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1. VORWORT

Das Modul D8 ist inhaltlich der Lehreinheit ,Industrielle Feldbussysteme’ zugeordnet.

Grundlagen der
STEP 7- Programmierung
2-3Tage Module A

v

Weiterfiihrende Funktionen der
STEP 7- Programmierung

Anlagensimulation

2-3Tage Module B mit SIMIT SCE
/ i \ 1-2 Tage Module G

Programmier- Industrielle Prozess-
sprachen Feldbussysteme visualisierung
2- 3 Tage Module C 2- 3 Tage Module D 2- 3 Tage Module F

Frequenzumrichter IT- Kommunikation

an SIMATIC S7 mit SIMATIC S7

2-3 Tage Module H 2- 3 Tage Module E

Lernziel:

Der Leser soll in diesem Modul lernen wie der PROFIBUS DP mit der CPU 315-2DP als Master und
der MICROMASTER 420 als Slave in Betrieb genommen wird. Das Modul zeigt die prinzipielle
Vorgehensweise anhand eines kurzen Beispiels.

Voraussetzungen:
Fir die erfolgreiche Bearbeitung dieses Moduls wird folgendes Wissen vorausgesetzt:

e Kenntnisse in der Handhabung von Windows

e  Grundlagen der SPS- Programmierung mit STEP 7 (z.B. Modul A3 - ,Startup’
SPS- Programmierung mit STEP 7)

e  Grundlagen zum PROFIBUS-DP (z.B. Anhang IV — Grundlagen zu
Feldbussystemen mit SIMATIC S7-300)
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Benoétigte Hardware und Software

1 PC, Betriebssystem Windows XP Professional mit SP2 oder SP3 / Vista 32 Bit Ultimate und
Business / Server 2003 SP2 mit 600MHz ( nur XP) /1 GHz und 512MB ( nur XP) / 1 GB RAM,
freier Plattenspeicher ca. 650 - 900 MB, MS-Internet-Explorer 6.0 und Netzwerkkarte

2 Software STEP7V 5.4

MPI- Schnittstelle fir den PC (z.B. PC Adapter USB)

4 SPS SIMATIC S7-300 mit der CPU 315-2DP
Beispielkonfiguration:

- Netzteil: PS 307 2A

- CPU: CPU 315-2DP
5 MICROMASTER 420 mit PROFIBUS-Modul MICROMASTER 4 und Basic Operator Panel
6 PROFIBUS- Leitung mit 2 PROFIBUS- Steckern

w

2 STEP7

4 SIMATIC S7-300 6 PROFIBUS- Leitung
mit CPU 315-2DP

5 MICROMASTER420
mit PROFIBUS-Modul
und Basic Operator Panel
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HINWEISE ZUM EINSATZ DER CPU 315-2DP

Die CPU 315-2DP ist eine CPU die mit einer integrierten PROFIBUS DP- Schnittstelle ausgeliefert
wird.

Far die CPU 315-2DP stehen folgende PROFIBUS- Protokollprofile zur Verfugung:

- DP- Schnittstelle als Master oder
- DP- Schnittstelle als Slave

gemaf EN 50170. PROFIBUS-DP

Dezentrale Peripherie ist das Protokollprofil flir den Anschluss von dezentraler
Peripherie/Feldgeraten mit sehr schnellen Reaktionszeiten.

Eine weitere Besonderheit ist, dass bei dieser CPU die Adressen der Ein- und Ausgangsbaugruppen
parametriert werden kénnen.

Die Leistungsfahigkeit ist mit den folgenden Daten angegeben:
- 16K Anweisung

- 48Kbyte Arbeitsspeicher

- 80Kbyte Ladespeicher

- 1024 Byte DE/DA

- 128 Byte AE/AA

- 0,3 ms/ 1K Befehle

- 64 Zahler

- 128 Zeiten

- 2048 Merkerbit

Hinweis:
Hier wird die CPU 315-2DP am PROFIBUS als Master eingesetzt.
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3. HINWEISE ZUM FREQUENZUMRICHTER MICROMASTER 420

Die Umrichter der Baureihe MICROMASTER 420 sind Frequenzumrichter fiir die
Drehzahlregelung von Drehstrommotoren. Die verschiedenen lieferbaren Modelle decken den
Leistungsaufnahmebereich von 120 W (einphasig) bis 11 kW (dreiphasig) ab.

Die Umrichter sind mit Mikroprozessorsteuerung ausgestattet und weisen modernste

IGBT- Technologie auf (Insulated Gate Bipolar Transistor = Bipolartransistor mit isolierter
Steuerelektrode). Dadurch sind sie zuverlassig und vielseitig.

Ein spezielles Pulsbreitenmodulationsverfahren mit wahlbarer Pulsfrequenz ermdglicht einen
gerauscharmen Motorbetrieb.

Umfangreiche Schutzfunktionen bieten einen hervorragenden Schutz fir Umrichter und Motor.
Mit der Werkeinstellung ist der MICROMASTER 420 fiir viele Drehzahlregelungsaufgaben
geeignet. Uber die funktional gruppierten Parameter kann der MICROMASTER 420 auch an
anspruchsvolle Anwendungen angepasst werden.

Der MICROMASTER 420 kann sowohl fir Einzelanwendungen eingesetzt als auch

in Automatisierungssysteme integriert werden.

= e

Haupteigenschaften

- Einfache Installation

- Einfache Inbetriebnahme

- Robustes EMV- Design

- Betrieb an IT- Netzen mdglich

- Kurze und wiederholbare Ansprechzeit auf Steuersignale

- Umfangreiches Angebot an Parametern, die das Konfigurieren fir den
breitesten Anwendungsbereich ermdglichen

- Einfacher Leitungsanschluss

- Modularer Aufbau fir dul3erst flexible Konfiguration

- Hohe Pulsfrequenzen fir gerauscharmen Motorbetrieb

- Detaillierte Zustandsinformation und integrierte Meldungsfunktionen

- Optionen z. B. PC- Kommunikation, Basic Operator Panel (BOP), Advanced
Operator Panel (AOP), PROFIBUS- Kommunikationsmodul

Funktionsmerkmale

- Fluss-Stromregelung (FCC) fiir verbessertes dynamisches Verhalten und verbesserte
Motorregelung

- Schnelle Strombegrenzung (FCL) fUr abschaltfreien Betrieb

- Eingebaute Gleichstrom-Bremse

- Compound- Bremsung fur verbesserte Bremsleistung

- Hoch- und Riicklaufzeiten mit programmierbarer Glattung

- Regelung mit Proportional-Integral-Reglerfunktion (PI)

