf den Drehzahlsollwert aufgeschaltet.
Dies dient zum Vermessen der Filterfrequenzgénge. Der Filterausgang selbst wird aber aktualisiert.

Bit10 = 1: | Als Eingang des Beschleunigungsfilters wird nicht die Beschleunigung, sondern die Drehzahldifferenz
(Lastdrehzahlistwert — Motordrehzahlsollwert) verwendet. Falls noch genligend Phasenreserve zum Ausre-
geln einer Eigenschwingungsuberhthung vorhanden ist, kann man mit einem Filter, das nur diese Fre-
quenz stark anhebt, die Uberhéhung wegregeln.

Bitl2 = 1: | DSC mit direktem Messsystem. Falls die Funktion “DSC” aktiviert ist, wird fir die Lageruckfuhrung nicht
das Motormesssystem, sondern das direkte Messsystem ausgewertet. Dabei muss Bit 4 gesetzt sein und
MD 1562 muss passend vorbelegt sein,

Far DSC mit direktem Messsystem missen also folgende MD gesetzt sein:
MD 32640: STIFFNES_CONTROL_ENABLE =1

MD 1562: FACTOR_MM_DM richtig vorbelegen

MD 1560: ACC_MODE Bit 4 = 1 und Bit 12 = 1 einstellen

Das Optionsbit fur APC muss fuir DSC nicht gesetzt sein.

Bit13 = 1: | 1. Kaskade nicht auf Filter 3 aufschalten, der Filterausgang (1 und 2) wird aber aktualisiert. Dies dient zur
Messung der Filterfrequenzgéange fur Filter 1 und 2.

Bitl4 = 1: | 2. Kaskade nicht auf Filter 3 aufschalten, der Filterausgang (4 und 5) wird aber aktualisiert. Dies dient zur
Messung der Filterfrequenzgéange fur Filter 4 und 5.
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2.5 Advanced Position Control (APC)

1562

FACTOR_MM_DM Querverweis: —

Ubersetzung Motormesssystem zu direktem Messsystem Relevant: Schutzstufe:

VSA/HSA/ISLM | 2/4

Einheit:

Standard:
1.0

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
—100 0000.0 100 0000.0 FLOAT sofort

Die Ubersetzung wird als Faktor eingegeben, mit dem bei gleichférmiger Bewe-
gung die Strichfrequenz des direkten Messsystems multipliziert werden muss,
um die Strichfrequenz des Motormesssystem zu erhalten. Dabei gehen sowohl
die Auflésungsunterschiede der Messsysteme als auch evtl. vorhandene Ge-
triebe oder Messgetriebe ein. Eine unterschiedliche Drehrichtung wird mit einem
negativen Vorzeichen berucksichtigt.

Beispiel 1:

rotierender Motor 2048 Striche/U, mit Kugelrollspindel Spindelsteigung

10 mm/U, direktes Messsystem 20 pum.

Umrechnung auf Motorseite: (10 mm/U)/(20 wm) = 500 Striche pro Motorumdre-
hung auf Lastseite; Faktor: 2048/500 = 4.096

Beispiel 2:

rotierender Motor 2048 Striche/U, Getriebe zur Last mit Ubersetzung 25:1,
Last rotierend mit Lastmesssystem 8192 Striche/U

Umrechnung auf Motorseite: 8192 / 25 Striche pro Motorumdrehung auf Last-
seite; Faktor: 2048/ 8192 « 25 = 6.25

Beispiel 3:

rotierender Motor 2048 Striche/U, Last direkt angekoppelt mit direktem Messsy-
stem 1024 Striche/U

Umrechnung auf Motorseite: 1024 Striche pro Motorumdrehung auf Lastseite;
Faktor: 2048/1024 = 2.0

1563

ACC_HIGH_PASS_TIME Querverweis: —

Glattungszeit Hochpassfilter bzw. PT1-Integration Relevant: Schutzstufe:

VSA/HSA/ISLM | 2/4

Einheit:
ms

Standard:
1 000.0

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0.0 5000.0 FLOAT sofort

s Ty

. 1+s T
Das Hochpassfilter hat die Ubertragungsfunktion: 9" Fur das Hoch-
passfilter sollte die Glattungszeit mindestens 4 mal grof3er als die Schwingungs-
periode gewahlt werden.

Achtung: Stellt man die Glattungszeit auf 0, so erhalt man immer das abge-
leitete Signal.

1564

LOAD_SPEEDCTRL_DIFF_TIME[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —

Beschleunigungsaufschaltung (Vorhaltzeit des Lastdrehzahl- | Relevant: Schutzstufe:
reglers) 1. Kaskade VSA/HSA/SLM | 2/4

Einheit:
ms

Standard:
0.0

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
-1 000.0 1 000.0 FLOAT sofort

Die Vorhaltzeit des Lastdrehzahlreglers entspricht der APC-Verstéarkung Tv.
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2.5 Advanced Position Control (APC)

1567

LOAD_SPEEDCTRL_DIFF_TIME2[n] 0...7 Index des Param.-Satzes

Querverweis: —

Beschleunigungsaufschaltung (Vorhaltzeit des Lastdrehzahl-

reglers) 2. Kaskade

Relevant:
VSA/HSA/SLM

Schutzstufe:
2/4

Einheit:
ms

Standard:
0.0

Minimal:
-1 000.0

Maximal:
1 000.0

Datentyp:
FLOAT

Wirksamkeit:
sofort

1569

ACC_FIL_DOWNSCAN

Querverweis: —

Unterabtastung Beschleunigungsfilter

Relevant:
VSA/HSA/SLM

Schutzstufe:
2/4

Einheit:

Standard:
1

Minimal:
1

Maximal:
64

Datentyp:
UNS.WORD

Wirksamkeit:
sofort

Hier wird der Faktor der Unterabtastung fur Filter 1, 2, 4 und 5 eingegeben.

1 bedeutet keine Unterabtastung (Default).

Bei Filtern mit niedriger Sperrfrequenz sollte eine Unterabtastung eingesetzt
werden. Generell kann man die Empfehlung geben, dass

Sperrfrequenz ¢

Abtastzeit o

Unterabtastfaktor = 1/160 sein sollte.

Mit dem Unterabtastfaktor kann dies leicht gewéahrleistet werden. Er wirkt fir
Filter 1, 2, 4 und 5 gemeinsam. Das 3. Filter wird immer im Drehzahlreglertakt
abgearbeitet und kann zur Interpolation der unterabgetasteten Filter dienen.
Alle Filter kdnnen nur durch geeignete Parametrierung (z.B. durch die Vorbele-
gungswerte) deaktiviert werden, einen “Ein/Aus-Schalter” gibt es nicht.

1570

ACC_FILTER_TYPE[n] 0...7 Index des Param.-Satzes

Querverweis: —

Typ Beschleunigungsfilter

Relevant:
VSA/HSA/SLM

Schutzstufe:
2/4

Einheit:
Hex

Standard:
0000

Minimal:
0000

Maximal:
1B1F

Datentyp:
UNS.WORD

Wirksamkeit:
sofort

DS1/2-22

Bit0 =
Bitl=
Bit2 =
Bit3 =
Bit4 =
Bit 8 =
Bit9 =

0/1: Tiefpass (PT1/PT2) / allgemeine Bandsperre fur 1. Filter

0/1: Tiefpass (PT1/PT2) / allgemeine Bandsperre fur 2. Filter

0/1: Tiefpass (PT1/PT2) / allgemeine Bandsperre fur 3. Filter

0/1: Tiefpass (PT1/PT2) / allgemeine Bandsperre fur 4. Filter

0/1: Tiefpass (PT1/PT2) / allgemeine Bandsperre fur 5. Filter

0/1: PT2-Tiefpass / PT1-Tiefpass falls Tiefpass angewahilt ist, 1.Filter

0/1: PT2-Tiefpass / PT1-Tiefpass falls Tiefpass angewahlt ist, 2. Filter

Bit 11 = 0/1: PT2-Tiefpass / PT1-Tiefpass falls Tiefpass angewahilt ist, 4. Filter

Bit 12 = 0/1: PT2-Tiefpass / PT1-Tiefpass falls Tiefpass angewahilt ist, 5. Filter

Anmerkung: Das 3. Filter kann nicht als PT1 ausgefiihrt werden.
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1571 ACC_FILTER_TIME1[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zeitkonstante 1. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 1.0 0.0 500.0 FLOAT sofort

Falls PT1 angewahlt ist, wird hier die Zeitkonstante eingestellt.

1572 ACC_DENOM_FILTER_FREQU1[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Nennereigenfrequenz 1. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 2 000.0 2.0 8 000.0 FLOAT sofort

Falls PT2 oder allgemeine Bandsperre angewdhlt ist, wird hier die Nenner-
eigenfrequenz eingestellt.

1573 ACC_DENOM_FILTER_DAMP1[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Nennerdampfung 1. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.5 0.0 10.0 FLOAT sofort

Falls PT2 oder allgemeine Bandsperre angewdhlt ist, wird hier die Nenner-
dampfung eingestellt.

1574 ACC_NOM_FILTER_FREQU1[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zahlereigenfrequenz 1. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 2 000.0 2.0 8 000.0 FLOAT sofort

Falls allgemeine Bandsperre angewahlt ist, wird hier die Zahlereigenfrequenz

eingestellt.
1575 ACC_NOM_FILTER_DAMP1[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zahlerdampfung 1. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.5 0.0 10.0 FLOAT sofort

Falls allgemeine Bandsperre angewahlt ist, wird hier die Zahlerdampfung einge-
stellt.
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1576 ACC_FILTER_TIMEZ2[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zeitkonstante 2. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 1.0 0.0 500.0 FLOAT sofort

Falls PT1 angewahlt ist, wird hier die Zeitkonstante eingestellt.

1577 ACC_DENOM_FILTER_FREQU2[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Nennereigenfrequenz 2. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 2 000.0 2.0 8 000.0 FLOAT sofort

Falls PT2 oder allgemeine Bandsperre angewdhlt ist, wird hier die Nenner-
eigenfrequenz eingestellt.

1578 ACC_DENOM_FILTER_DAMP2[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Nennerdampfung 2. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.5 0.0 10.0 FLOAT sofort

Falls PT2 oder allgemeine Bandsperre angewdhlt ist, wird hier die Nenner-
dampfung eingestellt.

1579 ACC_NOM_FILTER_FREQUZ2[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zahlereigenfrequenz 2. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 2 000.0 2.0 8 000.0 FLOAT sofort

Falls allgemeine Bandsperre angewahlt ist, wird hier die Zahlereigenfrequenz

eingestellt.
1580 ACC_NOM_FILTER_DAMP2[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zahlerdampfung 2. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.5 0.0 10.0 FLOAT sofort

Falls allgemeine Bandsperre angewahlt ist, wird hier die Zahlerdampfung einge-
stellt.

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
DS1/2-24 SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010



08.06 Stromregelkreis (DS1)
2.5 Advanced Position Control (APC)

1581 ACC_DENOM_FILTER_FREQU3[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Nennereigenfrequenz 3. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 2 000.0 2.0 8 000.0 FLOAT sofort

Falls PT2 oder allgemeine Bandsperre angewdhlt ist, wird hier die Nenner-
eigenfrequenz eingestellt.

1582 ACC_DENOM_FILTER_DAMP3[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Nennerdampfung 3. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.5 0.0 10.0 FLOAT sofort

Falls PT2 oder allgemeine Bandsperre angewdhlt ist, wird hier die Nenner-
dampfung eingestellt.

1583 ACC_NOM_FILTER_FREQU3[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zahlereigenfrequenz 3. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 2 000.0 2.0 8 000.0 FLOAT sofort

Falls allgemeine Bandsperre angewahlt ist, wird hier die Zahlereigenfrequenz

eingestellt.
1584 ACC_NOM_FILTER_DAMP3[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zahlerdampfung 3. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.5 0.0 10.0 FLOAT sofort

Falls allgemeine Bandsperre angewahlt ist, wird hier die Zahlerdampfung einge-

stellt.
1585 ACC_FILTER_TIMEA4[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zeitkonstante 4. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 1.0 0.0 500.0 FLOAT sofort

Falls PT1 angewahlt ist, wird hier die Zeitkonstante eingestellt.
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1586 ACC_DENOM_FILTER_FREQU4[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Nennereigenfrequenz 4. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 2000.0 2.0 8000.0 FLOAT sofort

Falls PT2 oder allgemeine Bandsperre angewdhlt ist, wird hier die Nenner-
eigenfrequenz eingestellt.

1587 ACC_DENOM_FILTER_DAMP4[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Nennerdampfung 4. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.5 0.0 10.0 FLOAT sofort

Falls PT2 oder allgemeine Bandsperre angewdhlt ist, wird hier die Nenner-
dampfung eingestellt.

1588 ACC_NOM_FILTER_FREQUA4[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zahlereigenfrequenz 4. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 2000.0 2.0 8000.0 FLOAT sofort

Falls allgemeine Bandsperre angewahlt ist, wird hier die Zahlereigenfrequenz

eingestellt.
1589 ACC_NOM_FILTER_DAMP4[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zahlerdampfung 4. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.5 0.0 10.0 FLOAT sofort

Falls allgemeine Bandsperre angewahlt ist, wird hier die Zahlerdampfung einge-

stellt.
1590 ACC_FILTER_TIMES5[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zeitkonstante 5. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 1.0 0.0 500.0 FLOAT sofort

Falls PT1 angewahlt ist, wird hier die Zeitkonstante eingestellt.
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1591 ACC_DENOM_FILTER_FREQU5[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Nennereigenfrequenz 5. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 2000.0 2.0 8000.0 FLOAT sofort
Falls PT2 oder allgemeine Bandsperre angewdhlt ist, wird hier die Nenner-
eigenfrequenz eingestellt.
1592 ACC_DENOM_FILTER_DAMPS5[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Nennerdampfung 5. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.5 0.0 10.0 FLOAT sofort
Falls PT2 oder allgemeine Bandsperre angewdhlt ist, wird hier die Nenner-
dampfung eingestellt.
1593 ACC_NOM_FILTER_FREQUS5[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zahlereigenfrequenz 5. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Hz 2000.0 2.0 8000.0 FLOAT sofort
Falls allgemeine Bandsperre angewahlt ist, wird hier die Zahlereigenfrequenz
eingestellt.
1594 ACC_NOM_FILTER_DAMP5[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Zahlerdampfung 5. Beschleunigungsfilter Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0.5 0.0 10.0 FLOAT sofort

Falls allgemeine Bandsperre angewahlt ist, wird hier die Zahlerdampfung einge-

stellt.

Hinweis

Die Filter 1 und 2 bzw. 4 und 5 kdnnen abschaltet werden, indem PT1 ange-
wahlt und die Zeitkonstante auf Null gesetzt wird. Filter 3 kann nicht als PT1
konfiguriert werden und ist damit nicht abschaltbar.

Hinweis

Zur Darstellung der Filterfrequenzgange kann das Tool SimoCom U, das Inbe-
triebnahmeprogramm des SIMODRIVE 611universal, verwendet werden.
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Platz fir Notizen
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6 Beispiel

Randbedingungen 3

keine

Datenbeschreibungen (MD, SD) 4

siehe Kapitel 2

Signalbeschreibungen 5

keine
[ |
Beispiel 6
kein
[ |
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6 Beispiel

Platz fir Notizen
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Datenfelder, Listen

7.2 Momentenvorsteuerung

71 Stromreglereinstellung

Tabelle 7-1 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1000 CURRCTRL_CYCLE_TIME[DRX] Stromreglertakt VSA/HSA/SLM
1101 CTRLOUT_DELAY Rechentotzeit Stromregelkreis VSA/HSA/SLM
1120 CURRCTRL_GAIN[DRX] P-Verstarkung Stromregler VSA/HSA/SLM
1121 CURRCTRL_INTEGRATOR_TIME[DRX] Nachstellzeit Stromregler VSA/HSA/SLM
1122 MOTOR_LIMIT_CURRENT Motorgrenzstrom VSA/SLM
1124 CURRCTRL_REF_MODEL_DELAY[DRX] Symmetrierung Referenzmodell Strom VSA/HSA/SLM
1180 CURRCTRL_ADAPT_CURRENT_1 Untere Stromgrenze Adaption (nur 840D) | VSA/SLM
1181 CURRCTRL_ADAPT_CURRENT_2 Obere Stromgrenze Adaption (nur 840D) | VSA/SLM
1182 REDUCE_ARMATURE_ENABLE Faktor Stromregleradaption (nur 840D) VSA/SLM
1183 CURRCTRL_ADAPT_ENABLE Stromregleradaption ein (nur 840D) VSA/SLM

7.2 Momentenvorsteuerung

Tabelle 7-2 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1004 CTRL_CONFIG Konfiguration Struktur VSA/HSA/SLM
1424 SPEED_FFW_FILTER_TIME Symmetrierung Drehzahlvorsteuerkanal VSA/HSA/SLM
1425 SPEED_FFW_DELAY Symmetrierung Rechentotzeit Stromre- VSA/HSA/SLM

gelkreis
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010 DS1/7-31




Stromregelkreis (DS1)

03.07:

7.5 Advanced Position Control (APC)

7.3 Flusserfassung und Flussregler bei HSA

Tabelle 7-3 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1150 FIELDCTRL_GAIN[DRX] P-Verstarkung Flussregler HSA
1151 FIELDCTRL_INTEGRATOR_TIME[DRX] Nachstellzeit Flussregler HSA
1159 FLUX_MODEL_CORRECTION[DRX] Flussmodell Korrektur HSA
1160 FLUX_AQUISITION_SPEED[DRX] Einsatzdrehzahl Flusserfassung HSA
1161 FIXED_LINK_VOLTAGE[DRX] ZK-Festspannung VSA/HSA

7.4 Pulsfrequenz Wechselrichter

Tabelle 7-4 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1000 CURRCTRL_CYCLE_TIME[DRX] Stromreglertakt VSA/HSA/SLM
1003 STS_CONFIG[DRX] Konfiguration STS VSA/HSA/SLM
1100 PWM_FREQUENCY Frequenz Pulsbreitenmodulation VSA/HSA/SLM

7.5 Advanced Position Control (APC)

Tabelle 7-5 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1560 ACC_MODE Modus Beschleunigungsauswertung VSA/HSA/SLM
1562 FACTOR_MM_DM Ubersetzung Motor— zu DM VSA/HSA/SLM
1563 ACC_HIGH_PASS_TIME Zeitkonst. Beschl. Hochpass VSA/HSA/SLM
1564 LOAD_SPEEDCTL_DIFF_TIME Vorhaltzeit Lastdrehzahlregler VSA/HSA/SLM
1567 LOAD_SPEEDCTL_DIFF_TIME2 Vorhaltzeit Lastgeschwindigkeit-Regler 2 VSA/HSA/SLM
1569 ACC_FIL_DOWNSCAN Unterabtastung Beschleunigungsfilter VSA/HSA/SLM
1570 ACC_FILTER_TYPE Typ Beschleunigungsfilter VSA/HSA/SLM
1571 ACC_FILTER_TIME1 Zeitkonstante Beschleunigungsfilter 1 VSA/HSA/SLM
1572 ACC_DENOM_FILTER_FREQU1 Nennereigenfrequenz Beschleunigung Filter 1 | VSA/HSA/SLM
1573 ACC_DENOM_FILTER_DAMP1 Nennerdampfung Beschleunigung Filter 1 VSA/HSA/SLM
1574 ACC_NOM_FILTER_FREQU1 Zéahlereigenfrequenz Beschleunigung Filter 1 | VSA/HSA/SLM
1575 ACC_NOM_FILTER_DAMP1 Zéhlerdampfung Beschleunigung Filter 1 VSA/HSA/SLM
1576 ACC_FILTER_TIME2 Zeitkonstante Beschleunigungsfilter 2 VSA/HSA/SLM
1577 ACC_DENOM_FILTER_FREQU2 Nennereigenfrequenz Beschleunigung Filter 2 | VSA/HSA/SLM
1578 ACC_DENOM_FILTER_DAMP2 Nennerdampfung Beschleunigung Filter 2 VSA/HSA/SLM
1579 ACC_NOM_FILTER_FREQU2 Zéahlereigenfrequenz Beschleunigung Filter 2 | VSA/HSA/SLM
1580 ACC_NOM_FILTER_DAMP2 Zéhlerdampfung Beschleunigung Filter 2 VSA/HSA/SLM
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08.06 Stromregelkreis (DS1)
7.5 Advanced Position Control (APC)
Tabelle 7-5 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1581 ACC_DENOM_FILTER_FREQU3 Nennereigenfrequenz Beschleunigung Filter 3 | VSA/HSA/SLM
1582 ACC_DENOM_FILTER_DAMP3 Nennerdampfung Beschleunigung Filter 3 VSA/HSA/SLM
1583 ACC_NOM_FILTER_FREQU3 Zéahlereigenfrequenz Beschleunigung Filter 3 | VSA/HSA/SLM
1584 ACC_NOM_FILTER_DAMP3 Zéhlerdampfung Beschleunigung Filter 3 VSA/HSA/SLM
1585 ACC_FILTER_TIME4 Zeitkonstante Beschleunigungsfilter 4 VSA/HSA/SLM
1586 ACC_DENOM_FILTER_FREQU4 Nennereigenfrequenz Beschleunigung Filter 4 | VSA/HSA/SLM
1587 ACC_DENOM_FILTER_DAMP4 Nennerdampfung Beschleunigung Filter 4 VSA/HSA/SLM
1588 ACC_NOM_FILTER_FREQU4 Zéahlereigenfrequenz Beschleunigung Filter 4 | VSA/HSA/SLM
1589 ACC_NOM_FILTER_DAMP4 Zéhlerdampfung Beschleunigung Filter 4 VSA/HSA/SLM
1590 ACC_FILTER_TIMES Zeitkonstante Beschleunigungsfilter 5 VSA/HSA/SLM
1591 ACC_DENOM_FILTER_FREQU5 Nennereigenfrequenz Beschleunigung Filter 5 | VSA/HSA/SLM
1592 ACC_DENOM_FILTER_DAMP5 Nennerdampfung Beschleunigung Filter 5 VSA/HSA/SLM
1593 ACC_NOM_FILTER_FREQU5 Zéahlereigenfrequenz Beschleunigung Filter 5 | VSA/HSA/SLM
1594 ACC_NOM_FILTER_DAMP5 Zéhlerdampfung Beschleunigung Filter 5 VSA/HSA/SLM
|
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Stromregelkreis (DS1) 08.06
7.5 Advanced Position Control (APC)

Platz fir Notizen
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Platz flir Notizen
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08.06 Uberwachungen, Begrenzungen (DU1)
1 Kurzbeschreibung

Kurzbeschreibung

Motortemperatur- Der Motor wird durch die Uberwachung vor thermischer Uberlastung geschiitzt.

tiberwachung Bei der Bedienhandlung Motorauswah/ werden die Grenzwerte entsprechend

Zwischenkreis-
tiberwachung

Momentensollwert-
begrenzung

Leistungs-
begrenzung
Strombegrenzung

Momentensollwert-
tiberwachung

Drehzahlsollwert-
begrenzung

Drehzahlistwert-
begrenzung
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dem ausgewahlten Motor vorbesetzt und sollten vom Anwender nicht verandert
werden. Beim Uberschreiten der Grenzwerte erfolgt die Meldung
"Alarmtemperatur-Abschaltgrenze”. Eine projektierbare Abschaltreaktion wird
eingeleitet und eine Meldung an die PLC ausgegeben.

Der Gleichspannungszwischenkreis des Antriebssystems wird auf
Unterspannung tberwacht. Der Standardwert kann Uber das Maschinendatum
angepasst werden. Wird die eingestellte Schwelle unterschritten erfolgt eine
Meldung an die PLC. Der Anwender kann durch Abfrage dieser Meldung eine
eigene Reaktion projektieren.

Die generelle Uberwachung der Zwischenkreisspannung erfolgt in den
Netzeinspeisungen, NE (E/R, UE). Bei einer Uberschreitung der festen
Uberwachungsgrenzen werden automatisch Abschaltungen durch die NE
ausgefihrt.

Das maximale Moment wird fir VSA aus den Motordaten berechnet. Bei HSA
betragt die Voreinstellung 100%. Der maximale Momentensollwert wird am
Ausgang des Drehzahlreglers begrenzt.

Die Leistung wird bei VSA aus den Motordaten bei der Funktion "Reglerdaten
berechnen” berechnet. Bei HSA betragt die Voreinstellung 100%.
Die Begrenzung erfolgt tber den Drehzahlreglerausgang.

Der Strom wird auf einen Maximalwert begrenzt.

Es wird Uberwacht, ob der Momentensollwert oder der Strom in der
Begrenzung ist d.h. der Antrieb Uberlastet ist. Halt der Zustand langer als eine
einstellbare Zeit an, wird der Alarm “Drehzahlreglerausgang begrenzt”

(= Drehzahlregler am Anschlag) ausgegeben und die Impulsfreigabe geléscht.

Der Drehzahlsollwert wird auf den per Maschinendatum eingestellten
Maximalwert begrenzt.

Uberschreitet der Drehzahlistwert den eingestellten Grenzwert um mehr als
4%, wird das Moment auf Null gesetzt. Eine weitere Beschleunigung ist
dadurch nicht mehr méglich. Unterschreitet der Drehzahlistwert wieder den
Grenzwert wird die Begrenzung des Momentes wieder aufgehoben.

Hinweis

siehe Blockschaltbild Regelkreis Kapitel DD2, Bild 2-2.
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Uberwachungen, Begrenzungen (DU1) 08.06

1 Kurzbeschreibung

Platz flir Notizen
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08.06 Uberwachungen, Begrenzungen (DU1)
2.1 Motortemperaturiiberwachung

Ausfuhrliche Beschreibung

21 Motortemperaturiberwachung

211 Allgemeines

1602 ‘ MOTOR_TEMP_WARN_LIMIT Querverweis: —
Motortemperaturwarnschwelle Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
°C 120 0 200 UNS.WORD sofort

Eingabe der thermisch stationar zulassigen Motortemperatur bzw. automatische
Parametrierung mit der Eingabe und Ubernahme der Motorcode-Nr. im

MD 1102: MOTOR_CODE. Die Motortemperatur wird tber Temperaturfuhler
(KTY84) erfasst und antriebsseitig ausgewertet. Bei Erreichen der Warngrenze
wird eine Meldung an die PLC (NST "Temperaturvorwarnung Motor”

DB 31, ... DBX94.0) gegeben (siehe auch MD 1603 und MD 1607). Klemme
X121.5.x am E/R-Modul zieht unabhéngig von MD 1601, Bit 14:
ALARM_MASK_RESET an und meldet Motorlbertemperatur.

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved .
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Uberwachungen, Begrenzungen (DU1) 08.06
2.1 Motortemperaturiiberwachung
Temperaturfiihler A
3-'"l"I"'|"l'"I"l’"l"l’"l"l’"l"'l’
R[kOhm] Lo
2 -1-
1-| ! ! T
0 ! : ! : ! : ! : ! : ! : —
0 100 200 300 Yy [C]
Fuhlertyp KTY 84
Kaltwiderstand (20°C) ca. 580 Ohm
Warmwiderstand (100°C)  ca. 1000 Ohm
Am Geberstecker
Modulseite PINs 13/25
Hinweis
Nur bei richtiger Polaritat des Temperaturfuhlers.
1603 MOTOR_TEMP_ALARM_TIME Querverweis: —
Zeitstufe Motortemperaturalarm Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
S 240 0 600 UNS. WORD sofort
Eingabe der Zeitstufe fir Motortemperaturalarm.
Bei Uberschreiten des MD 1602: MOTOR_TEMP_WARN_LIMIT wird eine Mel-
dung an die PLC gegeben und die Zeitiberwachung gestartet.
Lauft die Zeitstufe ab, ohne dass zwischenzeitlich die Temperaturwarnschwelle
unterschritten wird, generiert der Antrieb einen projektierbaren Reset-Alarm
(siehe MD 1601, Bit 14). Ist der Fehler nicht ausgeblendet, wird der Alarm
"300614 Achse %1, Antrieb %2 Motortemperatur Uiberschritten” ausgegeben. Je
nach projektierter Reaktion (MD 1613, Bit 14) auf den Alarm wird abgeschaltet:
. © Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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08.06

Uberwachungen, Begrenzungen (DU1)

2.1 Motortemperaturiiberwachung

* Es wird sofort die Impulsfreigabe geldscht, der Antrieb trudelt aus.
oder
* Die Reglerfreigabe wird geldscht. Damit wird an der Momentengrenze ge-

bremst, bis MD 1404: PULSE_SUPPRESSION_DELAY bzw. MD 1403:
PULSE_SUPPRESSION_SPEED wirkt und die Impulsfreigabe I6scht.

Hinweis

Eine Anderung der Zeitstufe hat keinen Einfluss auf eine bereits laufende Zeit-
Uberwachung. Sie wird gultig, wenn die Motortemperatur unterhalb der Tempe-
raturwarnschwelle liegt.

1607

MOTOR_TEMP_SHUTDOWN_LIMIT

Querverweis: —

Abschaltgrenze Motortemperatur

Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/SLM 2/4

Einheit:
°C

Standard:
155

160 1FE1 Motor

Minimal: Maximal:
0 200

Wirksamkeit:
sofort

Datentyp:
UNS.WORD

Die Motortemperatur wird Uber Temperaturfuhler erfasst und antriebsseitig aus-
gewertet. Bei Erreichen der Abschaltgrenze generiert der Antrieb einen projek-
tierbaren Reset-Alarm (siehe MD 1601, Bit 13). Ist der Fehler nicht ausgeblen-
det, wird der Alarm "300613 Achse %1, Antrieb %2 maximal zuléssige
Motortemperatur Gberschritten” ausgegeben. Je nach projektierter Reaktion
(MD 1613, Bit 13) auf den Alarm wird abgeschaltet:

* Es wird sofort die Impulsfreigabe geldscht, der Antrieb trudelt aus.

oder

* Die Reglerfreigabe wird geldscht. Damit wird an der Momentengrenze ge-
bremst, bis MD 1404: PULSE_SUPPRESSION_DELAY bzw. MD 1403:
PULSE_SUPPRESSION_SPEED greift und die Impulsfreigabe l6scht.

Hinweis

Die Temperaturiberwachungen (Warnung MD 1602 + Zeitstufe MD 1603 bzw.
MD 1607) unterliegen keiner gegenseitigen Einschrankung. D.h. MD 1607 <
MD 1602 ist zuléssig. Die Abschaltung erfolgt dabei ohne vorherige Warnung.
Die Genauigkeit der Motortemperaturerfassung liegt im Bereich von 3...5 %.
Klemme 5.x am NE-Modul wird nur von MD 1602 beeinflusst.

1608

MOTOR_FIXED_TEMPERATURE

Querverweis: —

Festtemperatur

Relevant:
VSA/HSA/SLM

Schutzstufe:
2/4

Einheit:
°C

Standard:
0

Minimal:
0

Maximal:
200

Datentyp:
UNS.WORD

Wirksamkeit:
sofort

Wird ein Wert > 0 eingetragen, wird die temperaturabhéngige Anpassung des
Lauferwiderstands mit dieser Festtemperatur durchgefihrt.

Hinweis

Die mit MD 1602: MOTOR_TEMP_WARN_LIMIT bzw.
MD 1607: MOTOR_TEMP_SHUTDOWN_LIMIT eingestellten Temperaturiiber-
wachungen des Motors sind dann nicht mehr wirksam.
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Uberwachungen, Begrenzungen (DU1)

06.09:

2.1 Motortemperaturiiberwachung

21.2

Thermisches Motormodell (ab SW 6.08.13 bzw. SW 5.01.34, nur

fiir rotatorische Motoren, nicht CCU3)

Beschreibung

Maschinendaten

Diese Uberwachung schiitzt den Motor vor andauernder thermischer Uberla-
stung, damit er nicht Uber die thermisch zulassige Temperatur hinaus Uberlastet
wird. Sie stellt eine Erweiterung zur bekannten Temperaturerfassung (Tempera-
turfuhler) dar.

Beim thermischen Motormodell wird in Abh&ngigkeit vom Motortyp, dem gemes-
senem Motorstrom, einem evtl. vorhandenem KTY-Motortemperaturfuhler und
der Abschalttemperaturschwelle, intern eine Modell-Temperatur des Motors
berechnet.

Bei Einbeziehung des KTY-Motortemperaturfiihlers kann der Motor auch beim
Einschalten im warmen Zustand nicht mehr tberlastet werden. Die errechnete
Modell-Temperatur bezieht sich auf die zulassige Abschalttemperatur des Mo-
tors aus MD 1607 (bis SW 6.08.25) bzw. MD 1288 (ab SW 6.08.26).

Hinweis
Das thermische Motormodell ist bei MD 1268 = 0 (Wicklungszeitkonstante)
nicht aktivierbar.

Um den Motor zu schitzen, muss das Leistungsteil so gewahlt sein, dass bei
Synchronmotoren der Stillstandsstrom und bei Asynchronmotoren der Motor-
nennstrom >15 % des Transistorgrenzstroms MD 1107 ist.

Das thermische Motormodell kann nicht zusammen mit der Motorumschaltung
benutzt werden!

1265 ACTIVITY_THERM_MOT nur 840D | Querverweis: —
Konfiguration thermisches Motormodell Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit
- 0 0 3 UNS.WORD Power On
Bit0=0 Thermisches Motormodell nicht aktiviert
Bit0=1 Thermisches Motormodell aktiviert (zzgl. MD 1268 > 0)
Bit1=0 Mit KTY-Motortemperaturfihler Auswertung
Bitl1=1 Reine Stromuberwachung
— keine Auswertung des KTY-Motortemperaturfuhlers
1266 LOAD_THERM_MOT nur 840D | Querverweis: —
Thermische Motorauslastung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 0 0 65 535 UNS.WORD sofort
Das MD 1266 zeigt die thermische Auslastung des Motors in Prozent an. Dabei
bezieht sich das Rechenmodell auf die maximal zuléssige Motortemperatur aus
MD 1288. Der Wert in MD 1288 wird motorspezifisch bei der Inbetriebnahme
vorbesetzt. Wird er geéndert, so andert sich auch das Ansprechen des thermi-
schen Motormodells.
Hinweis
Bei einer thermischen Motorauslastung >100 % wird der Motortemperaturalarm
300613 “ "maximal zuléssige Motortemperatur tberschritten” ausgegeben.
. © Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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06.09 Uberwachungen, Begrenzungen (DU1)

2.1 Motortemperaturiiberwachung

1267 LOAD_THERM_MOT_WARN_LIM Querverweis: —
Thermische Motorauslastungwarnschwelle Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 80.0 0.0 100.0 UNS.WORD sofort

Bei einer thermischen Motorauslastung (MD 1266) gréRer als der in der An-
sprechschwelle MD 1267 projektierten, wird wie beim Uberschreiten des
MD 1602 eine Meldung an die PLC (NST “Temperaturvorwarnung Motor”,
DB 31,...DBX94.0) gegeben und die Zeitiberwachung (MD 1603) gestartet.

Lauft die Zeitstufe ab, ohne dass zwischenzeitlich die Schwelle der thermischen
Motorauslastung unterschritten wurde, generiert der Antrieb einen projektierba-
ren Alarm 300614 “Achse %1, Antrieb %2 Motortemperatur Uberschritten”.

Je nach projektierter Reaktion (MD 1613, Bit 14) auf den Alarm wird wie folgt
abgeschaltet:

* Es wird sofort die Impulsfreigabe geléscht und der Antrieb trudelt aus.

* Die Reglerfreigabe wird geldscht. Damit wird an der Momentengrenze ge-
bremst, bis MD 1404: PULSE_SUPPRESSION_DELAY bzw. MD 1403:
PULSE_SUPPRESSION_SPEED greift und die Impulsfreigabe l6scht.

1268 TAU_TIME Querverweis: —
Wicklungszeitkonstante Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
S 0.0 0.0 5000.0 FLOAT Power On
MD 1268 =0  Thermisches Motormodell deaktiviert
MD 1268 >0 Thermisches Motormodell aktiviert

(Grundvoraussetzung: MD 1265.0 = 1)

Der Vorgabewert wird bei der Inbetriebnahme mit dem Standardwert aus der
internen Motortabelle vorbesetzt.

1288 T_MOT_MAX_THERM Querverweis: —
Abschaltschwelle therm. Motormodell Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
°C 180 0 220 UNS.WORD sofort

Ab SW 6.08.26 legt MD 1288 die Abschaltschwelle des thermischen Motormo-

dells fest (bis SW 6.08.25 gilt MD 1607).

Der Wert in MD 1288 wird motorspezifisch bei der Inbetriebnahme vorbesetzt.

Hinweis

Siehe auch MD 1265, MD 1266, MD 1268 und MD 1269.
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Uberwachungen, Begrenzungen (DU1)

08.06

2.2 Zwischenkreisliiberwachung

2.2 Zwischenkreisiiberwachung
1604 \ LINK_VOLTAGE_WARN_LIMIT Querverweis: —
Zwischenkreis-Unterspannungswarnschwelle Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
v 200 0 680 UNS. WORD sofort
MD 1604 wird ab SW 5.01.04 axial ausgewertet.
Bei Unterschreitung wird eine Meldung an die PLC abgesetzt
(NST "Ug < Warnschwelle” DB 31, ... DBX 95.0).
Hinweis
Die Zwischenkreisspannung wird nur vom NE-Modul oder einem Uberwa-
chungsmodul erfasst. Als analoges Signal (0... — 10V) wird die Zwischenkreis-
spannung Uber den Geratebus, den Antriebsmodulen zur Verfigung gestellt.
1630 LINK_VOLTAGE_MON_THRESHOLD nur 840D | Querverweis: —
Ansprechschwelle nur Zwischenkreisiiberwachung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
\% 550 0 680 UNS.WORD sofort
| Wichtig
- Dieses Maschinendatum ist nur fir Siemens interne Zwecke relevant und darf
nicht verandert werden.
Eingabe der Ansprechschwelle der Zwischenkreisspannung, bei deren Unter-
schreitung nur noch die Zwischenkreisspannung und nicht mehr die Motortem-
peraturen tberwacht werden. Wird die Ansprechschwelle wieder Uberschritten,
so wird die normale Funktionalitat wieder hergestellt.
. © Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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08.06 Uberwachungen, Begrenzungen (DU1)
2.3 Strombetragsiiberwachung
2.3 Strombetragsuberwachung
1254 ‘ CURRENT_MONITOR_FILTER_TIME Querverweis: —
Zeitkonstante Stromiiberwachung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 0.5 0.0 2.0 FLOAT sofort

Beschreibung

Rahmen-

bedingungen

Eingabe der Zeitkonstante T, fur eine Glattung des Strombetrages (PT;-Tief-
pass). Die Eckfrequenz fy des PT;-Filters ergibt sich gemaf fo = 1/ (2rnT1).

Der geglattete Strom-Betragsistwert dient als Eingangsgrof3e fir eine Maximal-

wertiberwachung des Betrags des Stromistwert-Raumzeigers
lirzl= + sart (ig? + ig?).

Bei Ansprechen der Uberwachung erfolgt Alarm 300607, "Stromreglerausgang

begrenzt”.
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Uberwachungen, Begrenzungen (DU1)

08.06

2.4 Begrenzungen

24 Begrenzungen
241 Momentensollwertbegrenzung
1145 ‘ STALL_TORQUE_REDUCTION Querverweis: —
Kippmomentreduktionsfaktor Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 5.0 1 000.0 FLOAT sofort
Mit diesem Maschinendatum kann der Einsatzpunkt der Kippmomentgrenze
verandert werden.
Bei Einstellungen
®* > 100 % wird der Einsatzpunkt erhéht und
® <100 % wird der Einsatzpunkt erniedrigt (siehe graphische Darstellung
MD 1230).
1190 TORQUE_LIMIT_FROM_NC Querverweis: —
Bewertung Momentengrenzwert Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Nm 100.0 0.0 10 000.0 FLOAT sofort
Dieses Maschinendatum ist fir SINUMERIK 810D nicht relevant, der Standard-
wert darf nicht verandert werden.
1191 TORQUE_LIMIT_ADAPT_SERVO Querverweis: —
Anpassfaktor Servo-Grenzmoment Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 1.0 0.0 100.0 FLOAT sofort
Dieses Maschinendatum ist fliir SINUMERIK 810D nicht relevant, der Standard-
wert darf nicht verandert werden.
1192 TORQUE_LIMIT_WEIGHT nur 840D | Querverweis: —
Gewichtsdrehmoment Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 0.0 —100.0 100.0 FLOAT sofort
Dieses Maschinendatum MD 1192 ist fir SINUMERIK 810D nicht relevant, der
Standardwert darf nicht verandert werden.
. © Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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Uberwachungen, Begrenzungen (DU1)

2.4 Begrenzungen

Aus Grinden der Kompatibilitat von SIMODRIVE digital (VSA/HSA) zu Linear-
Motoren (VSA) und zu Hydraulik-Antrieben (HLA-Modul) werden die Drehmo-
ment/-Kraftgrenze in Prozent (%) angegeben.

Ab NC-SW 6 und 611 digital SW 5.1 wird bei Fahren auf Festanschlag eine
Drehmoment/-Kraftgrenze von der NC ausgewertet, und wirkt zuséatzlich zu den
im Antrieb eingestellten Begrenzungen

® Strom,

e Kraft/Drehmoment,

® Leistung, Kippleistung,
® Einrichtbetrieb

Die Antriebsmaschinendaten MD 1192 haben die gleiche Einheit (%) wie das
NC-Maschinendatum MD 32460: TORQUE_OFFSET([n] "Zusatzmoment fur
elektronischen Gewichtsausgleich” und sind damit untereinander vergleichbar.

Literatur: /FB/, K3 "Elektronischer Gewichtsausgleich”
/FBHLA/, Funktionsbeschreibung "HLA-Modul”

1230 TORQUE_LIMIT_1[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
1. Drehmomentengrenzwert Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 5.0 900.0 FLOAT sofort

Eingabe des maximalen Drehmoments bezogen auf das Stillstandsdrehmo-
ment (VSA) bzw. Motornenndrehmoment (HSA) des Motors.

e VSA: Stillstandsdrehmoment = MD 1118 - MD 1113
MD 1118: MOTOR_STANDSTILL_CURRENT
MD 1113: TORQUE_CURRENT_RATIO

® HSA: Motornenndrehmoment = 9549 - MD 1130/ MD 1400
MD 1130: MOTOR_NOMINAL_POWER
MD 1400: MOTOR_RATED_SPEED

Als Begrenzung wirkt immer das Minimum aus Drehmomenten-, Leistungs- und
Kippmomentenbegrenzung (siehe Bild 2-1).Die Standardvorbelegung fur HSA
ist 100%. Fur VSA erfolgt sie Uber die Bedienhandlung Reglerdaten berech-
nen, wobei der Wert sich aus folgender Formel ergibt:

MD 1104

VSA: MD 1230 = MD 1118

X 100%

Da die Stromgrenze (HSA — MD 1238, VSA — MD 1104) zusatzlich das maximal
vorgebbare Moment begrenzt, fihrt eine Erh6hung der Momentengrenze nur
dann zu mehr Drehmoment, wenn auch ein héherer Strom flieRen kann. Eine
zusatzliche Anpassung der Stromgrenze kann dadurch erforderlich sein.

Fur HSA gilt besonders: Um deutlich kiirzere Hochlaufzeiten bis zur Maximal-
drehzahl zu erzielen, muss man auch die Leistungs- und Stromgrenze vergro-
Rern.