- Mehrfach- U/f-Eigenschaften

Schutzmerkmale

- Uberspannungs-/Unterspannungsschutz
- Ubertemperaturschutz des Umrichters
- Erdschluss-Schutz
- Kurzschluss-Schutz
- 12t thermischer Motorschutz
- PTC/KTY fir Motorschutz
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i 3.1 DIP- Schaltereinstellung des MICROMASTER 420
ACHTUNG
Uber den DIP-Schalter unter dem SDP kann die werkseitige Frequenzeinstellung
geandert werden. Der Umrichter wird wie folgt geliefert:
» DIP-Schalter 2:
¢ Aus-Stellung:
européaische Voreinstellungen
(50 Hz, kW usw.)
+ Ein-Stellung:
nordamerikanische
Voreinstellungen
(60 Hz, hp usw.)
» DIP-Schalter 1:
Nicht vom Kunden zu verwenden.
DIP-Schalter
3.2 Anzeige- und Bedienfelder des MICROMASTER 420
In der Standardversion ist der MICROMASTER 420 mit dem SDP (siehe Bild 3-2) ausgeristet.
R Mit dem SDP kann der Umrichter mit den werksseitigen Voreinstellungen fir eine Vielzahl von
1 Anwendungen eingesetzt werden. Wenn die werksseitigen Voreinstellungen nicht geeignet sind,
kénnen Sie mit dem BOP (siehe Bild 3-2) oder dem AOP (siehe Bild 3-2) diese an lhre
Anlagenbedingungen anpassen.
BOP und AOP sind als Optionen erhaltlich. AuRerdem kénnen Sie die Werkseinstellungen
Uber die PC- IBN- Tools ,Drive Monitor* oder ,STARTER" anpassen.
Diese Software ist auf der CD-ROM mit der Geratedokumentation enthalten.
SIEMENS SIEMENS
RUNNING mp
1m m POC0  FEDNE HZ
L] 1=48 RPM=1500
Hz V=400v
SDP BOP AOP
Status Display Panel Basic Operator Panel Advanced Operator Panel
(Statusanzeigefeld) (Standardbedienfeld) (Komfortbedienfeld)
Bild 3-2 Anzeige-/Bedienfelder fiir den Umrichter MICROMASTER 420
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3.21 Statusanzeigefeld SDP
L]
1
Das SDP ist frontseitig mit zwei LEDs versehen, die den
Betriebszustand des Umrichters anzeigen
Bei Verwendung des SDP missen die Voreinstellungen
des Umrichters mit folgenden Motordaten kompatibel
sein:
» Motornennleistung
» Motorspannung
> Motornennstrom
> Motornennfrequenz
(Es wird ein Siemens-Standardmotor empfohlen.)
Zusatzlich mussen folgende Bedingungen erfiillt sein:
» Lineare U/f-Motordrehzahl, durch ein analoges Potentiometer gesteuert.
» Héchstdrehzahl 3000 min~! bei 50 Hz (3600 min-! bei 60 Hz); steuerbar mittels
eines Potentiometers Uber die Analogeing&nge des Umrichters
» Rampenhochlaufzeit/Rampenrtcklaufzeit = 10 s
Tabelle 3-1  Voreinstellungenfir den Betrieb mit dem SDP
Klemmen Parameter Funktion laut Voreinstellung
Digitaleingang 1 5 P0701 ="1' EIN, rechts
Digitaleingang 2 6 P0702 = '12' Richtungsumkehr
Digitaleingang 3 7 PO703 ="9' Stérungsquittierung
Ausgangsrelais 10/11 P0731 ='52.3" Stérungsanzeige
Analogausgang 12/13 PO771 =21 Ausgangsfrequenz
Analogeingang 3/4 P0O700 =0 Frequenzsollwert
1/2 Stromversorgung Analogeingang
Mit eingesetztem SDP ist Folgendes
moglich:
- Den Motor starten und stoppen
(DIN1 Gber externen Schalter)
- Den Motor reversieren (DIN2 Uber e
externen Schalter) "‘mwmam
- Fehler zurticksetzen (DIN3 Uber
externen Schalter)
- Die Drehzahlregelung fiir den
Motor erfolgt durch Anschluss der
Analogeingange.
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3.2.2 Standardbedienfeld BOP
1 Mit dem Basic Operator Panel BOP kénnen Parameterwerte geandert werden. Zum Parametrieren
mit dem BOP muss das SDP abgenommen und das BOP aufgesteckt werden.
Das BOP enthélt eine flunfstellige Sieben-Segment-Anzeige auf der Parameternummern und -werte,
Alarm- und Stérmeldungen sowie Soll- und Istwerte dargestellt werden. Die Speicherung der
Parameterinformationen ist mit dem BOP nicht méglich.
EN
2AENIEN> ACHTUNG
In der Werkseinstellung erfolgen Ein/Aus, Drehzahlregelung,
', S 8 8 8 Drehrichtungsumkehr und Drehzahlsollwertvorgabe Uber die
Steuerklemmen. Um diese Funktionen Uber das BOP zu
steuern missen P0700 und P1000 entsprechend eingestellt
werden (siehe auch Parameterliste).
Das BOP kann ohne Unterbrechung der Stromzufuhr an den
Umrichter angeschlossen bzw. entfernt werden.
Wurde das BOP fir die E/A-Steuerung konfiguriert (P0700 =
1), wird der Antrieb angehalten, wenn das BOP entfernt wird.
Voreinstellungen fir den Betrieb unter Verwendung des BOP
Parameter Bedeutung Voreinstellung Europa (Nordamerika)
P0100 Betriebsart Europa/USA 50 Hz, kW (60 Hz, hp)
P0307 Leistung (Motornennleistung) | Wert (kW (Hp)) abhangig von Einstellung von
P0100. [Wert gerateabhangig.]
P0310 Motornennfrequenz 50 Hz (60 Hz)
P0311 Motornenndrehzahl 1395 (1680) 1/min [ausfuhrungsabhéngig]
P1082 Max. Motorfrequenz 50 Hz (60 Hz)
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o 3.2.21 Tasten auf den Bedienfeld des BOP
1
Bedienfeld/Taste| Funktion Wirkungen
r 8 D 8 8 Z::;ae?;es— Die LCD zeigt die Einstellungen, mit der der Umrichter gerade arbeitet.
Motor Durch Dricken der Taste wird der Umrichter gestartet. Diese Taste ist durch
tart Voreinstellung deaktiviert. Zum Aktivieren der Taste ist PO700 = 1
starten einzustellen.
AUS1 Das Dricken der Taste bewirkt, dass der Motor innerhalb der
gewahlten Ricklaufzeit zum Stillstand kommt. Durch Voreinstellung
Motor deaktiviert, zum Aktivieren ist PO700 = 1 einzustellen.
stoppen AUS2 Zweimaliges Driicken (oder einmaliges langes Driicken) der Taste
bewirkt das freie Auslaufen des Motors bis zum Stillstand. Diese
Funktion ist stets aktiviert.
Driicken Sie diese Taste, um die Drehrichtung des Motors umzukehren. Die
Richtungs- | Gegenrichtung wird durch ein Minuszeichen (-) oder durch einen blinkenden
umkehr Dezimalpunkt angezeigt. Durch Voreinstellung deaktiviert, zum Aktivieren ist
P0O700 = 1 einzustellen.
Wahrend der Umrichter keine Leistung abgibt, bewirkt das Driicken dieser
Motor Taste das Anlaufen und Drehen des Motors mit der voreingestellten Tipp-
antippen Frequenz. Beim Loslassen der Taste halt der Motor an. Das Driicken dieser
Taste bei laufendem Motor ist wirkungslos.
Diese Taste kann zur Darstellung zusatzlicher Informationen benutzt werden.
Wenn Sie die Taste wahrend des Betriebs, unabhéngig von dem jeweiligen
Parameter, zwei Sekunden lang driicken, werden folgende Angaben
angezeigt:
1. Spannung des Gleichstromzwischenkreises
(gekennzeichnet durch d — Einheit V).
2. Ausgangsstrom (A)
3. Ausgangsfrequenz (Hz)
4. Ausgangsspannung (gekennzeichnet durch o — Einheit V).
Funktionen |5 Derin PO005 ausgewahite Wert (Wenn P0005 so konfiguriert wird, dass
eine der obigen Angaben (3,4 oder 5) angezeigt wird, erscheint der
betreffende Wert nicht erneut).
Durch weiteres Driicken werden die obigen Anzeigen nacheinander
durchlaufen.
Sprungfunktion
Von jedem Parameter (rXXXX oder PXXXX) ausgehend, bewirkt ein kurzes
Driicken der Taste Fn den sofortigen Sprung zu r0000. Sie kénnen dann bei
Bedarf einen weiteren Parameter andern. Nach der Riickkehr zu r0000
bewirkt das Driicken der Taste Fn die Riickkehr zum Ausgangspunkt.
. Pa;igrie]}fer- Das Driicken dieser Taste ermoglicht den Zugriff auf die Parameter.
. Wert erhdhen | Das Driicken dieser Taste erhdht den angezeigten Wert.
Wert " . . .
. Das Driicken dieser Taste verringert den angezeigten Wert.
verringern
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3.2.2.2 Parameter mit dem BOP andern
L
1 Im Folgenden wird beschrieben, wie Sie die Wert von Parameter P0004 &andern.
Das Andern des Wertes eines indizierten Parameters wird am Beispiel von P0719 gezeigt.
Gehen Sie bei den Ubrigen Parametern, die Sie iber das BOP einstellen mdchten,
auf exakt dieselbe Weise vor.
P0004 &ndern — Parameterfilterfunktion
Schritt Ergebnis auf Anzeige
1 Driicken Sie , um auf Parameter zuzugreifen r U U U O
2 Driicken Sie @ bis P0004 angezeigt wird P U 8 U L’
3 Dricken Sie , um zur Parameterwertebene D
zu gelangen
4 Drucken Sie @ oder @ , um den -’
erforderlichen Wert zu erhalten
5 Dricken Sie , um den Wert zu bestatigen P U U D Lf
und zu speichern
6 Nur die Befehlsparameter sind fiir den Benutzer
sichtbar.
Andern eines indizierten Parameters
P0719 — Auswahl Befehls-/Sollwertquelle
Schritt Ergebnis auf Anzeige
1 Driicken Sie , um auf Parameter zuzugreifen r D D D D
1
2 Driicken Sie @ bis P0719 angezeigt wird PU -‘ | 9
3 Drucken Sie , um zur Parameterwertebene Kl U D D
zu gelangen
4 Dricken Sie , um den aktuell eingestellten U
Wert anzuzeigen
5 Dricken Sie oder @ um den }E
erforderlichen Wert zu erhalten
6 Dricken Sie , um den Wert zu bestatigen PU -, } 9
und zu speichern
7 Driicken Sie @ bis r0000 angezeigt wird r U D 8 D
8 Driucken Sie , um zur Betriebsanzeige
zuriickzukehren (wie durch den Kunden definiert)
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Anderung einzelner Stellen der Parameterwerte