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved .
SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010 DU1/2-13




Uberwachungen, Begrenzungen (DU1) 08.06
2.4 Begrenzungen

I Wichtig
Eine langere Uberlastung des Motors kann zu einer unzuléssig groRen Erwar-

mung (Abschaltung mit Motortibertemperatur) und auch zur Zerstérung des
Motors fuhren.

resultierender Drehmo-

mentengrenzwert
A
Leistungsbegrenzung Kippbegrenzung
' (HSA)
| | MD 1145
" Xln |
T ' | \ Drehmomentenbegrenzung

I
MD 1230 |
Bei Einrichtbetrieb |
zusatzliche |
Begrenzung mit MD 1239 | X1/n2
nur 840D/611D |
Bei Anwahl 2. Momenten- | )
grenze | .
Reduktionsfaktor MD 1231 | iR
Im generatorischen MD 1235
Betrieb Im generatorischen
MD 1233 Betrieb zusatzlich
Begrenzung durch
MD 1237
nur 840D/611D I "c----

Bei Anwahl 2. Momentengrenze
Reduktionsfaktor MD 1236

Bereich konstanter
Leistung

Bereich konstanten
Drehmomentes

Nenndrehzahl

MD 1400

>

Drehzahl njg;

Bild 2-1 Drehmomentenbegrenzung
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2.4 Begrenzungen
1231 TORQUE_LIMIT_2 nur 840D | Querverweis: —
2. Drehmomentengrenzwert Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

% 100.0 5.0 100.0 FLOAT sofort
Die Eingabe des 2. Drehmomentengrenzwertes versteht sich als Reduktions-
faktor bezogen auf den 1. Drehmomentengrenzwert (MD 1230). Er wird nur
dann wirksam, wenn der 2. Drehmomentengrenzwert tiber NST "Momenten-
grenze 2" DB 31, ... DBX20.2 angewahlt wird und die Motordrehzahl den im
MD 1232: TORQUE_LIMIT_SWITCH_SPEED eingestellten Wert mit Hysterese
(MD 1234) Uberschreitet.

1232 TORQUE_LIMIT_SWITCH_SPEED nur 840D | Querverweis: —
Schaltdrehzahl von MD 1230 auf MD 1231 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

1/min 6 000.0 0.0 100 000.0 FLOAT sofort
Die Eingabe der Umschaltdrehzahl, oberhalb derer auf den 2. Drehmomenten-
grenzwert (MD 1231) umgeschaltet werden kann. Bei der Umschaltung wirkt
eine einstellbare Hysterese (MD 1234). Der 2. Drehmomentengrenzwert wirkt
nur dann, wenn die Motordrehzahl die Drehzahlschwelle mit Hysterese ber-
schreitet und der 2. Drehmomentengrenzwert tber NST "Momentengrenze 2"
DB 31, ... DBX20.2 angewahlt wurde.

1233 TORQUE_LIMIT_GENERATOR[n] 0...7 Index des Param.-Satzes nur 840D | Querverweis: —
Generatorische Begrenzung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

% 100.0 5.0 100.0 FLOAT sofort
Begrenzung des Drehmoments im Bremsbetrieb (generatorische Momentenbe-
grenzung). Die Begrenzung erfolgt bezogen auf das maximale motorische
Drehmoment MD 1230: TORQUE_LIMIT_1. Ist die 2. Drehmomentengrenze
aktiv, so ergibt sich der Bezugswert aus MD 1230: TORQUE_LIMIT_1 und
MD 1231: TORQUE_LIMIT_2.

1234 TORQUE_LIMIT_SWITCH_HYST nur 840D | Querverweis: —
Hysterese MD 1232 Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

1/min 50.0 0.0 1 000.0 FLOAT sofort

Eingabe der Hysterese fur die in MD 1232: TORQUE_LIMIT_SWITCH_SPEED
eingestellte Umschaltdrehzahl.
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2.4 Begrenzungen

1239

TORQUE_LIMIT_FOR_SETUP Querverweis: —

Momentengrenze Einrichtbetrieb Relevant: Schutzstufe:

VSA/HSA 2/4

Einheit:
%

Standard:
1.0

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0.5 100.0 FLOAT sofort

DU1/2-16

Der Drehmomentengrenzwert im Einrichtbetrieb bezieht sich auf das Nenndreh-
moment (HSA) bzw. Stillstandsdrehmoment (VSA) des Motors (Berechnung
siehe MD 1230).

Im Normalbetrieb ist das MD 1239 nicht wirksam. Im Einrichtbetrieb wirkt als
Drehmomentengrenzwert das Minimum aus den Grenzwerten des Normalbe-
triebes und dem in diesem Maschinendatum eingestellten Wert (siehe graphi-
sche Darstellung MD 1230). Der Einrichtbetrieb wird Uber die Klemme 112 der
Ein-/Ruckspeiseeinheit angewahilt.

Literatur: /FB/, K3 "Elektronischer Gewichtsausgleich”
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2.4 Begrenzungen
24.2 Leistungsbegrenzung
1235 ‘ POWER_LIMIT_1[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
1. Leistungsgrenze Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 5.0 900.0 FLOAT sofort

Eingabe der maximal zulassigen Leistung bezogen auf die Motorleistung (VSA)
respektive Motornennleistung
(HSA — MD 1130: MOTOR_NOMINAL_POWER).

Motorleistung [kW] (VSA) = 1/ 9549 « (MD 1118 « MD 1113) « MD 1400
MD 1118: MOTOR_STANDSTILL_CURRENT

MD 1113: TORQUE_CURRENT RATIO

MD 1400: MOTOR_RATED_SPEED

Mit der Leistungsbegrenzung (konstante Leistung) begrenzt man, wie in Bild 2-1
dargestellt ist, das Drehmoment (P = 2t ¢ M ¢ n/60; mit P = konst. = M ~ 1/n).
Als Begrenzung wirkt immer das Minimum aus Drehmomenten-, Leistungs- und
Kippmomentenbegrenzung (siehe Bild 2-1).

Die Standardbelegung fur HSA ist 100%.

Bei VSA wird dieses Maschinendatum mit der Bedienhandlung Reglerdaten
berechnen automatisch vorbelegt, wobei sich der Wert aus folgender Formel
ergibt:

MD 1104

VSA: MD 1235 = MD 1118

X 100%

Fur HSA gilt besonders: Falls die Einsatzdrehzahl Feldschwéchung grol3er als
die Nenndrehzahl ist, kann man bereits die Hochlaufzeiten verkiirzen und die
Leistungsausbeute vergréf3ern, wenn man nur die Leistungsgrenze erhoht (bei
gleicher Stromgrenze). Da die Stromgrenze (MD 1238) zuséatzlich das maximal
vorgebbare Moment begrenzen kann, fuhrt eine weitere Vergro3erung der Lei-
stungsgrenze eventuell nur dann zu mehr Drehmoment, wenn auch die Strom-
grenze vergroRert werden kann.

Wichtig

Eine langere Uberlastung des Motors kann zu einer unzuléssig groRen Erwar-
mung (Abschaltung mit Motortemperatur) und auch zur Zerstérung des Motors
fuhren. Korrespondierende Maschinendaten sind MD 1104, MD 1145 und

MD 1231 bis MD 1239.
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2.4 Begrenzungen

1236 POWER_LIMIT_2 nur 840D | Querverweis —
2. Leistungsgrenze Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100.0 5.0 100.0 FLOAT sofort

Die Eingabe des 2. Leistungsgrenzwertes versteht sich als Reduktionsfaktor
bezogen auf den 1. Leistungsgrenzwert (MD 1236). Er wird nur dann wirksam,
wenn die 2. Momentengrenze Uber NST "Momentengrenze 2"

DB 31, ... DBX20.2 angewahlt wird und die Motordrehzahl den im

MD 1232: TORQUE_LIMIT_SWITCH_SPEED eingestellten Wert mit Hysterese
(MD 1234) Uberschreitet.

1237 POWER_LIMIT_GENERATOR Querverweis: —
Generatorische Maximalleistung Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/SLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
kw 100.0 0.1 500.0 FLOAT sofort

Dieses Maschinendatum ermdglicht die Begrenzung der riickgespeisten Lei-
stung fur das Ein-/Riickspeisemodul. Inshesondere beim Einsatz einer ungere-
gelten Netzeinspeisung ist hier ein entsprechend kleiner Wert einzutragen.

. © Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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2.4 Begrenzungen
243 Strombegrenzung
bei VSA/SLM
1104 MOTOR_MAX_CURRENT Querverweis: —
Maximaler Motorstrom Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

A 0.0 0.0 500.0 FLOAT Power On
Eingabe des maximal zulassigen Motorstroms (Effektivwert) anhand des Motor-
datenblattes (Fremdmotor) bzw. durch automatische Parametrierung mit der
Eingabe und Ubernahme der Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE. Die-
ses Maschinendatum sollte aus Griinden der sicheren Uberwachung bzw. Be-
grenzung nicht reduziert werden (siehe dazu MD 1105).

Mit der Motorauswahl wird der Grenzstrom eingetragen.
Der Grenzstrom ist der Strom, der bei Nenndrehzahl eingeprégt werden kann.
Damit kann im gesamten Drehzahlbereich mit einer konstanten Beschleunigung
gefahren werden.
Wird der maximale Motorstrom erhéht, muss die Momentengrenze
(MD 1230 = MD 1104/MD 1118 » 100) und die Leistungsgrenze
(MD 1235 = MD 1104/MD 1118 » 100) angepasst werden.
Dieses MD geht in die Reglerdatenberechnung ein.
1105 MOTOR_MAX_CURRENT_REDUCTION Querverweis: —
Reduzierung maximaler Motorstrom Relevant: Schutzstufe:
VSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 100 0 100 WORD sofort

Bezugswert fir die Prozentangabe ist MD 1104: MOTOR_MAX_CURRENT.

Ist der Motorstrom infolge zu gro3er Momenten-/Leistungsgrenzen an der Be-
grenzung, greift die Uberwachung mit MD 1605 / MD1606.

Um den hoheren Wert in MD 1104 auszugleichen, wird der Stromreduktionsfak-
tor MD 1105 mit dem Verhaltnis von 1122/1104 beim Reglerdatenberechnen
vorbesetzt.
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2.4 Begrenzungen

bei HSA

1103

MOTOR_NO

MINAL_CURRENT Querverweis: —

Motornennst

rom Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/SLM 2/4

Einheit:
A

Standard:
0.0

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0.0 500.0 FLOAT Power On

Eingabe des Nennstroms (Effektivwert) der beim Betrieb mit Nennmoment und
Nenndrehzahl vom Motor aufgenommen wird. Die Eingabe erfolgt anhand des
Motordatenblatts (Fremdmotor) bzw. durch automatische Parametrierung mit

der Eingabe und Ubernahme der Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE.

1238

CURRENT_LIMIT Querverweis: —

Stromgrenze

Relevant: Schutzstufe:
HSA 2/4

Einheit:
%

Standard:
150.0

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0.0 400.0 FLOAT sofort

DU1/2-20

Eingabe des maximal zulassigen Motorstroms bezogen auf den Motornenn-
strom, MD 1103: MOTOR_NOMINAL_CURRENT.

Um die Hochlaufzeiten zu verkirzen, kann es sinnvoll sein, die Stromgrenze
auf Werte > 100 % zu stellen und zuséatzlich die Leistungs- und Momentengren-
ze zu erhéhen (MD 1230, MD 1235).

Ist der Motorstrom infolge zu groRer Momenten-/Leistungsgrenzen an der Be-
grenzung, greift die Uberwachung mit MD 1605 / MD 1606.

Wichtig

Eine langere Uberlastung des Motors kann zu einer unzuléssig groRen Erwar-

mung (Abschaltung mit Motorlibertemperatur) und auch zur Zerstérung des
Motors fuhren.

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved

SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010



08.06 Uberwachungen, Begrenzungen (DU1)
2.5 Momentensollwertiiberwachung
2.5 Momentensollwertuberwachung
1605 ‘ SPEEDCTRL_LIMIT_TIME Querverweis: —
Zeitstufe Drehzahlregler am Anschlag Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
ms 200.0 20.0 10 000.0 FLOAT sofort
Es wird der Ausgang des Drehzahlreglers (Momentensollwert) tberwacht.
Ist der Ausgang langer als die Zeitstufe an der Drehmoment-, Leistungs-, Kipp-
oder Stromgrenze und ist die Istdrehzahl vom Betrag kleiner als der in MD 1606
eingestellte Wert, dann wird der Alarm "300608 Achse %1, Antrieb %2 Dreh-
zahlreglerausgang begrenzt” ausgeldst und die Motorimpulse werden gel6scht.
| Wichtig
- Bei Einstellung von MD 1605 < MD 1404: PULSE_SUPPRESSION_DELAY
kann das generatorische Bremsen mit der Fehlermeldung "300608 Achse %1,
Antrieb %2 Drehzahlreglerausgang begrenzt” abgebrochen werden, worauf der
Antrieb austrudelt.
1606 SPEEDCTRL_LIMIT_THRESHOLD Querverweis: —
Schwelle Drehzahlregler am Anschlag Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 8 000.0 0.0 100 000.0 FLOAT sofort
HSA: 30.0
SLM: 500.0
Eingabe der Drehzahlschwelle fiir den Alarm 300608 "Drehzahlreglerausgang
begrenzt” (siehe dazu MD 1605). Die Standardvorbelegung ist abh&ngig vom
Motortyp (VSA = 8000, HSA = 30) und wird durch die Antriebskonfiguration
bei der Inbetriebnahme parametriert. Das heit bei VSA ist die Uberwachung
Uiber den gesamten Drehzahlbereich aktiv.
1728 DESIRED_TORQUE nur 840D | Querverweis: —
Drehmomentsollwert Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 0.0 —100 000.0 100 000.0 FLOAT sofort

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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Dieses Maschinendatum ist fiir SINUMERIK 810D nicht relevant.

Der Abgleich des Drehmomentensollwerts erfolgt manuell zwischen den An-
triebsmaschinendaten MD 1728: DESIRED _TORQUE und den NC-Maschinen-
datum MD 32460: TORQUE_OFFSETI[n] ".
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2.6 Drehzahl-/Geschwindigkeitssollwertbegrenzung

2.6 Drehzahl-/Geschwindigkeitssollwertbegrenzung
1405 ‘ MOTOR_SPEED_LIMIT[n] 0...7 Index des Param.-Satzes Querverweis: —
Uberwachungsdrehzahl Motor Relevant: Schutzstufe:
Uberwachungsgeschwindigkeit Motor (SLM) VSA/HSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
% 110.0 100.0 110.0 FLOAT sofort
Prozentuale Eingabe des maximal zuléssigen Drehzahlsollwertes. Verwendeter
Bezugswert ist MD 1401: MOTOR_MAX_SPEED. Wird der Drehzahlsollwert
Uberschritten, wird auf den vorgegebenen Wert begrenzt.
Durch die Bedienhandlung Reglerdaten berechnen wird das MD parametriert.
Hinweis
Ab SW 4.2:
Fur die Begrenzung des Drehzahlsollwertes bei HSA/AM wird zusatzlich zu
MD 1405 noch die in MD 1147: SPEED_LIMIT parametrierte Drehzahlgrenze
berucksichtigt.
Die Drehzahlsollwertgrenze I&sst sich dann wie folgt definieren:
Nmax1 = 1,02 - (Minimum von MD 1146, MD 1147)
Nmax2 = MD 1401 - MD 1405
Nsolimax = Minimum von Nmax1 , Nmaxa
1420 MOTOR_MAX_SPEED_SETUP Querverweis: —
Max. Motordrehzahl Einrichtbetrieb Relevant: Schutzstufe:
Max. Motorgeschwindigkeit Einrichtbetrieb VSA/HSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 30.0 0.0 100 000.0 FLOAT sofort
SLM: 2.0
Bei Einrichtbetrieb (Klemme 112) wird der Drehzahl-/Geschwindigkeitssollwert
betragsméRig auf den vorgegebenen Wert begrenzt.
. © Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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2.7 Drehzahl-/Geschwindigkeitsistwertbegrenzung
2.7 Drehzahl-/Geschwindigkeitsistwertbegrenzung
Die Drehzahlistwertgrenze berechnet sich wie folgt:
VSA:
1,02 - Minimum von (MD 1147 und 1,2 - MD 1400)
HSA und SLM:
1,02 - Minimum von (MD 1147 und MD 1146)
Uberschreitet die Istdrehzahl den Grenzwert, dann wird das Moment auf Null
begrenzt.
Fallt die Istdrehzahl wieder unter den Grenzwert, dann entspricht die Momen-
tengrenze dem Betriebszustand.
Bei entsprechender Einstellung ist ein Ansprechen der Uberwachung "Dreh-
zahlregler am Anschlag” (Ansprechschwelle MD 1606 > MD 1146 und
Ansprechzeit > MD 1605) mdglich.

1147 SPEED_LIMIT Querverweis: —
Drehzahlbegrenzung Relevant: Schutzstufe:
Geschwindigkeitsbegrenzung (SLM) VSA/HSA/SLM 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 7 000.0 0.0 100 000.0 FLOAT sofort
HSA: 8 000.0
SLM: 120.0
In diesem MD wird die maximal zulassige Drehzahl des Motors eingegeben.
Bei einer automatische Parametrierung (Initialisierung) tber die Bedienhand-
lung Reglerdaten berechnen wird im MD 1147 fur
* VSA der Wert MD 1400: MOTOR_RATED_SPEED e 110 % sowie bei
* HSA der Wert MD 1146: MOTOR_MAX_ALLOWED_SPEED
durchgefihrt.

1146 MOTOR_MAX_ALLOWED_SPEED Querverweis: —
Motormaximaldrehzahl Relevant: Schutzstufe:
Motormaximalgeschwindigkeit VSA/HSA/SLM 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
1/min 0.0 0.0 100 000.0 FLOAT Power On
HSA: 1 500.0

In diesem MD wird die Motormaximaldrehzahl anhand des Motordatenblattes
(Fremdmotor) eingegeben.

Damit vollzieht sich eine automatische Parametrierung mit der Eingabe und
Ubernahme der Motorcode-Nr. im MD 1102: MOTOR_CODE.
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2.8 Motor-Erdschlusstest (ab SW 6.8.19)

2.8 Motor-Erdschlusstest (ab SW 6.8.19)

Durch die Verwendung dieser Funktionalitat ist es moglich, einen Erdschluss,
d.h. eine leitende Verbindung zwischen einer der Motorphasen und der Erde zu
erkennen. Die Motor-Prifung findet im Hochlauf der Regelung statt, kann aber
auch im Betrieb gezielt angestof3en werden.

Hinweis

Wahrend des Motor-Erdschlusstests kann die Maschine nicht fir die Produk-
tion verwendet werden.

Beschreibung Die Uberwachung ist aktivierbar tiber das MD 1166 Bit O (Automatischer Motor-
Erdschlusstest nach Hochlauf) bzw Bit 1 (Anstof3 im laufenden Betrieb). Ebenso
kann der Motor-Erdschlusstest Uber Nahtstellensignal “Erdschlusstest” DB 31,
... DBX20.6 gestartet werden.

Uberschreitet wéhrend des Erdschlusstests der Strom den im MD 1167 “An-
sprechschwelle des Erdschlusstests” projektierten Wert, wird die Fehlermel-
dung 300513 “Erdschluss erkannt” ausgegeben und die Ursache im Diagnose-
maschinendatum MD 1169 hinterlegt.

Da der Motor fir den Erdschlusstest bestromt wird, kann die Funktion friihe-
stens mit der ersten Regler- und Impulsfreigabe gestartet werden.

Wird die Impulsfreigabe wahrend des Erdschlusstests weggenommen, durch
die NC, die PLC oder einen Alarm, wartet der Erdschlusstest auf die nachste
Impulsfreigabe und wiederholt dann die gesamte Prozedur.

In Bild 2-2 wird die Durchfiihrung bzw. Fehlerreaktion dargestellt:

. © Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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12.08

Uberwachungen, Begrenzungen (DU1)

2.8 Motor-Erdschlusstest (ab SW 6.8.19)

Starten des Erdschlusstests tiber MD 1166 Bit 0, MD 1166 Bit 1 bzw.
Uber Nahtstellensignal “Erdschlusstest” DB 31, ... DBX20.6

A

Diagnoseparameter MD 1169 zuriicksetzen

0: Funktion wurde nicht angewahlt oder noch nicht beendet

Motor/Spindel Bewegung ?

Erdschlusstest ausfiihren

Erdschluss erkannt?

Impulsfreigabe vorhanden und keine

Diagnoseparameter MD 1169:
—1: Messung konnte nicht gestartet

—2: Messung konnte nicht gestartet

—8: Achse ist geparkt

werden, Regler-/Impulsfreigabe
fehlte

werden, Motor/Spindel dreht

Diagnoseparameter MD 1169:

1: Messung abgeschlossen,
kein Erdschluss aufgetreten

PowerOn-Alarm 300513
Erdschluss erkannt

!

—4:

-5:

—6:

—7:

Diagnoseparameter MD 1169:
-3

Kurzschluss erkannt, Strom-Ansprech-
schwelle wurde Uberschritten

Motor hat sich wahrend der Messung
mehr bewegt als in MD 1168 zugelassen

Strom konnte wahrend der Messung nicht
rechtzeitig wieder abgebaut werden
(Messung nicht méglich)

Messung nicht moglic/sinnvoll

— Projektierung von MD 1167 unzulassig
Kurzschluss erkannt, Strombegrenzung
erreicht bzw. errechnete Stromanstieg zu
groR3

Bild 2-2

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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Uberwachungen, Begrenzungen (DU1) 06.09:

2.8 Motor-Erdschlusstest (ab SW 6.8.19)

Randbedingungen

Maschinendaten

Der Erdschlusstest ist bei einem sich gerade bewegenden Motor nicht moglich.
Daher muss vor dem Start der Prufung der Motor stehen
(Drehzahlistwert < MD 1403 "Abschaltdrehzahl Impulsldschung”)

Ist die Bremsenansteuerung aktiviert (MD 1060 “Aktivierung Bremsenansteue-
rung”), muss der Drehzahlistwert < MD 1062 “Drehzahl/Motorgeschw. Halte-
bremse schlief3en” sein.

Im Hochlauf nach PowerOn kann nur der automatische Erdschlusstest

(MD 1166 Bit 0 = 1) fur Motor 1 durchgefuihrt werden.

Soll ein Erdschlusstest der Motoren 2 bis 4 aus der Motordatensatzumschal-
tung durchgefiihrt werden, muss dies explizit iber MD 1166 Bit 1 = 1 bzw. Naht-
stellensignal “Erdschlusstest” DB 31, ... DBX20.6 erfolgen.

Ein Erdschlusstest bei hdngenden Achsen ist grundséatzlich méglich, vorausge-
setzt die Achse wird mit der Haltebremse mechanisch geklemmt.

1166

MOTDIAG_GROUND_PROTECTION Querverweis: —

Erdschlusstest aktivieren Relevant: Schutzstufe:

VSA/HSA/ISLM | 2/4

Einheit:

Standard:
0

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
0 3 UNS.WORD sofort

Bit0 =0 Automatischer Erdschlusstest nach Hochlauf ausgeschaltet.
Bit0 =1 Automatischer Erdschlusstest nach Hochlauf eingeschaltet.

Bit1=1 Start: Motor-Erdschlusstest aktivieren im Betrieb tiber
Flanke 0 — 1.
Nach Durchfiihrung des Erdschlusstests wird das Bit automatisch
zurlickgesetzt.

Hinweis

Der Erdschlusstest stellt keine Schutzfunktion im Sinne der VDE-Richtlinien
dar.

1167

CURRENT_GROUND_IDENT Querverweis: —

Ansprechschwelle des Erdschlusstests Relevant: Schutzstufe:

VSA/HSA/ISLM | 2/4

Einheit:
%

Standard:
4.0

Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
2.0 100.0 UNS.WORD sofort

DU1/2-26

Ansprechschwelle des Erdschlusstests, bezogen auf Transistor—-Grenzstrom
Leistungsteil (MD 1107).

Hinweis

Ubersteigt die Schwelle den Motornennstrom MD 1103 ist eine Messung in
dieser Kombination aus Leistungsteil und Motor nicht méglich/sinnvoll.

Es wird in MD 1169 = —6 eingetragen.

Abhilfe: Schwelle verringern oder Leistungsteil-/Motorprojektierung anpassen.

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved

SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010




12.08 Uberwachungen, Begrenzungen (DU1)
2.8 Motor-Erdschlusstest (ab SW 6.8.19)
1168 MAX_TURN_MOTORIDENT Querverweis: —
MAX_MOVE_MOTORIDENT (SLM)
Eingabe der erlaubten Verdrehung beim Erdschlusstest Relevant: Schutzstufe:
Eingabe der erlaubten Bewegung beim Erdschlusstest (SLM) | VSA/HSA/SLM 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
Grad, 10, 0 30, FLOAT sofort
SLM: mm SLM 5 SLM: 10
Mit einem Eingabewert von 0 kann die Bewegungstuberwachung deaktiviert
werden.
1169 DIAG_MOTORIDENT Querverweis: —
Diagnose Motor Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 -7 1 UNS.WORD sofort

Ein positiver Wert bedeutet kein Erdschluss erkannt. Sonst:

Alarmmeldung

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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0: Funktion wurde nicht angewé&hlt oder noch nicht beendet.
1: Messung abgeschlossen, kein Erdschluss aufgetreten.
—1: Messung konnte nicht gestartet werden, Regler-/Impulsfreigabe fehlte.
—2: Messung konnte nicht gestartet werden, Motor/Spindel dreht.
—3: Kurzschluss erkannt, Strom-Ansprechschwelle wurde Uberschritten.
—4: Motor hat sich wéhrend der Messung mehr bewegt als in MD 1168 zu-
gelassen.
—5:  Strom konnte wahrend der Messung nicht rechtzeitig wieder abgebaut
werden (Messung nicht maglich).
—6:  Messung nicht méglich/sinnvoll — Projektierung von MD 1167
unzulassig.
—7: Kurzschluss erkannt, Strombegrenzung erreicht bzw. errechneter
Stromanstieg zu grof3.
—8: Parkende Achse angewabhlt.
300513 Erdschluss erkannt
Ursache Gemessenne Phasenstréme sind grof3er als in MD 1167

projektiert oder die Motorbewegung bei der Erdschlussprifung
war gréBer als in MD 1168 projektiert.

Erlauterung | e

Detailinformationen sind dem Diagnosemaschinendatum
MD 1169: MOTORIDENT zu entnehmen.

®* Firmware hat einen Erdschluss erkannt.

® Erdschluss in den Leistungsleitungen bzw. am Motor. Min-
destens ein Phasenstrom steigt wahrend des Erdschluss-
tests Uber die Schwelle
MD 1167: CURRENT_GROUND_IDENT.

® Der Motor hat sich wahrend der Prifung um mehr als in der
Schwelle MD 1168 projektiert bewegt.

Abhilfe

Anschluss der Leistungsleitungen bzw. den Motor Uberprifen
® MD 1167: CURRENT_GROUND_IDENT oder

e MD 1168: MAX_TURN_MOTORIDENT/ MAX_MOVE_MO-
TORIDENT (SLM) erhéhen

DRIVE-Ready und 611D-ready werden zuriickgenommen.

DU1/2-27




Uberwachungen, Begrenzungen (DU1) 11.07:

2.9 Vdc_min-Regler (ab SW 6.8.20)

29 Vdc_min-Regler (ab SW 6.8.20)

Beschreibung

DU1/2-28

Mit der Funktion Vdc_min-Regler kann die Zwischenkreisspannung durch An-
derung der Drehmomentengrenze oberhalb einer bestimmten Spannungs-
schwelle "Vdc_min-Schwelle unten” (MD 1285) gehalten werden, um somit die
vom Motor aus dem Zwischenkreis entnommene Energie zu minimieren bzw.
abzusenken.

Hinweis
Der Einsatz des Vdc_min-Reglers ist nur bei geregelten E/R-Modulen mdglich.

Anlagenspezifische Projektierung von MD 1285 “Vdc_min Schwelle unten” und
MD 1286 “Vdc_min-Regler KP” unbedingt erforderlich!

Mit der Vdc_min-Regelung kann auf Unterspannung des Zwischenkreises
reagiert werden, um damit eine Uberlastung der Einspeisung zu vermeiden.

Der Vdc_min-Regler beeinflusst bei Uberlastung der Zwischenkreisspannung
die Drehmomentgrenzen. Ein Eingriff erfolgt nur, wenn die Zwischenkreisspan-
nung in die Nahe “Vdc_min Schwelle unten” (MD 1285) gelangt und der
Vdc_min-Regler Uber MD 1284.Bit = 1 aktiviert ist.

Steigt die Zwischenkreisspannung wieder Uber den Schwellenwert MD 1285, so
nimmt der Vdc_min-Regler abhangig von MD 1286 ("Vdc_min-Regler KP”) die
Begrenzung des Drehmoments zurlck.

Udc A
.
Udc_min — — |____ | ______
| | -
I I t
I I
M ) I I
S I
Msoli | |
. I
motorisch | |
i f -
N t
I [N
I I )
Nsoll ' | |
t

Bild 2-3 Vdc_min-Regelungsstruktur und Darstellung der Momentenbegrenzung
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11.07 Uberwachungen, Begrenzungen (DU1)
2.9 Vdc_min-Regler (ab SW 6.8.20)

MD 1701

MD 1285

MD1604 —F—————————— N —

Uzk < Warnschwelle DB 31,...DBX 95.0

Bild 2-4 Projektierungsempfehlung Vdc_min-Regler

Randbedingungen

* Die Antriebe konnen evtl. nicht mehr ihre Solldrehzahl halten bzw. die Be-
schleunigungsphasen verléangern sich (nicht bei Vorschubachsen ratsam
— u. a. Alarm 25050 “Konturtiiberwachung”).

* Nicht fur U-/F Betrieb anwendbar
* Nicht bei ungeregelten Einspeisungen maglich

® V4c_min-Regler nur aktiv wenn Drehzahl groRer 60 U/min

Maschinendaten

1284 VDC_MIN_CONTROLLER Querverweis: —
Vdc_min-Regler aktiv Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
- 0 0 1 UNS.WORD sofort

Bit0 =0 Vdc_min-Regler nicht aktiviert
Bit0=1 Vdc_min-Regler aktiviert

1285 VDC_THRESHOLD_MIN Querverweis: —
Vdc-min Schwelle unten Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4
Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:
\% 550 0 800 UNS.WORD sofort

Einstellung der unteren Schwelle fur die Zwischenkreisspannung als Begren-
zungssollwert fur den Vdc_min-Regler.
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Uberwachungen, Begrenzungen (DU1) 11.07:

2.9 Vdc_min-Regler (ab SW 6.8.20)

Hinweis

MD 1285 ist nur wirksam, wenn der VVdc_min-Regler mit MD 1284 = 1 aktiviert
wurde.

Beim Erreichen der unteren Zwischenkreisspannungsschwelle (MD 1285) gilt:

Der Vdc_min-Regler begrenzt die aus dem Zwischenkreis entnommene Ener-
gie, um die Zwischenkreisspannung beim Beschleunigen oberhalb der minima-
len Zwischenkreisspannung zu halten.

1286 VDC_MIN_CONTROLLER_KP Querverweis: —
Vdc_min-Regler KP Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/ISLM | 2/4

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

- 1.0 0 10.0 UNS.WORD sofort
Einstellung der Proportionalverstarkung KP fur den Vdc_min-Regler (Regler fur
Zwischenkreisspannung).

Die Proportionalverstarkung KP muss anlagenspezifisch eingegeben werden.
Einstellvorschlag fur die Proportionalverstarkung KP:
MD 1286 = 0.5 - Zwischenkreiskapazitat [mF].
Es wird davon ausgegangen, dass die verbundenen Leistungsteile auch elek-
trisch mit dem Zwischenkreis verbunden sind.
Hinweis
MD 1286 ist nur wirksam, wenn der VVdc_min-Regler mit MD 1284 = 1 aktiviert
wurde.
1287 VDC_MIN_COUNTER Querverweis: —
Vdc-min Zahler Relevant: Schutzstufe:
VSA/HSA/SLM | nur lesbar

Einheit: Standard: Minimal: Maximal: Datentyp: Wirksamkeit:

- 0 0 8388607 UNS.WORD sofort
Der Wert des Maschinendatums wird jeweils dann inkrementiert, sobald der
Vdc_min-Regler beginnt das Drehmoment zu begrenzen.

Hinweis
MD 1287 ist nur wirksam, wenn der VVdc_min-Regler mit MD 1284 = 1 aktiviert
wurde. Der Zahlerwert enthalt nach POWER ON den zuletzt gesicherten Wert.
|
. © Siemens AG 2010 All Rights Reserved
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08.06 Uberwachungen, Begrenzungen (DU1)
4 Datenbeschreibungen

Randbedingungen 3

keine

Datenbeschreibungen (MD, SD) 4

siehe Kapitel 2
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Uberwachungen, Begrenzungen (DU1) 08.06
4 Datenbeschreibungen

Platz fir Notizen
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03.07

Uberwachungen, Begrenzungen (DU1)

5 Signalbeschreibungen

Signalbeschreibungen

DB31, ...
DBX92.6
Datenbaustein

Erdschlusstest

Signal(e) an Achse/Spindel (Antrieb — PLC)

Flankenauswertung: nein

| Signal(e) aktualisiert: zyklisch | Signal(e) giilitig ab SW-Stand: 6.8

Signalzustand 1 bzw.
Flankenwechsel 0 —> 1

Vom Antrieb (611D) wird zur PLC quittiert,dass der Erdschlusstest fiir die Achse/Spindel
erfolgreich beendet wurde.

Signalzustand 0 bzw.
Flankenwechsel 1 —> 0

Reset-Zustand
Die NST “Erdschlusstest in Bearbeitung” wird automatisch nach Ablauf einer Zeit von
ca. 500 ms auf 0-Signal zuriickgenommen.

korrespondierend mit...

NST “Erdschlusstest” (DB31,...DBX20.6)

Sonderfalle, Fehler,...

Der Erdschluss wurde erfolgreich ausgefuhrt, wenn nicht zusatzlich der Alarm 300513
“Erdschluss erkannt” ansteht (Auswertung uber: kein Alarm mit Bearbeitungsstillstand steht
an; DB21,...DB36.7).

DB31, ...
DBX94.0
Datenbaustein

Motor-Temperatur-Vorwarnung

Signal(e) von Achse/Spindel (Antrieb — PLC)

Flankenauswertung: nein

| Signal(e) aktualisiert: zyklisch | Signal(e) giilitig ab SW-Stand: 1.1

Signalzustand 1 bzw.
Flankenwechsel 0 —> 1

Das Antriebsmodul meldet an die PLC die Warnung "Motor-Temperatur-Vorwarnung”. In
diesem Fall hat die Motor-Temperatur die festgelegte Warnschwelle

MD 1602: MOTOR_TEMP_WARN_LIMIT (Motortemperaturwarnschwelle; Standardwert
120 °C) uberschritten (siehe Bild 5-1 [2]).

Bleibt die Motor-Temperatur zu hoch , so wird nach einer festgelegten Zeitdauer in

MD 1603: MOTOR_TEMP_ALARM_TIME (Zeitstufe Motortemperaturalarm; Standardwert
240 s) der Antrieb generatorisch gebremst und anschlieB3end die Impulssperre ausgeldst
(siehe Bild 5-1 [3]). Desweiteren wird der Alarm 300614 gemeldet und NST "DRIVE-Ready”
weggenommen.

Hinweis:

Bei HSA erfolgt nach einer festgelegten Zeitdauer (MD 1603) kein generatorisches Brem-
sen. Der Antrieb trudelt hier aus (MD 1613 Bit 13 = 1, Bit 14 = 1).

Falls die Motortemperatur weiter steigt und die festgelegte Abschaltschwelle in

MD 1607: MOTOR_TEMP_SHUTDOWN_LIMIT (Abschaltgrenze Motortemperatur;
Standardwert 155 °C) erreicht, wird der Antrieb sofort stillgesetzt (siehe Bild 5-1 [4]). Es
wird ebenfalls ein Alarm gemeldet und NST "DRIVE-Ready” weggenommen.

Sinkt jedoch zuvor die Motortemperatur wieder unter die Warnschwelle, so wird das
Nahtstellensignal wieder auf O gesetzt (siehe Bild 5-1 [2]).

Sonderfall:

Wird kein Temperatursensorsignal gemessen, so wird dies als eine Stérung des
Motorkaltleiters interpretiert. In diesem Fall wird ebenfalls das NST
"Motor-Temperatur-\Vorwarnung” gesetzt. Der weitere Ablauf erfolgt wie oben beschrieben.

Signalzustand 0 bzw.
Flankenwechsel 1 —> 0

Die Motor-Temperatur ist unterhalb der Warnschwelle.

In der Service-Anzeige Achse/Spindel im Bedienbereich Diagnose wird die aktuelle Motor-
temperatur angezeigt. Die Anzeige entspricht MD 1702: MOTOR_TEMPERATURE (Motor-
temperatur).
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Uberwachungen, Begrenzungen (DU1) 08.06
5 Signalbeschreibungen
DB31, ... Motor-Temperatur-Vorwarnung
DBX94.0
Datenbaustein Signal(e) von Achse/Spindel (Antrieb — PLC)
Bild 5-1 Motortemperatur
? Alarm ,
Abschalt-[MOTOR_TEMP_ ___ _L —
grenze | SHUTDOWN_LIMIT @Iw Alarm /
<l
Warnung %\\ Warnung
@ N\ /’
Warn- |MOTOR TEMP_ ___ A — _/J
WARN_LIMIT ! S—_1l
@ ' Zeit 611D-MD
Zeit = -
MOTOR_TEMP_
ALARM_TIME
4 Warhung 4Warnung
1 = r—_
| Q Q)
; |
NST ‘ |
"Motor- ‘ —e Zeit
Temperatur- ]
Vorwarnung” )
4Alarm 4 Alarm
1 ‘
' |
L}
e €l
NST [}
"DRIVE
Ready”

Anwendungsbeispiel(e)

Sobald "Motor-Temperatur-Warnung” gemeldet wird, kann von der PLC beispielsweise ein
geordnetes Stillsetzen der Antriebe eingeleitet werden.

korrespondierend mit ....

NST "DRIVE-Ready” (DB31, ..., DBX93.5)
MD 1602: MOTOR_TEMP_WARN_LIMIT
MD 1603: MOTOR_TEMP_ALARM_TIME
MD 1607: MOTOR_TEMP_SHUTDOWN_LIMIT

weiterflihrende Literatur

/DA/, "Diagnoseanleitung”
/IAD/, SINUMERIK 840D Inbetriebnahmeanleitung, Kapitel SIMODRIVE 611D bzw.
/IAG/, SINUMERIK 810D Inbetriebnahmeanleitung
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08.06 Uberwachungen, Begrenzungen (DU1)
5 Signalbeschreibungen

DB31, ... Kuhlkorper-Temperatur-Vorwarnung

DBX94.1

Datenbaustein

Signal(e) von Achse/Spindel (Antrieb— PLC)

Flankenauswertung: nein

| Signal(e) aktualisiert: zyklisch | Signal(e) giilitig ab SW-Stand: 1.1

Signalzustand 1 bzw.
Flankenwechsel 0 —> 1

Das Antriebsmodul meldet an die PLC die Warnung "Kuhlkdrper-Temperatur-\Vorwarnung”.
Damit werden folgende Vorgange ausgelost:

® Gleichzeitig wird an der Ein-/Ruckspeise-Einheit die Klemme 5 aktiviert.

® Nach 20 Sekunden erfolgt ein Abschalten des Antriebmoduls. Die Antriebe werden mit

Wegnahme der Impulsfreigabe stillgesetzt. AnschlieBend wird der Alarm 300515
gemeldet.

Signalzustand 0 bzw.
Flankenwechsel 1 —> 0

Die Kuhlkorper-Temperatur-Uberwachung des Antriebsmoduls hat nicht angesprochen.

Anwendungsbeispiel(e)

Sobald "Kuhlkérper-Temperatur-Vorwarnung” gemeldet wird, kann von der PLC ein
geordnetes Stillsetzen der Antriebe eingeleitet werden.

weiterflihrende Literatur

/DA/, "Diagnoseanleitung”

DB31, ...
DBX94.7
Datenbaustein

variable Meldefunktion

Signal(e) von Achse/Spindel (Antrieb— PLC)

Flankenauswertung: nein

| Signal(e) aktualisiert: zyklisch | Signal(e) giilitig ab SW-Stand: 1.1

Signalzustand 1

Vom SIMODRIVE 611D wird an die PLC gemeldet, dass der Schwellenwert der zu iberwa-
chenden GroR3e Uberschritten ist.

Mit Hilfe der variablen Meldefunktion kann fur jede Achse eine beliebige parametrierbare
Grolle vom SIMODRIVE 611D auf die Uberschreitung einer vorgebbaren Schwelle tber-
wacht und als Nahtstellensignal an die PLC gemeldet werden.

Die Parametrierung der zu Uberwachenden Grof3e erfolgt mit folgenden 611D-Maschinen-
daten:

® MD 1620: PROG_SIGNAL_FLAGS (Bits variable Meldefunktion)

MD 1621: PROG_SIGNAL_NR (Signalnummer variable Meldefunktion)

MD 1622: PROG_SIGNAL_ADDRESS (Adresse variable Meldefunktion)

MD 1623: PROG_SIGNAL_THRESHOLD (Schwelle variable Meldefunktion)

MD 1624: PROG_SIGNAL_HYSTERESIS (Hysterese variable Meldefunktion)

MD 1625: PROG_SIGNAL_ON_DELAY (Anzugverzdgerung variable Meldefunktion)
MD 1626: PROG_SIGNAL_OFF_DELAY (Abfallverzdégerung variable Meldefunktion)

Uberwachung:
Die parametrierte GroRe wird auf die Uberschreitung einer vorgebbaren Schwelle tiber-
wacht. Zuséatzlich ist ein Toleranzband (Hysterese) vorgebbar, welches bei der Abfrage
auf Uber- bzw. Unterschreitung des Schwellenwertes beriicksichtigt wird. Desweiteren
ist die Meldung 'Schwellenwert Uberschritten’ mit einer Anzugs- und Abfallverzége-
rungszeit verknupfbar (siehe Bild 5-8).

Auswahl:
Die Auswahl der zu Uberwachenden GroRRe kann wahlweise durch Eingabe einer Si-
gnalnummer oder durch Eingabe einer symbolischen Adresse erfolgen. Uber
PROG_SIGNAL_FLAGS (Bits variable Meldefunktion) kann die variable Meldefunktion
achsspezifisch ein- und ausgeschaltet werden. Desweiteren kann damit festgelegt
werden, ob der Schwellenwertvergleich vorzeichenlos oder vorzeichenbehaftet durch-
gefuhrt werden soll.

Weitere Informationen siehe Literatur.

Signalzustand 0

Vom SIMODRIVE 611D wird an die PLC gemeldet, dass der Schwellenwert der zu tiberwa-
chenden Grof3e nicht Uberschritten ist bzw. die Uber 0.g. 611D-Maschinendaten vorgegebe-
nen Bedingungen nicht erfullt sind.

Falls die variable Meldefunktion ausgeschaltet ist (PROG_SIGNAL_FLAGS), wird an die
PLC der Signalzustand "0” ausgegeben.
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Uberwachungen, Begrenzungen (DU1) 08.06
5 Signalbeschreibungen
DB31, ... variable Meldefunktion
DBX94.7
Datenbaustein Signal(e) von Achse/Spindel (Antrieb— PLC)
Bild 5-2 [}
Schwelle Toleranz-
PROG_SI- band
GNAL_ PROG_SI-
THRES- GNAL
HOLD HYSTERE-
SIS
Meldung
"Schwellen-
wert Uber- t
I I I schritten”
~ e

Anzugsverzogerungszeit Abfallverzégerungszeit
PROG_SIGNAL_ON_DELAY PROG_SIGNAL_OFF_DELAY

Anwendungsbeispiel(e)

Mit Hilfe der variablen Meldefunktion kann der Maschinenhersteller anwendungsspezifisch
je Achse/Spindel einen zusétzlichen Schwellenwert tberwachen und das Ergebnis im PLC-
Anwenderprogramm auswerten.

Beispiel: Das NST "variable Meldefunktion” soll auf 1-Signal gesetzt werden, wenn das
Motormoment 50 % des Nennmomentes (iberschreitet.

korrespondierend mit ....