Zur schnellen Anderung des Parameterwertes kénnen die einzelnen Ziffern der Anzeige
auf folgende Weise verstellt werden:

Driicken Sie (Funktionstaste) — die auRerst rechte Stelle blinkt.
Verandern Sie den Wert dieser Stelle durch Driicken von @ / @

Erneutes Dricken der (Funktionstaste) bewirkt das Blinken der néchsten
Stelle.
Wiederholen Sie die Schritte 2 bis 4, bis der gewilinschte Wert angezeigt wird.

Driicken Sie die Taste , um die Parameterwert-Anderungsebene zu
verlassen.

Hinweis

A Die Funktionstaste kann auch zum Quittieren eines Stérungszustandes verwendet werden.

3.2.3 Komfortbedienfeld AOP

Das AOP ist als Option lieferbar. Zu seinen erweiterten
Funktionen gehoren:

SIEMENS

RUNNING = - Mehrsprachlge Klartextanzeige )
P0OO F=IFN Hz - Speichern/Laden mehrerer Parametersatze
=48  RPM=1500 p - Programmierbar Gber PC
L - Mehrpunktfahigkeit fiir den Antrieb von bis zu 30 Umrichtern

Nahere Einzelheiten entnehmen Sie bitte dem AOP- Handbuch.

Hinweis
A In manchen Fallen zeigt — beim Andern von Parameterwerten — die Anzeige des
BOP P~77" an. Das bedeutet, dass der Umrichter mit Aufgaben héherer

Prioritat beschéftigt ist.
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3.3
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Sicherheitsvorkehrungen und Warnungen

Vor der Installation und Inbetriebnahme sind die Sicherheits- und Warnhinweise zu beachten.

WARNUNG

Dieses Gerat erzeugt gefahrliche elektrische
Spannungen und steuert gefahrliche drehende
mechanische Teile. Tod, schwere Korperverletzung
oder erheblicher Sachschaden konnen die Folge sein,
wenn die Anweisungen in dieser Bedienungsanleitung
nicht befolgt werden.

Nur entsprechend qualifiziertes Personal sollte an
diesem Geréat arbeiten. Dieses Personal mufl mit allen
Warnhinweisen und den MaRnahmen vertraut sein, die
in dieser Bedienungsanleitung fur den Transport, das
Aufstellen und die Bedienung des Gerates enthalten
sind. Der erfolgreiche und gefahrlose Betrieb dieses
Gerates hangt von der ordungsgeméRen Handhabung,
Installation, Bedienung und Wartung des Gerétes ab.

" Die  MICROMASTER und MIDIMASTER Vector-
Geréte arbeiten mit Hochspannung.

[ Nur festverdrahtete Leistungsanschliusse sind zuléssig.
Diese Gerate miissen geerdet sein (IEC 536 Klasse 1,
NEC und andere zutreffende Standards).

[0 Soll ein FI-Schutzschalter verwendet werden, so ist
ein Schutzschalter des Typs B zu verwenden.