MD 1620: PROG_SIGNAL_FLAGS (Bits variable Meldefunktion)

MD 1621: PROG_SIGNAL_NR (Signalnummer variable Meldefunktion)

MD 1622: PROG_SIGNAL_ADDRESS (Adresse variable Meldefunktion)

MD 1623: PROG_SIGNAL_THRESHOLD (Schwelle variable Meldefunktion)

MD 1624: PROG_SIGNAL_HYSTERESIS (Hysterese variable Meldefunktion)

MD 1625: PROG_SIGNAL_ON_DELAY (Anzugverzdgerung variable Meldefunk-
tion)

(Abfallverzégerung variable Meldefunk-

tion)

MD 1626: PROG_SIGNAL_OFF_DELAY

weiterfllhrende Literatur

/IAD/, SINUMERIK 840D Inbetriebnahmeanleitung, Kapitel SIMODRIVE 611D bzw.
/IAG/, SINUMERIK 810D Inbetriebnahmeanleitung

DB31, ...
DBX95.0
Datenbaustein

Uzk < Warnschwelle

Signal(e) von Achse/Spindel (Antrieb — PLC)

Flankenauswertung: nein

| Signal(e) aktualisiert: zyklisch | Signal(e) gilitig ab SW-Stand: 1.1

Signalzustand 1 bzw.
Flankenwechsel 0 —> 1

Vom Antrieb wird an die PLC gemeldet, dass die Zwischenkreisspannung Uz kleiner als
die ZK-Unterspannungswarnschwelle. Die ZK-Unterspannungswarnschwelle ist mit
MD 1604: LINK_VOLTAGE_WARN_LIMIT festgelegt.

Die ZK-Unterspannungswarnschwelle sollte je nach Anwendungsfall gréRer 400V festge-
legt werden. Sinkt die Zwischenkreisspannung unter 280V, so erfolgt HW-mafig eine Ab-
schaltung.

Signalzustand 0 bzw.
Flankenwechsel 1 —> 0

Die Zwischenkreisspannung Uz ist grof3er als die ZK-Unterspannungswarnschwelle.

Anwendungsbeispiel(e)

Vom PLC-Anwenderprogramm kdnnen mit der Warnmeldung MafRnahmen eingeleitet wer-
den, um beispielsweise die Bearbeitung noch sicher zu beenden (z.B. Werkzeug-Ruck-
zugsbewegung einleiten) oder um die Zwischenkreisspannung zu stutzen.

korrespondierend mit ....

MD 1604: LINK_VOLTAGE_WARN_LIMIT (ZK-Unterspannungswarnschwelle)

weiterflihrende Literatur

/IAD/, SINUMERIK 840D Inbetriebnahmeanleitung, Kapitel SIMODRIVE 611D bzw.
/IAG/, SINUMERIK 810D Inbetriebnahmeanleitung

DU1/5-36

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved

SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010




06.09

Uberwachungen, Begrenzungen (DU1)

7.2 Zwischenkreisiiberwachung

Kein
|
Datenfelder, Listen
71 Motortemperaturuberwachung
Tabelle 7-1 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1265 ACTIVITY_THERM_MOT Konfiguration thermisches Motormodell VSA/HSA
1266 LOAD_THERM_MOT Thermische Motorauslastung VSA/HSA
1267 LOAD_THERM_MOT_WARN_LIM Thermische Motorauslastungwarnschwelle | VSA/HSA
1268 TAU_TIME Wicklungszeitkonstante VSA/HSA
1288 T_MOT_MAX_THERM Abschaltschwelle therm. Motormodell VSA/HSA
1602 MOTOR_TEMP_WARN_LIMIT[DRX] Motortemperaturwarnschwelle VSA/HSA/SLM
1603 MOTOR_TEMP_ALARM_TIME[DRX] Zeitstufe Motortemperaturalarm VSA/HSA/SLM
1607 MOTOR_TEMP_SHUTDOWN_LIMIT[DRxX] | Abschaltgrenze Motortemperatur VSA/HSA/SLM
1608 MOTOR_FIXED_TEMPERATURE[DRX] Festtemperatur VSA/HSA/SLM
7.2 Zwischenkreisuberwachung
Tabelle 7-2 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1604 LINK_VOLTAGE_WARN_LIMIT[DRX] ZK-Unterspannungswarnschwelle VSA/HSA/SLM
1630 LINK_VOLTAGE_MON_THRESHOLD Ansprechschwelle nur ZK-Uberwachung VSA/HSA/SLM
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Uberwachungen, Begrenzungen (DU1) 03.07:
7.4 Begrenzungen

7.3 Strombetragsuberwachung

Tabelle 7-3 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1254 CURRENT_MONITOR_FILTER_TIME[DRX] Zeitkonstante Stromiiberwachung VSA/HSA/SLM

7.4 Begrenzungen

741 Momentensollwertbegrenzung

Tabelle 7-4 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1145 STALL_TORQUE_REDUCTION[DRX] Kippmomentreduktionsfaktor VSA/HSA/SLM
1190 TORQUE_LIMIT_FROM_NC Bewertung Momentengrenzwert VSA/HSA/SLM
1191 TORQUE_LIMIT_ADAPT_SERVO Anpassfaktor Servo-Grenzmoment VSA/HSA/SLM
1192 TORQUE_LIMIT_WEIGHT Gewichtsdrehmoment VSA/HSA/SLM
1230 TORQUE_LIMIT_1[0...7,DRX] 1. Drehmomentengrenzwert VSA/HSA/SLM
1231 TORQUE_LIMIT_2[0...7,DRX] 2. Drehmomentengrenzwert VSA/HSA/SLM
1232 TORQUE_LIMIT_SWITCH_SPEED Schaltdrehzahl von Md1 auf Md2 VSA/HSA/SLM
1233 TORQUE_LIMIT_GENERATORJO0...7,DRX] Generatorische Begrenzung VSA/HSA/SLM
1234 TORQUE_LIMIT_SWITCH_HYST Hysterese MD 1232 VSA/HSA/SLM
1239 TORQUE_LIMIT_FOR_SETUP[DRX] Momentengrenze Einrichtbetrieb VSA/HSA/SLM

74.2 Leistungsbegrenzung

Tabelle 7-5 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1235 POWER_LIMIT_1[0...7,DRX] 1.Leistungsgrenzwert VSA/HSA/SLM
1236 POWER_LIMIT_2[0...7,DRX] 2.Leistungsgrenzwert VSA/HSA/SLM
1237 POWER_LIMIT_GENERATOR[DRX] Generatorische Maximalleistung VSA/HSA/SLM
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03.07 Uberwachungen, Begrenzungen (DU1)
7.7 Drehzahl-/Geschwindigkeitsistwertbegrenzung

743 Strombegrenzung

Tabelle 7-6 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1103 MOTOR_NOMINAL_CURRENT[DRx] Motornennstrom VSA/HSA
1104 MOTOR_MAX_CURRENT[DRX] maximaler Motorstrom VSA/SLM
1105 MOTOR_MAX_CURRENT_REDUCTION[DRX] | Reduzierung maximaler Motorstrom VSA/SLM
1238 CURRENT_LIMIT[DRX] Stromgrenzwert HSA
7.5 Momentensollwertuberwachung
Tabelle 7-7 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1605 SPEEDCTRL_LIMIT_TIME[DRX] Zeitstufe n-Regler am Anschlag VSA/HSA
1606 SPEEDCTRL_LIMIT_THRESHOLD[DRX] Schwelle n-Regler am Anschlag VSA/HSA
1728 DESIRED_TORQUE Drehmomnetsollwert VSA/HSA/SLM
7.6 Drehzahl-/Geschwindigkeitssollwertbegrenzung
Tabelle 7-8 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1405 MOTOR_SPEED_LIMIT[O...7,DRx] Uberwachungsdrehzahl Motor VSA/HSA
Uberwachungsgeschwindigkeit Motor SLM
1420 MOTOR_MAX_SPEED_SETUP[DRX] max. Motordrehzahl Einrichtbetrieb VSA/HSA
max. Motorgeschwindigkeit Einrichtbetrieb | SLM

7.7 Drehzahl-/Geschwindigkeitsistwertbegrenzung

Tabelle 7-9 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1146 MOTOR_MAX_ALLOWED_SPEED[DRx] Motormaximaldrehzahl VSA/HSA
Motormaximalgeschwindigkeit SLM
1147 SPEED_LIMIT[DRX] Drehzahlbegrenzung VSA/HSA
Geschwindigkeitsbegrenzung SLM
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Uberwachungen, Begrenzungen (DU1) 11.07:
7.9 Vdc_min-Regler
7.8 Motor-Erdschlusstest
Tabelle 7-10 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1166 MOTDIAG_GROUND_PROTECTION Erdschlusserkennung aktiv VSA/HSA/SLM
1167 CURRENT_GROUND_IDENT Ansprechschwelle zur Erdschlusserkennung | VSA/HSA/SLM
1168 MAX_TURN_MOTORIDENT Maximale Verdrehung Erdschlusserkennung | VSA/HSA
MAX_MOVE_MOTORIDENT Maximale Bewegung Erdschlusserkennung SLM
1169 DIAG_MOTORIDENT Diagnose Motor VSA/HSA/SLM
7.9 Vdc_min-Regler
Tabelle 7-11 Maschinendaten
Nr. Bezeichner Name Antrieb
1284 VDC_MIN_CONTROLLER Vdc_min-Regler aktiv VSA/HSA/SLM
1285 VDC_THRESHOLD_MIN Vdc_min Schwelle unten VSA/HSA/SLM
1286 VDC_MIN_CONTROLLER_KP Vdc_min-Regler KP VSA/HSASLM
1287 VDC_MIN_COUNTER Vdc_min Zahler VSA/HSA/SLM
|
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Abkurzungen

AC

ACKNLG

ADF

ARM

ASCII

ASUP

BA

BAG

Bahnachsen

Basisachse

BB

BCD

BIN

BKS

BOT

BUSY

CAM

CcC

CPA

Adaptive Control
acknowledge from printer

autofeed printer

Asynchronrotationsmotor

American Standard Code for Information Interchange: Amerikanische Code-
Norm fur den Informationsaustausch

Asynchrones Unterprogramm (siehe auch Interruptroutine)
Betriebsart
Betriebsartengruppen

Im Gegensatz zu Postionierachsen werden alle Bahnachsen eines Kanals vom
Interpolator so gefiihrt, dass sie gleichzeitig starten, stoppen, beschleunigen
und den Endpunkt erreichen (ein Vorschub fur alle Bahnachsen).

Achse, deren Soll- oder Istwert flr die Berechnung eines Kompensationswertes
herangezogen wird.

Betriebsbereit

Binary Coded Decimals: Im Binarcode verschlisselte Dezimalen
Binardateien (Binary Files)

Basiskoordinatensystem

Boot Files: Bootdateien fur SIMODRIVE 611D

busy from printer

Referenznocken

Compile Zyklen (Compile Cycle)

Projektierdaten des Compilers (Compiler Projecting Data)
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Abkiirzungen

08.06

CPU

CR

CTS

CUTCOM

DATA

DAU

DB

DBB

DBW

DBX

DC

DCD

DEE

DIO

DIR

DOE

DPR

DRF

DRY

DSB

DSR

DSR

DTR

EIA-Code

A-2

Central Processing Unit: Zentrale Rechnereinheit

carriage return

Clear To Send: Meldung der Sendebereitschaft bei seriellenDaten-Schnittstellen

Cutterradiuscompensation (dt. Werkzeugradiuskorrektur)

printer data bit x (x ist Laufindex von 0 bis 7)

Digital-Analog-Umwandler

Datenbaustein in der PLC

Datenbausteinbyte in der PLC

Datenbausteinwort in der PLC

Datenbausteinbit in der PLC

Direct Control; Bewegung der Rundachse auf kiirzestem Weg auf die absolute
Position innerhalb einer Umdrehung

carrier detect

Datenendeinrichtung

Data Input/Output: Dateniibertragungs-Anzeige

Directory: Verzeichnis

Dateniibertragungseinrichtung

DUAL-Port-RAM

Differential Resolver Function: Differential-Drehmelder-Funktion

Dry Run: Probelaufvorschub

Decoding Single Block: Dekodierungseinzelsatz

data set ready

Data Send Ready: Meldung der Betriebsbereitschaft von seriellen Daten-
Schnittstellen

data terminal ready

Spezieller Lochstreifencode: Lochanzahl pro Zeichen stets ungerade
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08.06 Abklirzungen
EMV Elektromagnetische Vertraglichkeit
EMK Elektromotorische Kraft
ENC Encoder (dt: Istwertgeber)
EnDat Encoder-Data-Interface: bidirektionale synchronserielle Schnittstelle
Hinweis:
Die Abkiurzung EnDat bezieht sich auf Beschreibungen in der FBA fiir den
EnDat 2.1-Geber der Firma Heidenhain.
Es werden EnDat 2.2-Geber mit inkrementeller Schnittstelle im
EnDat 2.1-Modus unterstutzt (ab SW 06.08.14).
EPROM Programmspeicher mit fest eingeschriebenem Programm
ERROR error from printer
E/R Ein-/Rickspeiseeinheit des SIMODRIVE 611(D)
FC Function Call, Funktionsbaustein in der PLC
FIFO First in First Out: Speicher, der ohne Adressangabe arbeitet und dessen Daten
in der selben Reihenfolge gelesen werden, in der sie gespeichert wurden.
FIPO Fein-Interpolator
FRK Fraserradiuskorrektur
FST Feed Stop: Vorschub Halt
GEO Geometrie
GIA Getriebeinterpolationsdaten (Gear Interpolation Data)
GND signal ground
GP Grundprogramm
GUD Anwenderdaten (global) (Global User Data)
HEX Kurzbezeichnung fiir hexadezimale Zahl
HiFu Hilfsfunktion
HMI Human Machine Interface: Bedienfunktionen der SINUMERIK fiir Bedienen,
Programmieren und Simulieren. Die Bedeutung von HMI ist identisch mit MMC.
HSA Hauptspindelantrieb
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Abkiirzungen

08.06

HW-Endschalter
IF

IKA

IPO

INC

INI

INIT

IK (GD)
ISO-Code

JOG

Kompensations-
achse

Kompensationsta-

belle

Kompensations-
wert

KD

LED
LF

LT
LMS1
LMS2
LR
LUD

Maschinenachse

A-4

Hardware-Endschalter

Impulsfreigabe des Antriebsmoduls

Interpolatorische Kompensation (Interpolative Compensation)
Interpolator

Increment: Schrittmafd

Initialisierungsdaten (Initializing Data)

initialize printer

Implizite Kommunikation (Globale Daten)

Spezieller Lochstreifencode, Lochanzahl pro Zeichen stets gerade
Jogging: Einrichtbetrieb

Achse, deren Soll- oder Istwert durch den Kompensationswertes modifiziert
wird.

Tabelle von Stltzpunkten. Sie liefert fir ausgewahlte Positionen der Basisachse
die Kompensationswerte der Kompensationsachse.

Differenz zwischen der durch den Messgeber gemessenen Achsposition und
der gewlnschten, programmierten Achsposition.

Koordinatendrehung
Kreisverstarkungsfaktor
Ubersetzungsverhaltnis

Light Emitting Diode: Leuchtdiodenanzeige
line feed

Leistungsteil

Lagemesssystem 1

Lagemesssystem 2

Lageregler

Anwenderdaten (lokal) (Local User Data)

physikalische Achse in der Werkzeugmaschine
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08.06 Abklirzungen

MD Maschinendaten

MDA Manual Data Automatic: Handeingabe

MKS Maschinenkoordinatensystem

MLFB Maschinenlesbare Fabrikate-Bezeichnung

MM Millimeter

MMC Human Machine Communication: Bedienoberflache der Numerik fiir Bedienen,
Programmieren und Simulieren. Die Bedeutung von HMI ist identisch mit MMC

MPF Main Program File: NC Teileprogramm (Hauptprogramm)

MSTT Maschinensteuertafel

NC Numerical Control: Numerische Steuerung

NCK Numerical Control Kernel: Numerik-Kern mit Satzaufbereitung, Verfahrbereich
usw.

NST Nahtstellensignal

NV Nullpunkt-Verschiebung

OB Organsisationsbaustein in der PLC

OP Operator Panel (Bedientafel)

OPI Operators Panel Interface: Bedientafel-Anschaltung

OPT Optionen (Options)

PC Personal Computer

PE paper error

PG Programmiergerat

PLC Programmable Logic Control: Anpass-Steuerung

PRAL Prozessalarm

PRT Programmtest

PTP Point to Point (Punkt zu Punkt)

RAM Programmspeicher, der gelesen und beschrieben werden kann
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Abkiirzungen

08.06

REF
REPOS
RI

ROV
RPA
RPY

RTS

SBL
SEA
SD
Sida
SKP
SLCT
SLM
SM
SPF
SRK
SRM

Stiitzpunkt

STROBE
SSFK

SUG

SW-Endschalter

A-6

Funktion Referenzpunkt anfahren

Funktion Repositionieren

ring indicator

Rapid Override: Eilgangskorrektur

R-Parameter Active: Speicherbereich in NCK flr R-Parameternummern
Roll Pitch Yaw (Drehungsart eines Koordinatensystems)

Request To Send: Sendeteil einschalten, Steuersignal von seriellen Daten-
Schnittstellen

receive data

Single Block: Einzelsatz

Setting Data Active: Speicherbereich fur Settingdaten in der NCK
Settingdaten

SIMODRIVE Doppel-Achs Asic
Skip: Satz ausblenden

select from printer
Synchronlinearmotor

Schrittmotor

Sub Program File: Unterprogramm
Schneidenradiuskorrektur
Synchronrotationsmotor

Eine Position der Basisachse und der zugehotrige Kompensationswert der Kom-
pensationsachse.

data strobe to printer
Spindelsteigungsfehlerkompensation
Scheibenumfangsgeschwindigkeit

Software-Endschalter
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08.06 Abklirzungen
SYF Systemdateien (System Files)

SYNACT Synchrosized Action; (Synchronaktion)

TEA Testing Data Active: Bezieht sich auf die Maschinendaten
TO Tool Offset: Werkzeugkorrektur

TOA Tool Offset Active: Speicherbereich fur Werkzeugkorrekturen
TXD transmit data

UFR User Frame: Nullpunktverschiebung

VSA Vorschubantrieb

V.24 Definition der Austauschleitungen zwischen DEE und DUE
V.28 Definition des elektrischen Verhaltens der Signale

wz Werkzeug

WLK Werkzeuglangenkorrektur

WKS Werksttickkoordinatensystem

WPD Werkstiickverzeichnis (Work Piece Directory)

WzZK Werkzeugkorrektur

Xy Steckerbezeichnung (y ist Laufindex)

450 Gattung moderner Schnittstellen-Controller

550 Gattung moderner Schnittstellen-Controller

75188 Treiberbaustein fiir serielle Schnittstelle
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Abklirzungen 08.06

Platz fir Notizen
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Begriffslexikon

A

AbsolutmaR

Achsbezeichner

Achsadresse

Achsname

Anwenderdefinier-

te Variable

Arbeitsraum

AUTOMATIC

Bahnachse

Angabe des Bewegungsziels einer Achsbewegung durch ein MaR3, das sich auf
den Nullpunkt des momentan giiltigen Koordinatensystems bezieht. Siehe auch
—Kettenmal.

Achsen werden nach DIN 66217 fir ein rechtsdrehendes, rechtwinkliges
—Koordinatensystem bezeichnet mit X,Y,Z,

um X,Y,Z drehende —Rundachsen erhalten die Bezeichner A, B, C. Zusatzliche
Achsen, parallel zu den angegebenen, kdnnen mit weiteren Adressbuchstaben
gekennzeichnet werden.

siehe Achsbezeichner

siehe Achsbezeichner

Anwender kdnnen fir beliebige Nutzung im —Teileprogramm
anwenderdefinierte Variable vereinbaren. Eine Definition enthalt eine
Datentypangabe und den Variablennamen. Siehe auch —Systemvariable.

dreidimensionaler Raum, in den die Werkzeugspitze aufgrund der Konstruktion
der Werkzeugmaschine hineinfahren kdnnte. Siehe auch —Schutzraum.

Satzfolgebetrieb (DIN): Betriebsart bei NC-Systemen, in der ein
—Teileprogramm kontinuierlich abgearbeitet wird.

Bahnachsen sind alle Bearbeitungsachsen des —Kanals, die vom
—lInterpolator so gefuhrt werden, dass sie gleichzeitig starten, beschleunigen,
stoppen und den Endpunkt erreichen.
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Begriffslexikon

08.06

Bahnsteuerbetrieb

Bahnvorschub

Basis-Koordina-
tensystem

Baustein

Betriebsart

Betriebsartengrup-
pe

C-Achse

COM

Datenbaustein

Datenwort

DRF

B-10

Ziel des Bahnsteuerbetriebes ist es, ein grol3eres Abbremsen der
—Bahnachsen an den Teileprogramm-Satzgrenzen zu vermeiden und mit
moglichst gleicher Bahngeschwindigkeit in den néchsten Satz zu wechseln.

Bahnvorschub wirkt auf —Bahnachsen. Er stellt die geometrische Summe der
Vorschibe der beteiligten Geometrieachsen dar.

Im —Teileprogramm verwendet der Programmierer Achsnamen des
Basis-Koordinatensystems. Es besteht, wenn keine —Transformation aktiv ist,
parallel zum —Maschinen-Koordinatensystem. Der Unterschied zu diesem liegt
lediglich in den Achsbezeichnern.

Als Bausteine werden alle Dateien bezeichnet, die fur die Programmerstellung
und Programmverarbeitung benétigt werden.

Ablaufkonzept fur den Betrieb einer SINUMERIK Steuerung. Es sind die Be-
triebsarten -JOG, -MDA, -AUTOMATIC definiert.

Technologisch zusammengehorige Achsen und Spindeln kénnen zu einer Be-
triebsartengruppe (BAG)zusammengefasst werden. Achsen/Spindeln einer
BAG kdnnen von einem oder mehreren —Kandalen gesteuert werden. Zu den
Kanalen der BAG ist immer die gleiche —Betriebsart zugeordnet.

Achse, um die eine gesteuerte Drehbewegung und Positionierung mit der Werk-
stuckspindel erfolgt.

Komponente der NC-Steuerung zur Durchfiihrung und Koordination von Kom-
munikation.

Dateneinheit der -PLC, auf die - HIGHSTEP Programme zugreifen kénnen.
bzw.Datenbausteine enthalten Datendefinitionen. Die Daten kénnen bei der
Definition direkt initialisiert werden.

Zwei Byte grof3e Dateneinheit innerhalb eines —Datenbausteins.

Differential Resolver Function: NC-Funktion, die in Verbindung mit einem elek-
tronischen Handrad eine inkrementelle Nullpunktverschiebung im AUTOMATIC-
Betrieb erzeugt.
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Eilgang

Fertigteilkontur

Festpunkt-
Anfahren

Frame

Fiihrungsachse

G

Gantry-Achsen

Gantry-Achsver-
bund

Genauhalt

Schnellste Verfahrgeschwindigkeit einer Achse. Sie wird z.B. verwendet, wenn
das Werkzeug aus einer Ruhestellung an die —Werkstlckkontur
herangefahren oder von der Werksttickkontur zuriickgezogen wird. Die
Eilganggeschwindigkeit wird maschinenspezifisch tiber Maschinendatum
eingestellt.