[ Der Kondensator des
Gleichspannungszwischenkreises bleibt auch nach
dem Trennen/Abschalten der Netzspannung mit
gefahrlich hoher Spannung geladen. Das Offnen
des Gerates ist daher erst funf Minuten, nachdem
das Gerat spannungsfrei geschaltet wurde,
zulassig. Bei Arbeiten am geéffneten Gerat ist zu
beachten, da spannungsfiihrende Teile freiliegen.
Es ist deshalb sicherzustellen, daR diese
spannungsfiihrenden Teile nicht beriihrt werden

[ Gerate mit dreiphasigem NetzanschluB mit EMV-
Filter dirfen nicht Uber einen FI-Schutzschalter
(Fehlerstromschutzschalter) an das Netz
angeschlossen werden - (siehe DIN VDE 0160,
Kapitel 6.5).

] Folgende Klemmen kénnen auch bei Motorstillstand
(Umrichter nicht in Betrieb) gefahrliche Spannung
fihren:

- die NetzanschluBklemmen L/L1, N/L2 und L3
(MMV)- L1, L2 und L3 (MDV).

- die Motorklemmen U, V, W.

- die Klemmen fiir den Bremswiderstand: B+/DC+
and B- (MMV)

- die Klemmen fiir die Bremseinheit: DC+ and DC-
(MDV).

[CAnschluB, Inbetriebnahme und Stérungsbeseitigung sind
nur durch Fachkréfte zulassig. Das Fachpersonal muf®
grundlich mit allen Warnhinweisen und
Instandhaltungsmafnahmen gemal dieser
Bedienungsanleitung vertraut sein.

[OUnter bestimmten Einstellbedingungen kann der
Umrichter nach Netzausfall automatisch anlaufen.

[IDas Gerat gewahrleistet einen internen
Motoriiberlastschutz entsprechend UL508C, Kapitel 42
(sieche P074). Der Motorliberlastschutz kann auch
durch einen externen PTC gewahrleistet werden.

[IDieses Gerat ist fur den Einsatz in Schaltkreisen
geeignet, die bei einer maximalen Spannung von
230/460 V* einen symmetrischen Strom von nicht
mehr als 100.000 Ampere (Effektivwert) erreichen
und durch eine trage Sicherung* geschitzt sind.

*Siehe Kapitel 8.

[Diese Gerate durfen nicht als ‘Nothalt'-Mechanismus
verwendet werden (siehe EN 60204, 9.2.5.4).

/\| VORSICHT

0 Kinder und die Offentlichkeit durfen keinen
Zugang und Zugriff zum Geréat haben!

[0 Das Gerat darf nur fur den vom Hersteller
vorgesehenen  Zweck verwendet  werden.
Unbefugte Veranderungen und die Verwendung
von Ersatzteilen und Zusatzeinrichtungen, die
nicht vom Hersteller des Gerates verkauft oder
empfohlen werden, kénnen Brande, elektrische
Schlage und Verletzungen verursachen.

[0 Bewahren Sie diese Bedienungsanleitung leicht

zuganglich auf und geben Sie sie jedem
Benutzer!

q

Europdische Niederspannungsrichtlinie
Die MICROMASTER Vector und MIDIMASTER Vector-
Produktserie entspricht den Anforderungen der
Niederspannungsrichtlinie 73/23/EEC gemaR Anderung durch
die Richtlinie 98/68/EEC. Die Gerate sind entsprechend
folgenden Normen zertifiziert:

EN 60146-1-1 Halbleiter-Stromrichter - Allgemeine
Anforderungen und netzgefiihrte Stromrichter
EN 60204-1 Sicherheit von Maschinen,
Elektrische Ausriistung von Maschinen

Europiaische Maschinenrichtlinie

Die MICROMASTER Vector und MIDIMASTER Vector-
Umrichterbaureihe fallt nicht in den Anwendungsbereich der
Maschinen-Richtlinie. Die Gerate wurden jedoch (fur typische
Anwendungen) griindlich auf Ubereinstimmung mit den wesentlichen
Arbeitsschutzanforderungen der Richtlinie hin untersucht. Eine EG-
Herstellererklarung kann zur Verfugung gestellt werden.

Europaische EMV- Richtlinie

Wenn die Umrichter MICROMASTER Vector und MIDIMASTER
Vector entsprechend den Empfehlungen dieses Handbuches
installiert werden, erfillen sie alle Anforderungen der EMV-
Richtlinie, entsprechend der EMV-Produkt-Norm fur
motorbetriebene Systeme EN61800-3.

Underwriters Laboratories

UL- und CUL-Zulassung fiir
Stromrichter 5B33 fiir den Einsatz
in Arbeitsumgebungen mit
Verschmutzungsgrad 2

1ISO 9001

Siemens plc verwendet ein Qualitatsmanagement-System, das
die Anforderungen der 1ISO 9001 erfullt.
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WARNUNG

Nachfolgende Anweisungen sind unbedingt zu beachten, um einen fehlerfreien und sicheren
Betrieb zu gewahrleisten:

O Der Betrieb eines Motors mit einer héheren Nennleistung als der Umrichter bzw. einer
Nennleistung von weniger als der Halfte des Umrichters ist nicht zulassig. Der Umrichter
darf nur in Betrieb genommen werden, wenn der Nennstrom in PO83 exakt dem auf dem
Typenschild des Motors angegebenen Nennstrom entspricht.

O Bevor der Motor gestartet wird, missen die Motorparameter korrekt eingegeben werden
(P080-P085), und eine automatische Kalibrierung (P088=1) mul durchgefihrt werden.
Geschieht dies nicht, kann ein instabiler/unvorhersehbarer Betrieb (z.B.
Ruckwartsdrehung) die Folge sein. Bei einer derartigen Instabilitdt mu3 der Umrichter
sofort vom Netz getrennt werden.

Bei Benutzung des analogen Eingangs mussen die DIP-Schalter ordnungsgeman gesetzt
werden. Dartiber hinaus muB erst der Typ des Analogeingangs (P023) gewahlt werden,
bevor der analoge Sollwertkanal iber PO06 aktiviert wird. Geschieht dies nicht, kann der
Motor unbeabsichtigt in Betrieb gehen.

WARNUNG

DIESE GERATE MUSSEN GEERDET SEIN.

Ein sicherer Betrieb des Gerates setzt voraus, dall es von qualifiziertem Personal sachgemafR
unter Beachtung der in dieser Bedienungsanleitung aufgefihrten Warnungen montiert und in
Betrieb gesetzt wird.

Insbesondere sind sowohl die allgemeinen und regionalen Montage- und Sicherheits-
vorschriften fur Arbeiten an Starkstromanlagen (z.B. VDE), als auch die Vorschriften fur den
fachgerechten Einsatz von Werkzeugen und die Benutzung persoénlicher Schutzeinrichtungen
zu beachten.

An den Netz- und Motoranschluklemmen kann lebensgefahrliche Spannung anliegen, selbst wenn
der Umrichter auRRer Betrieb ist. An diesen Klemmen sollten immer isolierte Werkzeuge verwendet
werden.

Hinweis

eine fertige vormontierte Umrichtereinheit mit Asynchronmotor verwendet wird.

Herstellerfirmen.

Es wird davon ausgegangen, dass fir die folgenden Bedienungsschritte und Aufgabenstellungen

Beachten Sie bei der elektrischen Installation die Sicherheitsvorschriften und Warnhinweise der

Hinweise und Richtlinien fir die Montage und zu der elektrischen Installation finden Sie im original
Handbuch des MICROMASTER 420.
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4, INBETRIEBNAHME DES MICROMASTER 420 FUR DEN GRUNDBETRIEB

41 Betriebsspannung einschalten

=e

1. Der Umrichter besitzt keinen Netz-Hauptschalter und fliihrt Spannung, sobald die Netzspannung
angeschlossen ist. Er wartet bei gesperrtem Ausgang bis die START- Taste gedriickt wird oder
bis ein digitales EIN- Signal an Klemme 5 ansteht (Drehrichtung rechts).

2. Istein BOP oder ein AOP eingesetzt und die Anzeige der Ausgangsfrequenz gewahlt (P0O005 =
21), dann wird der entsprechende Sollwert in Abstanden von etwa 1,0 Sekunden bei
stillstehendem Umrichter angezeigt.

3. Der Umrichter wird im Werk fir Standardanwendungen mit 4-poligen Siemens-Standardmotoren
programmiert, die die gleiche Nennleistung haben, wie die Umrichter. Bei Verwendung anderer
Motoren mussen deren Daten vom Motor-Typenschild eingegeben werden.

4. Kontrollieren Sie den Parameter PO03. Dieser sollte auf 1 stehen. Damit haben Sie Zugriff auf
die am haufigsten verwendeten Parameter. Parameter PO03 legt die Stufe fir den
Parameterzugriff fest. Fur die meisten einfachen Anwendungen ist die Voreinstellung P003 = 1
(Standard) ausreichend.

5. Das Andern von Motorparametern ist nur bei P0010 = 1 und P004 = 0 oder 3 mdglich.

6. Um den Motor zu starten, muss P0010 auf 0 zurlickgesetzt werden.

entnehmen Sie bitte der Parameterliste.

Hinweis: Eine vollstandige Beschreibung der Standardparameter und der erweiterten Parameter
A Informieren Sie sich aus der Parameterliste zu den Parametern P003, P0O04 und P010.

AC DRIVE BOARD

Als Umrichtereinheit kann z. B. ein AC DRIVE BOARD der Fa. ELABO TrainingsSysteme

verwendet werden.
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4.2 Werkseinstellungen laden
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Da Sie nicht wissen wie der MICROMASTER 420 durch einem eventuellen Vorbenutzer
programmiert ist, sollten immer zuerst die Werkseinstellungen geladen werden.

Zum Laden der Werkseinstellungen muss erst der Parameter P0010 = 30 und dann

der Parameter P0970 = 1 gesetzt werden.

Der Ricksetzprozess kann bis zu 3 Minuten dauern.

SIEMENS

WARNING! ACHTUNG!
DANGEROUS VOLTAGES GEFAHRLICHE SPANNUNG
DISCHARGE TIME 5 MIN ENTLADEZEIT S MIN

Vorgehensweise:

1.
2.
3.
4.
5.

Mit der P-Taste auf die Parameterebene umschalten.
Mit den Tasten A bzw.V Parameter- Nr. anwahlen.
Mit der P-Taste zur Eingabeebene umschalten.

Mit den Tasten A bzw.V Parameterwert eingeben.
Mit der P-Taste Eingabe bestatigen.

Danach kdnnen weitere Parametereinstellungen vorgenommen werden.
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4.3 Erster Funktionstest

Durch das Laden der Werkseinstellungen ist der Umrichter fir Standardanwendungen mit 4-poligen
Norm- Motoren von Siemens programmiert. Bei Verwendung anderer Motoren mussen vor den
ersten Start des Motors mit dem MICROMASTER 420 die Daten vom Typenschild des Motors in die

Parameter von P0304 bis P0311 eingegeben werden.

Hinweis
Sollte der Motor in den folgenden Bedienungsschritten nicht ordnungsgeman laufen, so missen erst

die Motordaten eingegeben werden.

1. Prufen ob alle Kabel ordnungsgemaf} angeschlossen sind und die Motorwelle gefahrlos in
Betrieb gesetzt werden kann.

2. Die Anzeige wechselt zwischen den durch den Analogeingang vorgegebenen Frequenzsollwert

und der Ausgangsfrequenz.

Schalter fir DIN1 (Klemme 5) an der Umrichtereinheit einschalten und die Motorwelle lauft an.

Kontrollieren ob der Motor in der gewtinschten Richtung dreht.

Bei Bedarf Schalter fiir DIN2 (Klemme 6) zum Drehrichtungswechsel betatigen.

Durch Verandern des anliegenden Analogwertes kann die Sollfrequenz im laufenden Betrieb

verandert werden. Im Display wird der veranderte Ausgangsfrequenzwert angezeigt.

7. Schalter fur DIN1 an der Umrichtereinheit ausschalten. Der Anzeigewert verringert sich auf 0.00
und der Motor stoppt.

8. Die Anzeige wechselt wieder zwischen 0.00 und den vorgegebenen Frequenzsollwert.

ook w

. 4.4 Motordaten
Die Daten vom Motortypenschild mussen in den Parametern von P0304 bis P0311 eintragen
werden.
P0308 P0310  P0304
3_Mot
IEC56 Nr.ED510 3053 12.022
IMB3 IP54  RotKL16 1.CLF
G0Hz  MOVY
@) 0.34A O
0.14 kW
m Cos ¢0.81
[ 65% | | 2800/ min | 3310 /min
SF.-115
A\ 4 A4 +
P0309 P0305 PO311  PO307
Beispiel flr ein Motortypenschild
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441 Parameter von P0304 bis P0311