Kontur des fertig bearbeiteten Werkstiicks. Siehe auch —Rohteil.

Werkzeugmaschinen kdnnen feste Punkte wie Werkzeugwechselpunkt, Bela-
depunkt, Palettenwechselpunkt etc. definiert anfahren. Die Koordinaten dieser
Punkte sind in der Steuerung hinterlegt. Die Steuerung verfahrt die betroffenen
Achsen, wenn mdglich, im —Eilgang.

Ein Frame stellt eine Rechenvorschrift dar, die ein kartesisches Koordinatensy-
stem in ein anderes kartesisches Koordinatensystem Uberfuihrt. Ein Frame ent-
hélt die Komponenten —Nullpunktsverschiebung, —Rotation, —Skalierung,
—Spiegelung.

Die Fuhrungsachse ist die —Gantry-Achse, die aus Sicht des Bedieners und
des Programmierers vorhanden und damit entsprechend wie eine normale NC-
Achse beeinflussbar ist.

Gantry-Achsen bestehen aus mindestens einem Maschinenachsenpaar —
—Fuhrungs- und —Gleichlaufachse — die mechanisch zwangsgekoppelt sind,
und somit von der NC immer gleichzeitig verfahren werden mussen. Die Diffe-
renz der Istpositionen wird stets Uberwacht.

Durch den Gantry-Achsverbund wird festgelegt (Uber MD), welche Gleichlauf-
achsen von welcher —Fuhrungsachse beeinflusst werden. Fiihrungsachse und
—Gleichlaufachsen sind nicht getrennt verfahrbar.

Bei programmierter Genauhaltanweisung wird die in einem Satz angegebene
Position genau und ggf. sehr langsam angefahren. Zur Reduktion der Annéhe-
rungszeit werden fur Eilgang und Normalgang —Genauhaltsgrenzen definiert.
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Genauhaltgrenze

Geometrie

Geometrieachse

Geschwindigkeits -
fiihrung

Geraden-
interpolation

Gleichlaufachse

Grenzdrehzahl

Hauptprogramm

Hauptsatz

HIGHSTEP

Hilfsfunktionen

B-12

Erreichen alle Bahnachsen ihre Genauhaltgrenze, so verhalt sich die Steue-
rung, als habe sie einen Zielpunkt exakt erreicht. Es erfolgt Satzweiterschaltung
des —Teileprogramms.

Beschreibung eines —»Werkstiickes im —Werkstiickkoordinatensystem.

Geometrieachsen dienen der Beschreibung eines 2- oder 3-dimensionalen Be-
reiches im Werkstuckkoordinatensystem.

Um bei Verfahrbewegungen um sehr kleine Betrage akzeptable Verfahrge-
schwindigkeit erreichen zu kénnen, kann vorausschauende Geschwindigkeits-
fuhrung Uber mehrere Satze eingestellt werden.

Das Werkzeug soll auf einer Geraden zum Zielpunkt fahren und dabei das
Werkstlick bearbeiten.

Die Gleichlaufachse ist die —Gantry-Achse, deren Sollposition stets von der
Verfahrbewegung der —Fihrungsachse abgeleitet und damit synchron verfah-
ren wird. Aus Sicht des Bedieners und des Programmierers ist die
Gleichlaufachse "nicht vorhanden”.

Max. (Spindel-)Drehzahl: Durch Vorgaben von Maschinendaten, der —-PLC
oder Settingdaten kann die maximale Drehzahl einer Spindel begrenzt sein.

Mit Nummer oder Bezeichner gekennzeichnetes Teileprogramm, in dem weitere
Hauptprogramme, Unterprogramme oder Zyklen aufgerufen werden kdnnen.

Durch " eingeleiteter Satz, der alle Angaben enthalt, um den Arbeitsablauf in
einem —Teileprogramm starten zu kénnen.

Zusammenfassung der Programmiermdglichkeiten fir -PLC des System
AS300/AS400.

Mit Hilfsfunktionen kdnnen in Teileprogrammen Parameter an die PLC Uberge-
ben werden, die dort vom Maschinenhersteller definierte Reaktionen auslosen.
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Interpolator

Initialisierungs -
baustein

JOG

Kanal

KettenmaR

Kommandokanal

Kontur

Koordinatensy-
stem

Korrekturspeicher

Kreisinterpolation

Logische Einheit des -NCK, die nach Angaben von Zielpositionen im
Teileprogramm Zwischenwerte fiir die in den einzelnen Achsen zu fahrenden
Bewegungen bestimmt.

Initialisierungsbausteine sind spezielle Programmbausteine. Sie enthalten
Wertzuweisungen, die vor der Programmabarbeitung ausgefihrt werden.
Initialisierungsbausteine dienen vor allem der Initialisierung vordefinierter Daten.

Betriebsart der Steuerung: Einrichtebetrieb: Manuelle Betriebsart, die es dem
Bediener ermdglicht, die Verfahrbewegungen der Achse im Vorschub oder im
—Eilgang von Hand zu steuern.

Ein Kanal ist dadurch gekennzeichnet, dass er unabangig von anderen Kana-
len ein —Teileprogramm abarbeiten kann. Ein Kanal steuert exklusiv die ihm
zugeordneten Achsen und Spindeln. Teileprogrammablaufe verschiedener
Kanéle kénnen durch —Synchronisation koordiniert werden.

Auch Inkrementmal3: Angabe eines Bewegungsziels einer Achse durch eine zu
verfahrende Wegstrecke und Richtung bezogen auf einen bereits erreichten
Punkt. Siehe auch —Absolutmal3.

Uber den Kommandokanal kann das PLC-Programm NC-Funktionen
(z.B. S-extern, Transformation) Ubergeben bzw. anstofRen.

Umriss des —Werkstlickes

Siehe —Maschinen-Koordinatensystem, —Werkstiick-Koordinatensystem

Datenbereich in der Steuerung, in dem Werkzeugkorrekturdaten hinterlegt sind.

Das —Werkzeug soll zwischen festgelegten Punkten der Kontur mit einem
gegebenen Vorschub auf einem Kreis fahren und dabei das Werksttick
bearbeiten.
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Linearachse

Makrotechnik

Maschinenachsen

Maschinenfest-
punkt

Maschinenfest-
punkt anfahren

Maschinen-Koordi-
natensystem

Maschinen-

nullpunkt

Maschinensteuer-
tafel

MDA

Metrisches
Messsystem

B-14

Ubersetzungsverhaltnis

Kreisverstarkungsfaktor, regelungstechnische Grol3e eines Regelkreises

Die Linearachse ist eine Achse, welche im Gegensatz zur Rundachse, eine
Gerade beschreibt.

Zusammenfassung einer Menge von Anweisungen unter einem Bezeichner.
Der Bezeichner reprasentiert im Programm die Menge der zusammengefassten
Anweisungen.

In der Werkzeugmaschine physikalisch existierende Achsen.

Durch die Werkzeugmaschine eindeutig definierter Punkt. z.B. Maschinen-Refe-
renzpunkt

Fahrbewegung zu einem der vordefinierten —Maschinenfestpunkte.

Koordinatensystem, das auf die Achsen der —-Werkzeugmaschine bezogen ist

Fester Punkt der Werkzeugmaschine, auf den sich alle (abgeleiteten) Messsy-
steme zurlckfihren lassen.

Bedienungstafel einer -»Werkzeugmaschine mit Bedienelementen Tasten,
Drehschalter usw. und einfachen Anzeigeelementen wie LEDs. Sie dient der
unmittelbaren Beeinflussung der Werkzeugmaschine tber die PLC.

Betriebsart der Steuerung: Manual Data Automatic, Handeingabe von Séatzen
mit Abarbeitung.

Genormtes System von Einheiten: fir LAngen z.B. mm (Millimeter), m (Meter) ...
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N

NC Numerical Control, NC-Steuerung umfasst alle Komponenten der Werkzeugma-
schinensteuerung: -NCK, -PLC, -HMI, -COM.
Hinweis: Fur die Steuerungen MARS, Merkur ware CNC-Steuerung korrekter:
computerized numerical control.

NCK Numeric Control Kernel: Komponente der NC-Steuerung, die —Teileprogramme
abarbeitet und im Wesentlichen die Bewegungsvorgéange fur die
Werkzeugmaschine koordiniert.

Nebensatz Durch "N” eingeleiteter Satz mit Informationen fur einen Arbeitsschritt z.B. eine

Nullpunktverschie-
bung

(o)

Orientierter Spin-
delhalt

Override

PLC

Polarkoordinaten

Pollageidentifika-
tion

Positionsangabe.

Vorgabe eines neuen Bezugspunktes fiir ein Koordinatensystem durch Bezug
auf einen bestehenden Nullpunkt und ein —Frame.

Halt der Werkstuckspindel in vorgegebener Winkellage, z.B. um an bestimmter
Stelle eine Zusatzbearbeitung vorzunehmen. Nach DIN 66025 ist die M-Funk-
tion M19 dieser Funktion fest zugeordnet.

Manuelle Eingriffsmdglichkeit, die es dem Bediener gestattet, programmierte
Vorschiibe oder Drehzahlen zu tberlagern, um sie einem bestimmten Werk-
stuck oder Werkstoff anzupassen.

Programmable Logic Control: Speicherprogrammierbare Steuerung: Kompo-
nente der -NC-Steuerung: Anpasssteuerung zur Bearbeitung der
Kontroll-Logik der Werkzeugmaschine.

Koordinatensystem, das die Lage eines Punktes in einer Ebene durch seine
Abstand vom Nullpunkt und den Winkel festlegt, den der Radiusvektor mit einer
festgelegten Achse bildet.

siehe Rotorlageidentifkation
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Positionierachse

Programmbaustein

Programmierbare
Arbeitsfeldbegren-
zung

Programmierbare
Frames

Programmier-
schliissel

Q

Referenzpunkt

Rohteil

Rotation

Rotorlageidentifi-

kation

R-Parameter

Rundachse

B-16

Achse, die eine Hilfsbewegung an einer Werkzeugmaschine ausfiihrt. (z.B.
Werkzeugmagazin, Palettentransport). Positionierachsen sind Achsen, die nicht
mit den Bahnachsen interpolieren.

Programmbausteine enthalten die Haupt- und Unterprogramme der Teilepro-
gramme.

Begrenzung des Bewegungsraumes des Werkzeuges auf einen durch pro-
grammierte Begrenzungen definierten Raum.

Mit programmierbaren —Frames kdnnen dynamisch im Zuge der
Teileprogramm-Abarbeitung neue Koordinatensystem-Ausgangspunkte definiert
werden. Es wird unterschieden nach absoluter Festlegung anhand eines neuen
Frames und additiver Festlegung unter Bezug auf einen bestehenden Aus-
gangspunkt.

Zeichen und Zeichenfolgen die in der Programmiersprache fir
—Teileprogramme eine festgelegte Bedeutung haben.

Punkt der Werkzeugmaschine, auf den sich das Messsystem der
—Maschinenachsen bezieht.

Teil, mit dem die Bearbeitung eines Werkstiickes begonnen wird.

Komponente eines —Frames, die eine Drehung des Koordinatensystems um
einen bestimmten Winkel definiert.

Die Rotor-/Pollageidentifikation ermittelt beim Einschalten selbststéandig die ab-
solute Rotorlageposition.

Rechenparameter, kann vom Programmierer des Teileprogramms fiir beliebige
Zwecke im Programm beliebig gesetzt oder abgefragt werden.

Rundachsen bewirken eine Werkstlck- oder Werkzeugdrehung in eine vorge-
gebene Winkellage.
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Rundungsachse Rundungsachsen bewirken eine Werkstulick- oder Werkzeugdrehung in eine
einem Teilungsraster entsprechende Winkellage. Beim Erreichen eines Rasters
ist die Rundungsachse "in Position”.

S

Satz Teil eines —Teileprogrammes, durch Line feed abgegrenzt. Es werden

Settingdaten

Skalierung

Softkey

Span-zu-Span-Zeit

Spiegelung

Spindelsteigungs -
fehler-Kompensa-
tion

Schliisselworter

Schneidenradius-
korrektur

—Hauptséatze und —Nebensatze unterschieden.

Daten, die Eigenschaften der Werkzeugmaschine auf durch die Systemsoftwa-
re definierte Weise der NC-Steuerung mitteilen.

Komponente eines —Frames, die achsspezifische Mal3stabsveranderungen
bewirkt.

Taste, deren Beschriftung durch ein Feld im Bildschirm représentiert wird, das
sich dynamisch der aktuellen Bediensituation anpasst. Die frei belegbaren
Funktionstasten (Softkeys) werden softwareméRig definierten Funktionen zuge-
ordnet. Diese werden in Menis angezeigt und andern sich je nachdem, wel-
ches Menu ausgewahlt wird.

Zeit, die vergeht, um von der Unterbrechungsstelle an der Kontur (vom Span)
bei drehender Spindel zum Zweck des Werkzeugwechsels wegzufahren bis
zum Zuriickkehren an die Unterbrechungsstelle (zum Span) bei drehender
Spindel mit dem neuen Werkzeug.

Bei Spiegelung werden die Vorzeichen der Koordinatenwerte einer Kontur be-
zuglich einer Achse vertauscht. Es kann bezuglich mehrerer Achsen zugleich
gespiegelt werden.

Ausgleich mechanischer Ungenauigkeiten einer am Vorschub beteiligten Kugel-
rollspindel durch die Steuerung anhand von hinterlegten Messwerten der Ab-
weichungen.

Worter mit festgelegter Schreibweise, die in der Programmiersprache fur
—Teileprogramme eine definierte Bedeutung haben.

Bei der Programmierung einer Kontur wird von einem spitzen Werkzeug ausge-
gangen. Da dies in der Praxis nicht realisierbar ist, wird der Krimmungsradius
des eingesetzten Werkzeuges der Steuerung angegeben und von dieser be-
ricksichtigt. Dabei wird der Krimmungsmittelpunkt um den Krimmungsradius
verschoben &aquidistant um die Kontur gefihrt.
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Schrittmaf

Schutzraum

Synchronachsen

Synchronisation

Systemvariable

Teileprogramm

Transformation

Unterprogramm

Variablendefinition

Vorkoinzidenz

B-18

Verfahrweglange aus Inkrementanzahl x Inkrement-L&nge. Inkrementanzahl
kann als —Setting-Datum hinterlegtsein bzw. durch entsprechend beschriftete
Tasten 10, 100, 1000, 10 000 gewahlt werden.

dreidimensionaler Raum innerhalb des —Arbeitsraumes, in den die
Werkzeugspitze nicht hineinreichen darf.

Synchronachsen bendtigen fur ihren Weg die gleiche Zeit wie die Geometrie-
achsen fur inren Bahnweg.

Anweisungen in —Teileprogrammen zur Koordination der Ablaufe in
verschiedenen —Kanélen an bestimmten Bearbeitungsstellen.

ohne Zutun des Programmierers eines —Teileprogramms existierende Variable.
Sie ist definiert durch einen Datentyp und dem Variablennamen, der durch das
Zeichen $ eingeleitet wird. Siehe auch —Anwenderdefinierte Variable.

Folge von Anweisungen an die NC-Steuerung, die insgesamt die Erzeugung
eines bestimmten —Werkstiickes bewirken. Ebenso Vornahme einer
bestimmten Bearbeitung an einem gegebenen —Rohteil.

additive oder absolute Nullpunktsverschiebung einer Achse.

Folge von Anweisungen eines —Teileprogramms, die mit unterschiedlichen
Versorgungsparametern wiederholt aufgerufen werden kann. —Zyklen sind
eine Form von Unterprogrammen.

Eine Variablendefinition umfasst die Festlegung eines Datentyps und eines
Variablennamens. Mit dem Variablennamen kann der Wert der Variablen ange-
sprochen werden.

Satzwechsel bereits, wenn Bahnweg um ein vorgegebenes Delta der Endposi-
tion nahe gekommen ist.
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w
Werkzeug An der Werkzeugmaschine wirksames Teil, das die Bearbeitung bewirkt z.B.
Drehmeif3el, Fraser, Bohrer, LASER-Strahl ...
Werkzeugkorrektur  Beriicksichtigung der Werkzeug Abmessungen bei der Berechnung der Bahn.
Werkstiick Von der Werkzeugmaschine zu erstellendes / zu bearbeitendes Teil.
Werkstiickkontur Sollkontur des zu erstellenden/bearbeitenden —Werkstlickes.

Werkstiick-Koordi-
natensystem

Werkstiick-Null-
punkt

Werkzeugradius-
korrektur

Zoll-MaBRsystem

Das Werkstuick-Koordinatensystem hat seinen Ausgangspunkt
im—Werkstucknullpunkt. Bei Programmierung im
Werkstuick-Koordinatensystem beziehen sich MalRe und Richtungen auf dieses
System.

Der Werkstucknullpunkt bildet den Ausgangspunkt fiir das
—Werkstuick-Koordinatensystem. Er ist durch Abstande zum
Maschinennullpunkt definiert.

Um eine gewiinschte —Werkstiickkontur direkt programmieren zu kdnnen,
muss die Steuerung unter berticksichtigung des Radius des eingesetzten
Werkzeuges eine aquidistante Bahn zur programmierten Kontur verfahren.

MaRsystem, das Entfernungen in "inch” und Bruchteilen davon definiert.
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Platz fir Notizen
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Liste der Antriebsmaschinendaten

In der folgenden Tabelle werden alle in dieser Druckschrift beschriebenen Maschinendaten mit Querver-
weis auf das entsprechende Buch aufsteigend aufgelistet.

MD-Nr. MD-Bezeichner Querverweis:
1000 CURRCTRL_CYCLE_TIME /DS1/
1001 SPEEDCTRL_CYCLE_TIME /DD2/
1002 MONITOR_CYCLE_TIME /DB1/
1003 STS_CONFIG /DS1/
1004 CTRL_CONFIG /DS1/+/DD2/
1005 ENC_RESOL_MOTOR /DG1/
1007 ENC_RESOL_DIRECT /DG1/
1008 ENC_PHASE_ERROR_CORRECTION /DG1/
1011 ACTUAL_VALUE_CONFIG /DG1/ + /[DM1/
1012 FUNC_SWITCH /DB1/
1013 ENABLE_STAR_DELTA /DE1/
1014 UF_MODE_ENABLE /DE1/
1015 PEMSD_MODE_ENABLE /DE1/
1016 COMMUTATION_ANGLE_OFFSET /DG1/ + /DM1/
1017 STARTUP_ASSISTANCE /DG1/ + /DM1/
1019 CURRENT_ROTORPOS_IDENT /DL1/ + /DM1/
1020 MAX_TURN_ROTORPOS_IDENT / /DL1/ + /DM1/
MAX_MOVE_ROTORPOS_IDENT (VSA, SLM)
1021 ENC_ABS_TURNS_MOTOR /DG1/
1022 ENC_ABS_RESOL_MOTOR /DG1/
1023 ENC_ABS_DIAGNOSIS_MOTOR /DG1/
1024 DIVISION_LIN_SCALE /DL1/
1025 SERIAL_NO_ENCODER /DG1/
1027 ENC_CONFIG /DG1/
1028 NO_TRANSMISSION_BITS /DG1/
1030 ACTUAL_VALUE_CONFIG_DIRECT /DGY/
1031 ENC_ABS_TURNS_DIRECT /DG1/
1032 ENC_ABS_RESOL_DIRECT /DG1/
1033 ENC_ABS_DIAGNOSIS_DIRECT /DG1/
1034 DIVISION_LIN_SCALE_DM /DL1/
1037 ENC_CONFIG_DIRECT /DG1/

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010

C-21




C Liste der Antriebsmaschinendaten 08.08!
1038 SERIAL_NO_ENCODER_DM /DG1/
1041 NO_TRANSMISSION_BITS_DM /DG1/
1049 EMF_BREAK_ENABLE /DE1/
1055 MARKER_DIST /DG1/ + /DM1/
1056 MARKER_DIST_DIFF /DG1/ + [DM1/
1060 ACTIVATE_BREAK_CONTROL /DE1/
1061 BREAK_RELEASE_TIME /DE1/
1062 BREAK_CLOSE_SPEED /DE1/
1063 BREAK_DELAY_TIME /DE1/
1064 BREAK_LOCK_TIME /DE1/
1070 RLI_RAMP_TIME /DM1/
1071 RLI_WAIT_TIME /DM1/
1072 RLI_AMOUNT /DM1/
1073 POSS_TURN_ROTORPOS_IDENT /DM1/
POSS_MOVE_ROTORPOS_IDENT /DM1/
1074 ROTORPOS_OFFSET /DM1/ + /DE1/
1075 ALGORITHM_ROTORPOS_IDENT /DM1/
1076 FACTOR_INERTIA (SRM)/FACTOR_MASS (SLM) /DM1/
1077 RLI_INTEGRATOR_TIME /DM1/
1078 MAX_TIME_ROTORPOS_ID /DM1/
1096 RED_TORQUE_LIMIT_GS_ACTIV /DE1/
1097 RED_TORQUE_LIMIT_GENSTOP /DE1/
1098 INVERTER_MAX_CURR_DERAT /DE1/ + /DM1/
1099 INVERTER_DERATING_FACT /DE1/ + /DM1/
1100 PWM_FREQUENCY /DS1/
1101 CTRLOUT_DELAY /DS1/
1102 MOTOR_CODE /DM1/
1103 MOTOR_NOMINAL_CURRENT /DM1/ + /DUL/
1104 MOTOR_MAX_CURRENT /DM1/ + /DU1/
1105 MOTOR_MAX_CURRENT_REDUCTION /DU
1106 INVERTER_CODE /DM1/
1107 INVERTER_MAX_CURRENT /DM1/
1108 INVERTER_MAX_THERMAL_CURRENT /DM1/
1109 INVERTER_MAX_S6_CURRENT /DM1/
1111 INVERTER_RATED_CURRENT /DM1/
1112 NUM_POLE_PAIRS /DM1/
1113 TORQUE_CURRENT_RATIO /DM1/
FORCE_CURRENT_RATIO (VSA/SLM) /DL1/
1114 EMF_VOLTAGE /DM1/ + /DL1/
1115 ARMATURE_RESISTANCE /DM1/ + /DL1/
1116 ARMATURE_INDUCTANCE /DM1/
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117 MOTOR_INERTIA (VSA, HSA) /DM1/
MOTOR_MASS (VSA, SLM) /DLY/