L]
P0304 Motornennspannung Min: 10 Stufe
AndStat: C Datentyp: U16 Einheit V Def: 230 1
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC. Ja Max: 2000
Motornennspannung [V] von Typenschild. Die nachfolgende Abbildung zeigt ein typisches Typenschild mit
der Position der relevanten Motordaten.
P0305 Motornennstrom Min:  0.01 Stufe
AndStat: C Datentyp: Float Einheit A Def: 3.25 1
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC. Ja Max: 10000.00
Motornennstrom [A] von Typenschild - siehe Abbildung in P0304.
Abhangigkeit:
Nur anderbar bei PO010 = 1 (Schnellinbetriebnahme).
Auch abhéngig von P0320 (Motormagnetisierungsstrom).
Hinweis:
Bei Asynchronmotoren ist der Hochstwert definiert als der maximale Umrichterstrom.
Bei Synchronmotoren ist der Hochstwert definiert als das Zweifache des maximalen Umrichterstroms.
Der Mindestwert ist gegeben als 1/32 des Umrichternennstroms (r0207).
P0307 Motornennleistung Min:  0.01 Stufe
AndStat: C Datentyp: Float Einheit - Def: 0.75 1
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC. Ja Max: 2000.00
Motornennleistung [kW/hp] von Typenschild.
Abhangigkeit:
Wenn P0100 = 1, werden die Werte in [hp] - siehe Abbildung P0304 (Typenschild).
Nur anderbar bei P0010 = 1 (Schnellinbetriebnahme).
P0308 Motornennleistungsfaktor Min:  0.000 Stufe
AndStat: C Datentyp: Float Einheit - Def: 0.000 2
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC. Ja Max: 1.000
Motornennleistungsfaktor (cosPhi) von Typenschild - siehe Abbildung P0304.
Abhiéngigkeit:
Nur anderbar bei P0010 = 1 (Schnellinbetriebnahme).
Nur sichtbar bei P0100 = 0 oder 2 (Motorleistung eingegeben in [kW]).
Bei Einstellung O wird der Wert intern berechnet (siehe r0332).
P0309 Motornennwirkungsgrad Min: 0.0 Stufe
AndStat: C Datentyp: Float Einheit % Def: 0.0 2
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC. Ja Max: 99.9
Motornennwirkungsgrad in [%] von Typenschild.
Abhangigkeit:
Nur &nderbar bei P0010 = 1 (Schnellinbetriebnahme).
Nur sichtbar bei PO100 = 1 (Motorleistung eingegeben in [hp]).
Bei Einstellung 0 wird der Wert intern berechnet (siehe r0332).
Hinweis:
100 % = supraleitend
Details:
Siehe Abbildung in P0304 (Typenschild)
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P0310 Motornennfrequenz Min:  12.00 Stufe
AndStat: C Datentyp: Float Einheit Hz Def:  50.00 1
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC. Ja Max: 650.00

Motornennfrequenz [Hz] von Typenschild.
Abhangigkeit:
Nur anderbar bei P0010 = 1 (Schnellinbetriebnahme).

Die Anzahl der Polpaare wird bei Anderung des Parameters automatisch neu berechnet.

Details:
Siehe Abbildung in P0304 (Typenschild)
P0311 Motornenndrehzahl Min: 0 Stufe
AndStat: C Datentyp: U16 Einheit 1/min Def: 0 1
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC. Ja Max: 40000

Motornenndrehzahl [1/min] von Typenschild.
Abhangigkeit:

Nur anderbar bei P0010 = 1 (Schnellinbetriebnahme).

Bei Einstellung 0 wird der Wert intern berechnet.

Erforderlich bei Vektorregelung und U/f-Steuerung mit Drehzahlregler.

Die Funktionsfahigkeit der Schlupfkompensation bei der U/f-Steuerung ist nur bei parametrierter
Motornenndrehzahl gewahrleistet.

Die Anzahl der Polpaare wird bei Anderung des Parameters automatisch neu berechnet.

Details:
Siehe Abbildung in P0304 (Typenschild)

Hinweis

Das Andern von Motorparametern ist nur bei P0010 = 1 und P004 = 0 oder 3 maglich.
Um danach den Motor zu starten, muss P0010 auf O zurlickgesetzt werden.

4.4.2 Motordaten eingeben

1. Andern Sie in der Parameterliste den Parameter P0010 = 1

2. Geben Sie die Motordaten laut Typenschild des Motors in die Parameter von P0304 bis P0311
ein.

3. Die Parameter P0O308 und P0309 sind nur dann sichtbar, wenn die Zugriffsstufe PO003 = 2 oder

groRer eingestellt ist. Es ist je nach Einstellung von P0100 ist nur einer der beiden Parameter

einstellbar.

Hinweis

Wenn die nachfolgende Schnellinbetriebnahme durchgefihrt wird werden Sie automatisch zur
Eingabe der bendtigten Motordaten aufgefordert.

Die Schnellinbetriebnahme muss mit dem Parameter P3900 abgeschlossen werden, da sonst kein
Zugriff auf die anderen Parameter mdglich ist. Der Parameter PO010 wird dabei auf O zurlickgesetzt.
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4.4.3 Schnellinbetriebnahme durchfiihren

Flussdiagramm Schnellinbetriebnahme (nur Zugriffsstufe 1)

P0010 Inbetriebnahmeparameterfilter
0 Betriebsbereit

1 Schnellinbetriebnahme

30 Werkseinstellung

v

Hinweis

P0010 muss immer auf '0' zuriickgesetzt werden, be-
vor der Motor in Betrieb gesetzt wird. Wenn jedoch
nach Inbetriebnahme P3900 = 1 gesetzt wird, erfolgt

P0700 Auswahl Befehlsquelle<)
(ein / aus / rickwarts)

0  Werkseinstellung

1 Basis-Bedienfeld

2 Klemme / Digitaleingédnge

dies automatisch.

v

P0100 Betrieb in Europa/Nordamerika
0 Leistung in kW; f Standard 50 Hz
1 Leistung in hp; f Standard 60 Hz
2 Leistung in kW; f Standard 60 Hz

P1000 Auswahl Frequenzsollwert 2)
0 Kein Frequenzsollwert
1 BOP-Frequenzregelung T{

Hinweis
Einstellungen 0 und 1 mit Hilfe der DIP-Schalter
ermdglichen eine permanente Einstellung.

2 Analogsollwert

v

P0304 Motornennspannung?)
Einstellbereich: 10 V — 2000 V
Motornennspannung (V) vom Typenschild

P1080 Minimal Frequenz

Stellt die kleinste Motorfrequenz (0 — 650 Hz) ein, mit
der der Motor unabhéngig vom Frequenzsollwert
arbeitet. Der hier eingestellte Wert gilt fur beide

Drehrichtungen.

v

P0305 Motornennstrom?)
Einstellbereich: 0 — 2 x Umrichternennstrom (A)
Motornennstrom (A) vom Typenschild

P1082 Maximal Frequenz

Stellt die héchste Motorfrequenz (0 — 650 Hz) ein, mit
der der Motor unabhéngig vom Frequenzsollwert
arbeitet. Der hier eingestellte Wert gilt fiir beide

.

P0307 Motornennleistung?)

Einstellbereich: 0,01 kW — 2000 kW
Motornennleistung (kW) vom Typenschild.

Wenn P0100 = 1, werden die Werte in hp angegeben

Drehrichtungen.
P1120 Hochlaufzeit
Einstellbereich: 0 s =650 s

Die Zeit, die der Motor zur Beschleunigung aus dem
Stillstand bis zur héchsten Motorfrequenz braucht.

v

P0310 Motornennfrequenz’)
Einstellbereich: 12 Hz — 650 Hz
Motornennfrequenz (Hz) vom Typenschild

P1121 Riicklaufzeit

Einstellbereich: 0 s —650 s

Die Zeit, die der Motor fiir die VVerzégerung von der
héchsten Motorfrequenz bis zum Stillstand braucht.

v

v

P0311 Motornenndrehzahl?)
Einstellbereich: 0 — 40.000 U/min
Motornenndrehzahl (U/min) vom Typenschild

P3900 Ende Schnellinbetriebnahme

0 Beendet die Schnellinbetriebnahme auf Basis der
aktuellen Einstellungen (ohne Motorberechnung).

1 Beendet die Schnellinbetriebnahme auf Basis der
Werkseinstellung (mit Motorberechnung)

2 Beendet die Schnellinbetriebnahme auf der Basis
der aktuellen Einstellungen (mit Motorberechnung
und E/A-Ricksetzung).

3 Beendet die Schnellinbetriebnahme auf der Basis
der aktuellen Einstellungen (mit Motorberechnung,
ohne E/A-Ruicksetzung
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4.5 Zusatzliche Parameter der Schnellinbetriebnahme

P0010

Inbetriebnahmeparameter Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 1
P-Gruppe: ALWAYS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 30

Filtert Parameter, so dass nur die einer bestimmten Funktionsgruppe zugeordneten Parameter ausgewahit
werden.

Mogliche Einstellungen:

Bereit
1 Schnellinbetriebnahme
2 Umrichter
29 Download
30 Werkseinstellung

Abhéangigkeit:

Auf 0 zuriicksetzen, damit Umrichter arbeitet.

P0003 (Zugriffsstufe) legt auch Zugriff auf Parameter fest.

Hinweis:

P0010 =1

Der Umrichter kann sehr schnell und problemlos in Betrieb genommen werden, indem P0010 auf 1 gesetzt
wird. Anschliefiend sind nur die wichtigen Parameter (z. B. P0304, P0305 usw.) sichtbar. Die einzelnen
Parameterwerte missen nacheinander eingegeben werden. Die Schnellinbetriebnahme wird beendet und
die interne Berechnung gestartet, wenn P3900 auf 1 - 3 gesetzt wird. AnschlieRend wird der Parameter
P0010 automatisch auf Null gesetzt.

P0010 =2
Nur zu Servicezwecken.

P0010 =29

Zum Ubertragen einer Parameterdatei mittels PC-Tool (z. B. DriveMonitor, STARTER) wird der Parameter
P0010 durch das PC-Tool auf 29 gesetzt. Sobald die Daten heruntergeladen worden sind, setzt das PC-
Tool den Parameter PO010 auf Null zurick.

P0010 = 30

Beim Zuriicksetzen der Parameter des Umrichters muss P0010 auf 30 gesetzt werden. Die Zuriicksetzung
der Parameter wird gestartet, sobald der Parameter PO970 auf 1 gesetzt worden ist. Der Umrichter setzt
alle eigenen Parameter automatisch auf die Standardeinstellung zuriick. Dies kann von Vorteil sein, wenn
sich wahrend der Parameterkonfiguration Probleme ergeben und die Konfiguration erneut durchgefihrt
werden soll. Zum Zuruicksetzen auf die Werkseinstellungen werden etwa 60 s benétigt.

Wenn P3900 ungleich 0 ist (0 ist die Standardeinstellung), wird dieser Parameter automatisch auf 0
zurickgesetzt.

P0100

Europa/ Nordamerika Min: 0 Stufe
AndStat: C Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 1
P-Gruppe: QUICK Aktiv: nach Best. QC. Ja Max: 2

Bestimmt, ob die Leistungseinstellungen (z. B. Typenschild-Nennleistung - P0307) in [KW] oder [hp]
ausgedriickt werden.

Die Voreinstellungen fiir die Typenschild-Nennfrequenz (P0310) und maximale Motorfrequenz (P1082)
werden ebenfalls an dieser Stelle automatisch eingestellt, zusatzlich zur Bezugsfrequenz (P2000).

Mégliche Einstellungen:

0 Europa [kW] , Standardfrequenz 50 Hz
1 Nordamerika [hp], Standardfrequenz 60 Hz
2 Nordamerika [kW], Standardfrequenz 60 Hz
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P1000

Auswahl Frequenzsollwert
AndStat: CT Datentyp: U16
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best.

Einheit -
QC. Ja

Min:
Def:
Max:

0
2
66

Stufe

1

Wahlt die Quelle des Frequenzsollwerts aus. In der nachfolgenden Tabelle der mégliche Einstellungen
werden der Hauptsollwert Gber die niederwertigste Ziffer (d.h. 0 bis 6) und alle Zusatzsollwerte tber die
héchstwertige Ziffer (d. h. x0 bis x6) ausgewahlt.
Méogliche Einstellungen:

0 Kein Hauptsollwert
1 Motorpotentiometersollwert
2 Analogsollwert

3 Festfrequenz

4 USS an BOP-Link
5 USS an COM-Link
6 CB an COM-Link
10  Kein Hauptsollwert
11 MOP-Sollwert

12 Analogsollwert

13  Festfrequenz

14  USS an BOP-Link
15  USS an COM-Link
16 CB an COM-Link
20  Kein Hauptsollwert
21 MOP-Sollwert

22 Analogsollwert

23  Festfrequenz

24  USS an BOP-Link
25 USS an COM-Link
26 CB an COM-Link
30 Kein Hauptsollwert
31 MOP-Soliwert

32 Analogsollwert

33 Festfrequenz

34  USS an BOP-Link
35 USS an COM-Link
36 CB an COM-Link
40  Kein Hauptsollwert
41 MOP-Sollwert

42  Analogsollwert

43  Festfrequenz

44  USS an BOP-Link
45  USS an COM-Link
46 CB an COM-Link
50 Kein Hauptsollwert
51 MOP-Soliwert

52  Analogsollwert

53 Festfrequenz

54 USS an BOP-Link
55 USS an COM-Link
60  Kein Hauptsollwert
61  MOP-Sollwert

62  Analogsollwert

63  Festfrequenz

64  USS an BOP-Link
66 CB an COM-Link

Beispiel:

+ MOP-Sollwert

+ MOP-Sollwert

+ MOP-Sollwert

+ MOP-Sollwert

+ MOP-Sollwert

+ MOP-Sollwert

+ MOP-Sollwert

+ Analogsollwert

+ Analogsollwert

+ Analogsollwert

+ Analogsollwert

+ Analogsollwert

+ Analogsollwert

+ Analogsollwert

+ Festfrequenz

+ Festfrequenz

+ Festfrequenz

+ Festfrequenz

+ Festfrequenz

+ Festfrequenz

+ Festfrequenz

+ USS an BOP-Link
+ USS an BOP-Link
+ USS an BOP-Link
+ USS an BOP-Link
+ USS an BOP-Link
+ USS an BOP-Link
+ USS an BOP-Link
+ USS an COM-Link
+ USS an COM-Link
+ USS an COM-Link
+ USS an COM-Link
+ USS an COM-Link
+ USS an COM-Link
+ CB an COM-Link
+ CB an COM-Link
+ CB an COM-Link
+ CB an COM-Link
+ CB an COM-Link
+ CB an COM-Link

Bei Einstellung 12 werden der Hauptsollwert (2) durch Analogeingang ("Analogsollwert") und der
Zusatzsollwert (1) durch das Motorpotentiometer ("MOP-Sollwert") bestimmt.