1118 MOTOR_STANDSTILL_CURRENT /DM1/

1119 SERIES_INDUCTANCE (ab SW 3.1) /DM1/

1120 CURRCTRL_GAIN /DS1/

121 CURRCTRL_INTEGRATOR_TIME /DS1/

1122 MOTOR_LIMIT_CURRENT /DS1/

1124 CURRCTRL_REF_MODEL_DELAY /DS1/

1125 UF_MODE_RAMP_TIME_1 /DEL/

1126 UF_MODE_RAMP_TIME_2 /DEL/

1127 UF_VOLTAGE_AT_F0 /DEL/

1129 POWER_FACTOR_COS_PHI /DM1/

1130 MOTOR_NOMINAL_POWER /DM1/

1132 MOTOR_NOMINAL_VOLTAGE /DM1/

1134 MOTOR_NOMINAL_FREQUENCY /DM1/

1135 MOTOR_NOLOAD_VOLTAGE /DM1/

1136 MOTOR_NOLOAD_CURRENT /DM1/

1137 STATOR_COLD_RESTISTANCE /DM1/

1138 ROTOR_COLD_RESTISTANCE /DM1/

1139 STATOR_LEAKAGE_REACTANCE /DM1/

1140 ROTOR_LEAKAGE_REACTANCE /DM1/

1141 MAGNETIZING_REACTANCE /DM1/

1142 FIELD_WEAKENING_SPEED /DM1/ + /DD2/

1143 LH_CURVE_UPPER_SPEED /DM1/ + /DD2/

1144 LH_CURVE_GAIN /DM1/ + /DD2/

1145 STALL_TORQUE_REDUCTION /DM1/ + /DUL/

1146 MOTOR_MAX_ALLOWED_SPEED /DM1/ + /DU1/

1147 SPEED_LIMIT /DL1/ + /DU1/

1148 ACTUAL_STALL_POWER_SPEED /DD1/

1149 RELUCT_TORQUE_RATIO /DEL/

1150 FIELDCTRL_GAIN /DS1/

1151 FIELDCTRL_INTEGRATOR_TIME /DS1/

1159 FLUX_MODEL_CORRECTION /DS1/

1160 FLUX_ACQUISITION_SPEED /DS1/

1161 FIELDVAL_FIXED_LINK_VOLTAGE /DS1/

1162 LINK_VOLTAGE_MIN /DEL/

1163 LINK_VOLTAGE_MAX /DEL/

1164 LINK_VOLTAGE_SPEED_SETUP /DEL/

1165 DYN_MANAG_ENABLE /DEL/

1166 MOTDIAG_GROUND_PROTECTION /DUL/

1167 CURRENT_GROUND_IDENT /DUL/

1168 MAX_TURN_MOTORIDENT /DUL/
MAX_MOVE_MOTORIDENT (SLM) /DUL/

1169 DIAG_MOTORIDENT /DUL/
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1170 POLE_PAIR_PITCH /DLY/
1172 PEMSD_VSA /DE1/
1175 INVERTER_THERM_CURR_ASYN /DM1/
1176 INVERTER_MAX_S6_CURR_ASYN /DM1/
1177 INVERTER_RATED_CURR_ASYN /DM1/
1178 INVERTER_DERATING_SYN /DM1/
1179 INVERTER_DERATING_ASYN /DM1/
1180 CURRCTRL_ADAPT_CURRENT_1 /DS1/
1181 CURRCTRL_ADAPT_CURRENT_2 /DS1/
1182 REDUCE_ARMATURE_INDUCTANCE /DS1/
1183 CURRCTRL_ADAPT_ENABLE /DS1/
1185 STARTUP_FACT_CURRCTRL /DS1/
1190 TORQUE_LIMIT_FROM_NC /DUL/
1191 TORQUE_LIMIT_ADAPT_SERVO /DUL/
1192 TORQUE_LIMIT-WEIGHT (VSA/HSA) /DUL/

FORCE_LIMIT_WEIGHT (VSA/SLM) /DL1/
1193 BALANCE_BY_STOP_C /DL1/
1200 NUM_CURRENT_FILTERS [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1201 CURRENT_FILTER_CONFIG [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1202 CURRENT_FILTER_1_FREQUENCY [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1203 CURRENT_FILTER_1_DAMPING [n] O...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1204 CURRENT_FILTER_2_FREQUENCY [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1205 CURRENT_FILTER_2_DAMPING [n] O...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1206 CURRENT_FILTER_3_FREQUENCY [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1207 CURRENT_FILTER_3_DAMPING [n] O...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1208 CURRENT_FILTER_4_FREQUENCY [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1209 CURRENT_FILTER_4_DAMPING [n] O...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1210 CURRENT_FILTER_1_SUPPR_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1211 CURRENT_FILTER_1_BANDWIDTH [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1212 CURRENT_FILTER_1_BW_NUM [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1213 CURRENT_FILTER_2_SUPPR_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1214 CURRENT_FILTER_2_BANDWIDTH [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1215 CURRENT_FILTER_2_BW_NUM [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1216 CURRENT_FILTER_3_SUPPR_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1217 CURRENT_FILTER_3_BANDWIDTH [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1218 CURRENT_FILTER_3_BW_NUM [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1219 CURRENT_FILTER_4_SUPPR_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1220 CURRENT_FILTER_4_BANDWIDTH [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1221 CURRENT_FILTER_4_BW_NUM [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1222 CURRENT_FILTER_1_BS_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1223 CURRENT_FILTER_2_BS_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1224 CURRENT_FILTER_3_BS_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1225 CURRENT_FILTER_4_BS_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
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1230 TORQUE_LIMIT_1 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DUL/
FORCE_LIMIT_1[n] (VSA/SLM) /DL1/
1231 TORQUE_LIMIT_2 /DUL/
FORCE_LIMIT_2 (VSA/SLM) /DL1/
1232 TORQUE_LIMIT_SWITCH_SPEED /DUL/
FORCE_LIMIT_SWITCH_SPEED (VSA/SLM) /DL1/
1233 TORQUE_LIMIT_GENERATOR [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DUL/
LIMIT_GENERATOR (VSA/SLM) /DL1/
1234 TORQUE_LIMIT_SWITCH_HYST /DUL/
FORCE_LIMIT_SWITCH_HYST (VSA/SLM) /DL1/
1235 POWER_LIMIT_1 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DUL/
1236 POWER_LIMIT_2 /DUL/
1237 POWER_LIMIT_GENERATOR /DUL/
1238 CURRENT_LIMIT /DUL/
1239 TORQUE_LIMIT_FOR_SETUP /DUL/
FORCE_LIMIT_FOR_SETUP (VSA/SLM) /DL1/
1245 CURRENT_SMOOTH_SPEED /DD2/ + IDL1/
1246 CURRENT_SMOOTH_HYSTERESIS /DD2/ + /DL1/
1247 MOTOR_SWITCH_SPEED1 /DE1/
1248 MOTOR_SWITCH_SPEED2 /DE1/
1250 ACTUAL_CURRENT_FILTER_FREQ /DB1/
1251 LOAD_SMOOTH_TIME /DB1/
1252 TORQUE_FILTER_FREQUENCY /DB1/
FORCE_FILTER_FREQUENCY (VSA/SLM) /DL1/
1254 CURRENT_MONITOR_FILTER_TIME /DUL/
1260 12T_S6_REDUCTION /DM1/
1261 12T_NOMINAL_REDUCTION /DM1/
1262 DIAGNOSIS_I2T /DM1/
1263 LIMIT_I2T /DM1/
1264 LOAD_I2T /DM1/
1265 ACTIVITY_THERM_MOT /DUL/
1266 LOAD_THERM_MOT /DUL/
1267 LOAD_THERM_MOT_WARN_LIM /DUL/
1268 TAU_TIME /DUL/
1272 CURRENT_FILTER_5_FREQUENCY [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1273 CURRENT_FILTER_5_DAMPING [n] O...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1274 CURRENT_FILTER_5_SUPPR_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1275 CURRENT_FILTER_5_BANDWIDTH [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1276 CURRENT_FILTER_5_BW_NUM [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1277 CURRENT_FILTER_5_BS_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1278 CURRENT_FILTER_6_FREQUENCY [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1279 CURRENT_FILTER_6_DAMPING [n] O...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1280 CURRENT_FILTER_6_SUPPR_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1281 CURRENT_FILTER_6_BANDWIDTH [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
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06.09:

1282 CURRENT_FILTER_6_BW_NUM [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1283 CURRENT_FILTER_6_BS_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1284 VDC_MIN_CONTROLLER /DUL/
1285 VDC_THRESHOLD_MIN /DUL/
1286 VDC_MIN_CONTROLLER_KP /DUL/
1287 VDC_MIN_COUNTER /DUL/
1288 T_MOT_MAX_THERM /DUL/
1300 SAFETY_CYCLE_TIME /FBSI/
1301 SAFE_FUNCTION_ENABLE /FBSI/
1302 SAFE_IS_ROT_AX /FBSI/
1305 SAFE_MODULO_RANGE /FBSI/
1316 SAFE_ENC_CONFIG /FBSI/
1317 SAFE_ENC_GRID_POINT_DIST /FBSI/
1318 SAFE_ENC_RESOL /FBSI/
1320 SAFE_ENC_GEAR_PITCH /FBSI/
1321 SAFE_ENC_GEAR_DENOM [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /FBSI/
1322 SAFE_ENC_GEAR_NUMERA [n] 0...7 Index des Param.-Satzes IFBSI/
1326 SAFE_ENC_FREQ_LIMIT /FBSI/
1330 SAFE_STANDSTILL_TOL /FBSI/
1331 SAFE_VELO_LIMIT [n] 0...3 Index des Param.-Satzes /FBSI/
1332 SAFE_VELO_OVR_FACTOR [n] 0...15 Index des Param.-Satzes IFBSI/
1334 SAFE_POS_LIMIT_PLUS [n] 0...1 Index des Param.-Satzes IFBSI/
1335 SAFE_POS_LIMIT_MINUS [n] 0...1 Index des Param.-Satzes /FBSI/
1336 SAFE_CAM_POS_PLUS [n] 0...3 Index des Param.-Satzes IFBSI/
1337 SAFE_CAM_POS_MINUS [n] 0...3 Index des Param.-Satzes IFBSI/
1340 SAFE_CAM_TOL /FBSI/
1342 SAFE_POS_TOL /FBSI/
1344 SAFE_REPP_POS_TOL /FBSI/
1346 SAFE_VELO_X /FBSI/
1348 SAFE_STOP_VELO_TOL /FBSI/
1349 SAFE_SLIP_VELO_TOL /FBSI/
1350 SAFE_MODE_SWITCH_TIME /FBSI/
1351 SAFE_VELO_SWITCH_DELAY /FBSI/
1352 SAFE_STOP_SWITCH_TIME_C /FBSI/
1353 SAFE_STOP_SWITCH_TIME_D /FBSI/
1354 SAFE_STOP_SWITCH_TIME_E /FBSI/
1355 SAFE_STOP_SWITCH_TIME_F /FBSI/
1356 SAFE_PULSE_DISABLE_DELAY /FBSI/
1357 SAFE_PULSE_DIS_CHECK_TIME /FBSI/
1358 SAFE_ACC_TEST_TIMEOUT /FBSI/
1360 SAFE_STANDSTILL_VELO_TOL /FBSI/
1361 SAFE_VELO_STOP_MODE /FBSI/
1362 SAFE_POS_STOP_MODE /FBSI/
1363 SAFE_VELO_STOP_REACTION [n] 0...3 Index des Param.-Satzes IFBSI/
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1370 SAFE_TEST_MODE /FBSI/

1371 SAFE_TEST_STATE /FBSI/

1380 SAFE_PULSE_DIS_TIME_FAIL /FBSI/

1390 SAFE_FIRMWARE_VERSION /FBSI/

1391 SAFE_DIAG_NC_RESULTLIST1 /FBSI/

1392 SAFE_DIAG_611D_RESULTLIST1 /FBSI/

1393 SAFE_DIAG_NC_RESULTLIST2 /FBSI/

1394 SAFE_DIAG_611D_RESULTLIST2 /FBSI/

1395 SAFE_STOP_F_DIAGNOSIS /FBSI/

1396 SAFE_ACKN_WRITE /FBSI/

1397 SAFE_ACKN_READ /FBSI/

1398 SAFE_ACT_CHECKSUM IFBSI/

1399 SAFE_DES_CHECKSUM /FBSI/

1400 MOTOR_RATED_SPEED /DL1/ + /DM1/

1401 MOTOR_MAX_SPEED [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD1/ + /DLY/

1403 PULSE_SUPPRESSION_SPEED /DB1/ + /DL1/

1404 PULSE_SUPPRESSION_DELAY /DB1/

1405 MOTOR_SPEED_LIMIT [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DL1/ + /DU1/

1406 SPEEDCTRL_TYPE /DD2/

1407 SPEEDCTRL_GAIN_1 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/ + /DL1/

1408 SPEEDCTRL_GAIN_2 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/ + /DL1/

1409 SPEEDCTRL_INTEGRATOR_TIME_1 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/ + /DL1/

1410 SPEEDCTRL_INTEGRATOR_TIME_2 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/ + /DL1/

1411 SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_1 /DD2/ + /DL1/

1412 SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_2 /DD2/ + IDL1/

1413 SPEEDCTRL_ADAPT_ENABLE /DD2/ + /DL1/

1414 SPEEDCTRL_REF_MODEL_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DL1/

1415 SPEEDCTRL_REF_MODEL_DAMPING [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DL1/

1416 SPEEDCTRL_REF_MODEL_DELAY /DL1/

1417 SPEED_THRESHOLD_X [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DB1/ + /DL1/

1418 SPEED_THRESHOLD_MIN [n] O...7 Index des Param.-Satzes /DB1/ + /DL1/

1420 MOTOR_MAX_SPEED_SETUP /DU1/ + /DLL/

1421 SPEEDCTRL_INTEGRATOR_FEEDBK [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/

1424 SPEED_FFW_FILTER_TIME /DL1/ +/DS1/

1425 SPEED_FFW_DELAY /DS1/

1426 SPEED_DES_EQ_ACT_TOL [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DB1/ + /DL1/

1427 SPEED_DES_EQ_ACT_DELAY /DB1/ + /DL1/

1428 TORQUE_THRESHOLD_X [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DB1/
FORCE_THRESHOLD_X [n] O...7 Index des Param.-Satzes /DL1/

1429 TORQUE_THRESHOLD_X_DELAY /DB1/ + /DL1/

1451 SPEEDCTRL_GAIN_1_AM [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DE1/

1453 SPEEDCTRL_INTEGR_TIME_1_AM [n] O...7 Index des Param.-Satzes /DE1/

1458 DES_CURRENT_OPEN_LOOP_AM /DE1/
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03.07:

1459 TORQUE_SMOOTH_TIME_AM /DE1/
1465 SWITCH_SPEED_MSD_AM /DE1/
1466 SWITCH_SPD_OPEN_LOOP_AM /DE1/
1472 CURRENT_FILTER_7_FREQUENCY [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1473 CURRENT_FILTER_7_DAMPING [n] O...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1474 CURRENT_FILTER_7_SUPPR_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1475 CURRENT_FILTER_7_BANDWIDTH [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1476 CURRENT_FILTER_7_BW_NUM [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1477 CURRENT_FILTER_7_BS_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1478 CURRENT_FILTER_8_FREQUENCY [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1479 CURRENT_FILTER_8_DAMPING [n] O...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1480 CURRENT_FILTER_8_SUPPR_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1481 CURRENT_FILTER_8_BANDWIDTH [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1482 CURRENT_FILTER_8_BW_NUM [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1483 CURRENT_FILTER_8_BS_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1484 CURRENT_FILTER_9_FREQUENCY [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1485 CURRENT_FILTER_9_DAMPING [n] O...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1486 CURRENT_FILTER_9_SUPPR_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1487 CURRENT_FILTER_9_BANDWIDTH [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1488 CURRENT_FILTER_9_BW_NUM [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1489 CURRENT_FILTER_9_BS_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1490 CURRENT_FILTER_10_FREQUENCY [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1491 CURRENT_FILTER_10_DAMPING [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1492 CURRENT_FILTER_10_SUPPR_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1493 CURRENT_FILTER_10_BANDWIDTH [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1494 CURRENT_FILTER_10_BW_NUM [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
1495 CURRENT_FILTER_10_BS_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/
MD-Nr. MD-Bezeichner Querverweis:
1500 NUM_SPEED_FILTERS [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/ + [DL1/
1501 SPEED_FILTER_TYPE [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/ + [DL1/
1502 SPEED_FILTER_1_TIME [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/ + [DL1/
1503 SPEED_FILTER_2_TIME [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/ + [DL1/
1506 SPEED_FILTER_1_FREQUENCY [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/ + /DL1/
1507 SPEED_FILTER_1_DAMPING [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/ + [DL1/
1508 SPEED_FILTER_2_FREQUENCY [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/ + /DL1/
1509 SPEED_FILTER_2_DAMPING [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/ + [DL1/
1514 SPEED_FILTER_1_SUPPR_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/ + [DL1/
1515 SPEED_FILTER_1_BANDWIDTH [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/ + [DL1/
1516 SPEED_FILTER_1_BW_NUMERATOR [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/ + [DL1/
1517 SPEED_FILTER_2_SUPPR_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/ + [DL1/
1518 SPEED_FILTER_2_BANDWIDTH [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/ + [DL1/
1519 SPEED_FILTER_2_BW_NUMERATOR [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/ + [DL1/
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MD-Nr. MD-Bezeichner Querverweis:
1520 SPEED_FILTER_1_BS_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/ + /DL1/
1521 SPEED_FILTER_2_BS_FREQ [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DD2/ + /DL1/
1522 ACT_SPEED_FILTER_TIME /DD2/

1523 ACT_SPEED_FILTER_TIME_RLI /DM1/

1560 ACC_MODE /DS1/

1561 ACC_SENS_RESOL /DS1/

1563 ACC_HIGH_PASS_TIME /DS1/

1564 LOAD_SPEEDCTL_DIFF_TIME [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1565 LOAD_SPEEDCTL_GAIN [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1566 LOAD_SPEEDCTL_LIMIT [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1567 LOAD_SPEEDCTL_DIFF_TIME2 [n] O...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1569 ACC_FIL_DOWNSCAN /DS1/

1570 ACC_FILTER_TYPE [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1571 ACC_FILTER_TIME1 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1572 ACC_DENOM_FILTER_FREQU1 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1573 ACC_DENOM_FILTER_DAMP1 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1574 ACC_NOM_FILTER_FREQU1 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1575 ACC_NOM_FILTER_DAMP1 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1576 ACC_FILTER_TIME2 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1577 ACC_DENOM_FILTER_FREQU2 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1578 ACC_DENOM_FILTER_DAMP2 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1579 ACC_NOM_FILTER_FREQU2 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1580 ACC_NOM_FILTER_DAMP2 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1581 ACC_DENOM_FILTER_FREQUS3 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1582 ACC_DENOM_FILTER_DAMP3 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1583 ACC_NOM_FILTER_FREQU3 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1584 ACC_NOM_FILTER_DAMP3 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1585 ACC_FILTER_TIME4 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1586 ACC_DENOM_FILTER_FREQ4 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1587 ACC_DENOM_FILTER_DAMP4 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1588 ACC_NOM_FILTER_FREQ4 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1589 ACC_NOM_FILTER_DAMP4 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1590 ACC_FILTER_TIMES [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1591 ACC_DENOM_FILTER_FREQS5 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1592 ACC_DENOM_FILTER_DAMPS [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1593 ACC_NOM_FILTER_FREQS5 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/

1594 ACC_NOM_FILTER_DAMPS5 [n] 0...7 Index des Param.-Satzes /DS1/
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MD-Nr. MD-Bezeichner Querverweis:
1600 ALARM_MASK_POWER_ON /DB1/
1601 ALARM_MASK_RESET /DB1/
1602 MOTOR_TEMP_WARN_LIMIT /DU1/ + /IDM1/
1603 MOTOR_TEMP_ALARM_TIME /DUL/
1604 LINK_VOLTAGE_WARN_LIMIT /DUL/
1605 SPEEDCTRL_LIMIT_TIME /DUL/
1606 SPEEDCTRL_LIMIT_THRESHOLD /DU1/ + /DLL/
1607 MOTOR_TEMP_SHUTDOWN_LIMIT /DUL/
1608 MOTOR_FIXED_TEMPERATURE /DUL/
1610 DIAGNOSIS_ACTIVATION_FLAGS /DD1/
1611 DNDT_THRESHOLD /DD1/
1612 ALARM_REACTION_POWER_ON /DB1/
1613 ALARM_REACTION_RESET /DB1/
1615 SMOOTH_RUN_TOL /DD1/ + /DL1/
1620 PROG_SIGNAL_FLAGS /DD1/
1621 PROG_SIGNAL_NR /DD1/
1622 PROG_SIGNAL_ADDRESS /DD1/
1623 PROG_SIGNAL_THRESHOLD /DD1/
1624 PROG_SIGNAL_HYSTERESIS /DD1/
1625 PROG_SIGNAL_ON_DELAY /DD1/
1626 PROG_SIGNAL_OFF_DELAY /DD1/
1630 LINK_VOLTAGE_MON_THRESHOLD /DUL/
1631 LINK_VOLTAGE_GEN_ON /DE1/
1632 LINK_VOLTAGE_GEN_HYST /DE1/
1633 LINK_VOLTAGE_GEN_OFF /DE1/
1634 LINK_VOLTAGE_RETRACT /DE1/
1635 GEN_AXIS_MIN_SPEED /DE1/ + /DL1/
1636 RETRACT_AND_GENERATOR_MODE /DE1/
1637 GEN_STOP_DELAY /DE1/
1638 RETRACT_TIME /DE1/
1639 RETRACT_SPEED /DE1/ + /DL1/
1645 MALORIENTATION_TIME /DM1/
1646 POS_FEEDBACK_THRESHOLD /DM1/
1650 DIAGNOSIS_CONTROL_FLAGS /DD1/ + IDE1/
1651 MINMAX_SIGNAL_NR /DD1/
1652 MINMAX_ADDRESS /DD1/
1653 MINMAX_MIN_VALUE /DD1/
1654 MINMAX_MAX_VALUE /DD1/
1655 MONITOR_SEGMENT /DD1/
1656 MONITOR_ADDRESS /DD1/
1657 MONITOR_DISPLAY /DD1/
1658 MONITOR_INPUT_VALUE /DD1/
© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
C-30 SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010




08.08 C Liste der Antriebsmaschinendaten

MD-Nr. MD-Bezeichner Querverweis:

1659 MONITOR_INPUT_STROBE /DD1/

1660 UF_MODE_FREQUENCY /DE1/

1661 UF_MODE_RATIO /DE1/

1662 UF_MODE_DELTA_FREQUENCY /DE1/

1665 IPO_SPEEDCTRL_DELAY_FACTOR /DD2/

MD-Nr. MD-Bezeichner Querverweis:

1700 TERMINAL_STATE /DD1/

1701 LINK_VOLTAGE /DD1/

1702 MOTOR_TEMPERATURE /DD1/

1703 LEAD_TIME_MOTOR_ENC /DG1/

1704 LEAD_TIME_DIRECT_ENC /DG1/

1705 DESIRED_VOLTAGE /DD1/

1706 DESIRED_SPEED /DD1/ + /DL1/

1707 ACTUAL_SPEED /DD1/ + /DL1/

1708 ACTUAL_CURRENT /DD1/

1709 VOLTAGE_LSB /DD1/

1710 CURRENT_LSB /DD1/

1711 SPEED_LSB /DD1/ + /DL1/

1712 ROTOR_FLUX_LSB /DD1/

1713 TORQUE_LSB (VSA, HSA) /DD1/
FORCE_LSB (VSA, SLM) /DL1/

1714 ROTOR_POS_LSB /DD1/

1719 ABS_ACTUAL_CURRENT /DD1/

1720 CRC_DIAGNOSIS /DD1/

1721 ACCEL_DIAGNOSIS /DD1/

1722 LOAD /DD1/

1723 ACTUAL_RAMP_TIME /DD1/

1724 SMOOTH_RUN_DIAGNOSIS /DD1/

1725 MAX_TORQUE_FROM_NC (VSA, HSA) /DD1/
MAX_FORCE_FROM_NC (VSA, SLM) /DL1/

1728 DESIRED_TORQUE /DUL/

1729 ACTUAL_ELECTRIC_ROTORPOS /DM1/

1730 OPERATING_MODE /DD1/

1731 CL1_PO_IMAGE /DB1/

1732 CL1_RES_IMAGE /DB1/

1733 LPFC_DIAGNOSIS /DD1/

1734 DIAG_ROTORPOS_IDENT /DM1/

1735 PROCESSOR_LOAD /DD1/

1736 TEST_ROTORPOS_IDENT /DM1/

1737 DIFF_ROTORPOS_IDENT /DM1/

1790 ENC_TYPE_MOTOR /DG1/

© Siemens AG 2010 All Rights Reserved
SIMODRIVE 611 digital / SINUMERIK 840D/810D Antriebsfunktionen (FBA) — Ausgabe 05/2010 C-31



C Liste der Antriebsmaschinendaten

08.08:

MD-Nr. MD-Bezeichner Querverweis:
1791 ENC_TYPE_DIRECT /DG1/
1796 HW_VERSION /DD1/
1797 PBL_VERSION /DD1/
1798 FIRMWARE_DATE /DD1/
1799 FIRMWARE_VERSION /DD1/
Die Antriebs-Maschinendaten, HSA, des 2. Motors sind im folgenden aufgeli-
stet.
Die Bedeutung der MDs des 2. Motors ist identisch mt den gleichnamigen MDs
des 1. Motors: siehe Erkl&rung beim 1. Motor.
Tabelle C-1 Antriebs-Maschinendaten, HSA, des 2. Motors
MD-Nr. Titel
2005 ENC_RESOL_MOTOR_M2
2098 INVERTER_MAX_CURR_DERAT_M2
2099 INVERTER_DERATING_FACT_M2
2100 PWM_FREQUENCY_M2
2102 MOTOR_CODE_M2
2103 MOTOR_NOMINAL_CURRENT_M2
2117 MOTOR_INERTIA_M2
2119 SERIES_INDUCTANCE_M2
2120 CURRCTRL_GAIN_M2
2121 CURRCTRL_INTEGRATOR_TIME_M2
2125 UF_MODE_RAMP_TIME_1_M2
2126 UF_MODE_RAMP_TIME_2_M2
2127 UF_VOLTAGE_AT_F0_M2
2129 POWER_FACTOR_COS_PHI_M2
2130 MOTOR_NOMINAL_POWER_M2
2132 MOTOR_NOMINAL_VOLTAGE_M2
2134 MOTOR_NOMINAL_FREQUENCY_M2
2135 MOTOR_NOLOAD_VOLTAGE_M2
2136 MOTOR_NOLOAD_CURRENT_M2
2137 STATOR_COLD_RESISTANCE_M2
2138 ROTOR_COLD_RESISTANCE_M2
2139 STATOR_LEAKAGE_REACTANCE_M2
2140 ROTOR_LEAKAGE_REACTANCE_M2
2141 MAGNETIZING_REACTANCE_M2
2142 FIELD_WEAKENING_SPEED_M2
2143 LH_CURVE_UPPER_SPEED_M2
2144 LH_CURVE_GAIN_M2
2145 STALL_TORQUE_REDUCTION_M2
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08.08

C Liste der Antriebsmaschinendaten

Tabelle C-1

Antriebs-Maschinendaten, HSA, des 2. Motors

MD-Nr.

Titel

2146

MOTOR_MAX_ALLOWED_SPEED_M2

2147

SPEED_LIMIT_M2

2148

ACTUAL_STALL_POWER_SPEED_M2

2150

FIELDCTRL_GAIN_M2

2151

FIELDCTRL_INTEGR_TIME_M2

2160

FIELDVAL_WEAKENING_SPEED_M2

2190

TORQUE_LIMIT_FROM_NC_M2

2230

TORQUE_LIMIT_1_M2

2231

TORQUE_LIMIT_2_M2

2232

TORQUE_LIMIT_SWITCH_SPD_M2

2233

TORQUE_LIMIT_GENERATOR_M2

2234

TORQUE_LIMIT_SWITCH_HYST_M2

2235

POWER_LIMIT_1_M2

2236

POWER_LIMIT_2_M2

2238

CURRENT_LIMIT_M2

2239

TORQUE_LIMIT_FOR_SETUP_M?2

2245

CURRENT_SMOOTH_SPEED_M2

2246

CURRENT_SMOOTH_HYST_M2

2400

MOTOR_RATED_SPEED_M2

2401

MOTOR_MAX_SPEED_M2

2403

PULSE_SUPPRESSION_SPEED_M2

2405

MOTOR_SPEED_LIMIT_M2

2407

SPEEDCTRL_GAIN_1_M2

2408

SPEEDCTRL_GAIN_2_M2

2409

SPEEDCTRL_INTEGR_TIME_1_M2

2410

SPEEDCTRL_INTEGR_TIME_2_M2

2411

SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_1_M2

2412

SPEEDCTRL_ADAPT_SPEED_2_ M2

2413

SPEEDCTRL_ADAPT_ENABLE_M2

2417

SPEED_THRESHOLD_X_M2

2418

SPEED_THRESHOLD_MIN_M2

2426

SPEED_DES_EQ_ACT_TOL_M2

2451

SPEEDCTRL_GAIN_1_AM_M2

2453

SPEEDCTRL_INTEGR_1_AM_M2

2458

DES_CURRENT_OPEN_LOOP_AM_M2

2459

TORQUE_SMOOTH_TIME_AM_M?2

2465

SWITCH_SPEED_MSD_AM_M2

2466

SWITCH_SPD_OPEN_LOOP_AM_M2

2602

MOTOR_TEMP_WARN_LIMIT_M2

2607

MOTOR_TEMP_SHUTDOWN_LIM_M2

2608

MOTOR_FIXED_TEMPERATURE_M2
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C Liste der Antriebsmaschinendaten 08.08:

Tabelle C-1 Antriebs-Maschinendaten, HSA, des 2. Motors

MD-NF. Titel

2711 SPEED_LSB_M2

2712 ROTOR_FLUX_LSB_M2

2713 TORQUE_LSB_M2

2714 ROTOR_POS_LSB_M2

2725 MAX_TORQUE_FROM_NC_M2
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Antriebsfunktionen SIMODRIVE 611 digital

Folgende Tabelle beinhaltet Antriebsfunktionen und Werte, die sich zwischen
den einzelnen Baugruppen unterscheiden.
Beachten Sie bitte in der Spalte "High Performance” beim Wert 420 KHz die
Randbedingungen am Ende der Tabelle.

Tabelle D-1 Funktionsunterschiede SIMODRIVE 611 digital
Funktion High Standard High Performance CCu3 Quer-
1-Achs 2-Achs 1-Achs oder 2-Achs (6-Achs/g10D) | VETWeIs
(nur VSA)
Safety Integrated mit | ja ja ja nein /DB1/
interner Impulslo-
schung tber den An-
triebsbus
Gebergrenzfrequenz | 200 kHz 200 kHz 350 kHz 200 kHz /DB1/
Motormesssystem (420 kHzY)
Gebergrenzfrequenz | 200 kHz 200 kHz 350 kHz — /DB1/
Motormesssystem mit (420 kHzY)
Safety
Gebergrenzfrequenz | 200 kHz 200 kHz 350 kHz 200 kHz /DB1/
direktes Messsystem (420 kHzY)
Gebergrenzfrequenz | 200 kHz 200 kHz 300 kHz — /DB1/
direktes Messsystem (420 kHzY)
mit Safety
Motordatenséatze ja — ijs ja /DE1/
Erweiterung von 2 auf
4 HSA
Drehzahlistwertfilter | ja ja ja ja /DD2/
analog 611universal
it Leistungsteilbe- ja ja ja ja /DM1/
grenzung
minimale Stromregler- | 125 s 125 us 62,5 us Standard 156,5 ps /DS1/
taktzeit (minimal 125 pus)
minimale Drehzahl- 125 us 500 us 62,5 us Standard 312 us /DS1/
reglertaktzeit (minimal 125 us)
minimale Lageregler- |2 ms 4 ms 0,5ms 1,5 ms bis 2 Achsen;
taktzeit ab 4 Achsen 2,5 ms
(Standard 2,5 ms)
Anregelzeit Drehzahl- | 1,4 ms 4ms 0,8 ms 1,4ms
regler
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D Antriebsfunktionen SIMODRIVE 611 digital 08.06
Tabelle D-1 Funktionsunterschiede SIMODRIVE 611 digital, Fortsetzung
Funktion High Standard High Performance CCu3 Quer-
1-Achs 2-Achs 1-Achs oder 2-Achs (6-Achs/gtop) | VEe'S
(nur VSA)

Kennfrequenz des 550 Hz 160 Hz 1 kHz bei 125 pus 550 Hz;
geschlossenen Dreh- bei 312 us 300 Hz
zahlregelkreises

max. Motordrehzahl | 18000 min—1 | 18000 min~1 | 42000 min—1 18000 min-1 /DU

(4-polig)

max. elektrische 600 Hz 600 Hz 1400 Hz 600 Hz

Grundfrequenz fur

den Motor

Rundlauf 0,2 um 1,5um 0,1 um 1,5um

Impulsvervielfachung | 128 128 2048 128

1) Randbedingungen/Einschrankungen sind zu beachten bei 420 kHz:

D-36

1. Zu verwendendes Kabel: Siemens Kabel MLFB: 6FX2002-2CA31-1CFO

2. Maximal erlaubt Geberkabellange: 20 m
3. Gebereigenschaft: "-3dB Eckfrequenz” grof3er gleich 500 kHz

Beispiele fur verwendbare Geber: ERA 180 mit 9000 Strichen/u und
ERA 180 mit 3600 Strichen/u der Firma Heidenhain
4. Die Amplitudentberwachung bis 420 kHz ist aktiv
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05.10 Index
Index
A DAU-Auswahlliste, DD1/2-9
. DAU-Konfiguration, DD1/2-7
Abkirzungen, A-1 Derating, DM1/2-19
Adresse

Dokumentation (Fax, Email), iv
Technical Support, iv
Advanced Position Control, DS1/2-19
Aktivierung der DAU-Ausgabe, DD1/2-6
Aktuelle Literatur, iii
Alarme ausblenden, DB1/1-3, DB1/2-15
Alarmreaktion, DB1/1-3, DB1/2-15
AM-Betrieb, DE1/2-5
Ablaufdiagramm IBN, DE1/2-11
Bedienmeni Selbst-IBN AM/HSA, DE1/2-12
Betriebsmodi, DE1/2-7
Fehler bei der Selbst-IBN AM/HSA, DE1/2-15
Fremdmotoren, DE1/2-7
Geber, DE1/2-7
HSA/AM-Betrieb, DE1/2-6
IBN von Standardmotoren, DE1/2-7
Meldungen bei Selbst-IBN, DE1/2-16
Motorenauswahl aus MLFB-Liste, DE1/2-7
Motorumschaltung, DE1/2-7
Regelung, DE1/2-5
Reglerdaten berechnen, DE1/2-8
Selbst-IBN, DE1/2-10
Selbst-IBN Parametrierung, DE1/2-12
Selbst-IBN Schritte 1 bis 4, DE1/2-12
Vorschaltdrossel, DE1/2-7
Antriebsfreigabe, DF1/2-5
Antriebsparameterséatze, DE1/2-25
APC, DS1/2-19

B

Bandsperrenverhalten, DD2/2-37
Begriffslexikon, B-9

BERO, DF1/2-7

Betriebsmeldungen, DB1/1-3, DB1/2-7

C
CCU3, Reglertakt, DS1/2-10

D

Datenbaustein, DU1/5-33
DAU, DD1/1-3, DD1/2-5
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Diagnosefunktion, DD1/2-14
Diagnosemonitor, DD1/1-3, DD1/2-12
Diagnoseparameter, DD1/1-3, DD1/2-19
Digital-Analog-Umsetzer, DD1/2-5
Direktes Lagemesssystem, DG1/2-12
Drehmomentenbegrenzung, DU1/2-14
Drehzahl im Sollbereich fir nist=nsoll, DB1/2-12
Drehzahlistwertbegrenzung, DU1/2-23
Drehzahlregelkreis, DD2/1-3, DD2/2-7
Drehzahlregelkreis in Blockdarstellung, DD2/2-5
Drehzahlregler

Integralanteil, DD2/2-11

Proportionalverstarkung, DD2/2-9
Drehzahlreglereinstellung, DD2/2-13
Drehzahlreglertakt, CCU3, DS1/2-11
Drehzahlsollwertbegrenzung, DU1/2-22
Drehzahlsollwertfilter, DD2/1-3, DD2/2-45
Dynamische Steifigkeitsregelung, DD2/2-56
Dynamisches Energiemanagement, DE1/2-49

E

Einrichtbetrieb, DF1/2-6
Erdschlusstest, DU1/2-24
Ersatzschaltbilddaten, DE1/2-8

F

Feinsynchronisation, DM1/2-39
Feldschwachung bei HSA, DD2/2-55
Flusserfassung, HSA, DS1/2-14
Flussmodell , DS1/2-15
Flussregler, HSA, DS1/2-14
Flussregler bei HSA, DS1/1-3
Fourier-Analyse, DD2/2-8
Durchfiihrung der Messung, DD2/2-9
Einstellbare Bandbreite, DD2/2-9
Freigaben durch PLC, DF1/1-3
Freigaben von der NC, DF1/1-3

G

Geberausfall, DE1/2-60
Geberkonfiguration, DG1/1-3
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05.10:

Geschwindigkeitsistwertbegrenzung, DU1/2-23
Geschwindigkeitssollwertbegrenzung, DU1/2-22

H

Hinweise
Fragen zur Dokumentation, iv
Hotline, iv
Nutzen, iii
Standardumfang, iii
Technical Support, iv
Zielgruppe, iii
Hotline, iv
HSA/AM-Betrieb, DE1/2-6
HW-Typ anzeigen, DD1/2-18

i2t-Leistungsteilbegrenzung, DM1/2-24
Impulsfreigabe, DF1/2-5, DF1/2-9
Impulsléschung, DB1/1-3, DB1/2-5
Inbetriebnahme

Fremdmotoren, DE1/2-10

Standardmotoren, DE1/2-7
Inbetriebnahme-Tool, DD2/1-3
Integralanteil, Drehzahlregler, DD2/2-11
Internetadresse, iii, iv

K

Klemme 112, DF1/2-6
Klemme 19, DF1/2-7
Klemme 48, DF1/2-5
Klemme 63, DF1/2-5
Klemme 64, DF1/2-5
Klemme 663, DF1/2-7
Klemme 9, DF1/2-7
Klemme AS1/AS2, DF1/2-7
Klemme NS1, NS2, DF1/2-6

L

Lagemesssystem, DG1/2-12
Lagereglertakt, CCU3, DS1/2-11
Lasttestparameter, DD1/2-32
Leistungsbegrenzung, DU1/2-17
Leistungsschilddaten, DE1/2-8
Leistungsteil-Derating, DM1/2-19
Leistungsteildaten, DM1/2-15
Vorbelegung, DM1/2-22

Linearmotor, Parameter, DL1/2-5

M
Meldefunktion, DD1/2-24

Index-38

Minimaldrehzahl fur |nist|<nmin, DB1/2-10

Modellstreuinduktivitat, DS1/2-15

Momentengrenze, Reduzierung, DE1/2-58

Momentensollwertbegrenzung, DU1/2-12

Momentensollwertiiberwachung, DU1/2-21

Momentenvorsteuerung, DS1/2-12

Motor- und Leistungsteilauswahl, DL1/1-3,
DM1/1-3

Motor-Erdschlusstest, DU1/2-24

Motor-Umschaltung, DE1/2-25

Motorabhangige Pulsfrequenzumschaltung,
DE1/2-26

Motordaten, DM1/2-5

Motordatensatze, DE1/2-35

Motormesssystem, DG1/2-5

Motortemperaturiiberwachung, DU1/2-5

Motorumschaltung, Synchronmotoren, DE1/2-38

Motorumschaltung , ab High Performance,
DE1/2-27

N

Netzeinspeisemodul, DF1/2-5
Neue Informationen
bei SW 6.08.18, v
bei SW 6.08.19 bis 6.08.21, v
bei SW 6.08.22 bis 6.08.25, v
bei SW 6.08.26 bis 6.08.27, v
bei SW 6.08.28, v
Normierung interner GréR3en, DD1/1-3, DD1/2-29
Notriickzug, DE1/2-45

(o)

Optimierung der Proportionalverstarkung,
DD2/2-9
Optimierung des Integralanteils, DD2/2-11

P

Parameter, Linearmotor, DL1/2-5

Parameter der Motor- und Leistungsteilauswabhl,
DM1/2-5

Parametersatze, DE1/2-25

PE-Spindel, DE1/2-61

Permanenterregte Spindel, DE1/2-61
Geber, DE1/2-62

Plausibilitatstiberwachung Geber (ab SW 6.6.6),
DM1/2-40

PLC-Datenkanal, DB1/1-3, DB1/2-13

Pollageidentifikation (PLI), DM1/2-27

Proportionalverstéarkung, Drehzahlregler, DD2/2-9

Pulsfrequenz Wechselrichter, DS1/1-3, DS1/2-17

Pulsfrequenz-Umschaltung, je Motordatensatz,
DE1/2-37

Pulsfrequenzumschaltung, DE1/2-26
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05.10 Index
R Support, iv
Regelungsparameter, (PE-HSA), DE1/2-62,

DE1/2-64 T

Reglerdaten berechnen, DL1/1-3, DM1/1-3,
DM1/2-18

Reglerfreigabe, DF1/2-9

Reglerfreigabe Antrieb, DF1/2-8

Relaisfunktionen, DB1/2-7

Richtungsuberwachung der Achsbewegung (ab
SW 6.8.19), DM1/2-43

Rotorlage-Synchronisation, Geber, DE1/2-62

Rotorlageidentifikation, DM1/2-27
Randbedingungen, DM1/2-29

Rotorlagesynchronisation, DM1/2-27

S

Schitzansteuerung, DF1/2-5
Schwellendrehzahl fiir nist<nx, DB1/2-12
Schwellenmoment fiir Md kleiner Mdx, DB1/2-9
Selbst-IBN, DE1/2-10
Selbst-Inbetriebnahme, Meldungen, DE1/2-16
Selbstinbetriebnahme Schritte 1 bis 4, DE1/2-12
SINUMERIK 810D (CCU), DF1/1-3
Softwarestand, DD1/2-11
Spulenkontakt , Schitze, DF1/2-6
SSI Gebertiberwachung, DG1/2-19
SSI-Geber, DG1/2-15
Parametrierung, DG1/2-17
Stern-/Dreieck-Umschaltung, DE1/2-25
Strombegrenzung, DU1/1-3, DU1/2-19
Strombetragsiiberwachung, DU1/2-11
Stromregelkreis, DD2/2-8
Stromregler, DS1/1-3
Stromregleradaption, DS1/2-8
Stromreglereinstellung, DS1/2-5
Stromreglertakt, CCU3, DS1/2-11
Stromsollwertfilter, DD2/1-3, DD2/2-12, DD2/2-21
drehzahlabhangig, DD2/2-44
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Technical Support, iv

Temperaturfiihler, DU1/2-6

Thermisches Motormodell (ab SW 6.8.13),
DU1/2-8

U

U/f-Betrieb, DE1/2-19
mit HSA, DE1/2-20
mit VSA, DE1/2-21

\"

Vdcmin-Regler, DU1/2-28
VSA-Betrieb mit Feldschwéachung, DE1/2-64

w

Was ist neu?
bei SW 6.08.18, v
bei SW 6.08.19 bis 6.08.21, v
bei SW 6.08.22 bis 6.08.25, v
bei SW 6.08.26 bis 6.08.27, v
bei SW 6.08.28, v

Z

z-Transformation, DD2/2-37
Zertifikate, iv
Zwischenkreisiiberwachung, DU1/2-10
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Platz fir Notizen
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