Example P1000 = 12 :

P1070 CI: Main setpoint

r0755 CO: Act. ADC after scal. [4000h]
P1075 CI: Additional setpoint

r1050 CO: Act. Qutput freq. of the MOP

P1000=12 = P1070=755

P1000=12 = P1075 = 1050
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o P1080 Minimal Frequenz Min: 0.00 Stufe
l AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def: 0.00 1
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Ja Max: 650.00
Stellt die kleinste Motorfrequenz [Hz] ein, mit der der Motor unabhangig vom Frequenzsollwert arbeitet.
Die minimal Freqeunz P1080 stellt fir alle Frequenzsollwertquellen (z.B. ADC, MOP, FF, USS) abgesehen
von der JOG-Sollwertquelle eine Ausblendfrequenz um 0 Hz dar (analog P1091). D.h. das Frequenzband
+/- P1080 wird zeitoptimal mittels der Hoch-/ Rucklauframpen durchfahren. Ein Verweilen innerhalb des
Frequenzbandes ist nicht moglich (siehe Beipiel).
Desweiteren wird Uber folgende Meldefunktion das Unterschreiten der Istfrequenz f_act unter min.
Frequenz P1080 ausgegeben.
I f act I <=f min Min. frequency
- - 0.00 ... 650.00 [Hz]
P1080.D (0.00)
;
f_act tﬂ: | f_act| <=f _min
= S H |
=0 r2197 Bit00
1' r0053 Bit02
Hyst. freq. f_hys
0.00 ... 10.00 [Hz]
P2150.D (3.00)
Beispiel:
ON/OFF
1
0 >t
Y Y
ADC output
(0755 A TN
P1080
(f_min) > t
-P1080
f act A\ Y A\ Y YvYYy
A
P1080
f_min \
(min) >t
-P1080
Hinweis:
Der hier eingestellte Wert gilt fur beide Drehrichtungen.
Unter bestimmten Umsténden (z. B. Hoch-/Rucklauf, Strombegrenzung) kann der Motor unter der
Mindestfreauenz arbeiten.
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P1082 Max. Frequenz

I Min:  0.00 Stufe
AndStat: CT Datentyp: Float Einheit Hz Def: 50.00 1
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Ja Max: 650.00
Stellt die héchste Motorfrequenz [Hz] ein, mit der Motor unabhéngig vom Frequenzsollwert arbeitet.

Abhingigkeit:

Die max. Motorfrequenz ist durch die Pulsfrequenz P1800 durch folgende Derating-Kennlinie begrenzt:

Max. frequency

P1082
fouse P1800
fmax =P1082 < =
Frae [HZIA re 15 15
650.0
Allowed
area
133.3
Pulse
16 frequency

fouse (KHZ] P1800

Hinweis:
Der hier eingestellte Wert gilt fur beide Drehrichtungen.

Die maximale Ausgangsfrequenz des Umrichters kann uberschritten werden, wenn Folgendes aktiv ist:

Slip compensation
or

Flying restart = fmax + fslipnom

= fmax + fslipcomprnax

Notiz:

Die maximale Motordrehzahl hangt von mechanischen Begrenzungen ab.
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P1120 Hochlaufzeit Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def:  10.00 1
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. Qc. Ja Max: 650.00

Die Zeit, die der Motor zur Beschleunigung aus dem Stillstand bis zur héchsten Motorfrequenz (P1082)
benatigt, wenn keine Verrundung verwendet wird.

f (Hz)

fmax {———————"—-——-———
(P1082)

0 t(s
< P1120 ©

v

Das Einstellen einer zu kurzen Rampenhochlaufzeit kann zum Abschalten des Umrichters fiihren
(Uberstrom).

Hinweis:
Bei Verwendung eines externen Frequenzsollwertes, bei dem bereits Rampenzeiten eingestellt sind (z. B.
von einer PLC), wird ein optimales Antriebsverhalten erzielt, wenn die Rampenzeiten in P1120 und P1121
etwas kirzer eingestellt werden, als die der PLC.

Notiz:
Rampenzeiten wie folgt:
P1060 / P1061 : Tippbetrieb (JOG-Betrieb) aktiv
P1120/P1121 : Normalbetrieb (EIN/AUS) ist aktiv
P1060 / P1061 : Normalbetrieb (EIN/AUS) und P1124 sind aktiv

P1121 Riicklaufzeit Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def: 10.00 1
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. Qc. Ja Max: 650.00

Die Zeit, die der Motor fur die Verzdgerung der maximalen Motorfrequenz (P1082) bis zum Stillstand
benotigt, wenn keine Verrundung verwendet wird.

f (Hz)

A

f max
(P1082)

>
la— P12t —pl 1O

Notiz:
Das Einstellen einer zu kurzen Rampenricklaufzeit kann zum Abschalten des Umrichters fithren
(Uberstrom (FO001) / Uberspannung (FO002)).

Rampenzeiten wie folgt:

P1060/ P1061 : Tippbetrieb (JOG-Betrieb) aktiv

P1120/P1121 : Normalbetrieb (EIN/AUS) ist aktiv

P1060 / P1061 : Normalbetrieb (EIN/AUS) und P1124 sind aktiv
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P3900

Ende Schnellinbetriebnahme Min: 0 Stufe
AndStat: C Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 1
P-Gruppe: QUICK Aktiv: nach Best. QcC. Ja Max: 3

Fuhrt Berechnungen durch, die fur einen optimierten Motorbetrieb erforderlich sind.

Nach Abschluss der Berechnung werden P3900 und P0010 (Parametergruppen fir die Inbetriebnahme)
automatisch auf den ursprunglichen Wert O zurlckgesetzt.

Maogliche Einstellungen:

Keine Schnell-IBN

1 Schnell-IBN mit Ricksetzen auf Werkseinstellungen

2 Schnell-IBN beenden

3 Schnell-IBN nur fur Motordaten beenden
Abhidngigkeit:

Eine Anderung ist nur méglich, wenn P0010 auf 1 gesetzt ist (Schnellinbetriebnahme).
Hinweis:

P3900 = 1:

4.6

Wenn Einstellung 1 ausgewahlit wird, werden nur die Parametereinstellungen beibehalten, die Uber das
Menu "Schnellinbetriebnahme" durchgefuhrt wurden. Alle anderen Parameteranderungen einschlielich der
E/A-Einstellungen gehen verloren. Motorberechnungen werden ebenfalls durchgefuhrt.

P3900 = 2:

Wenn Einstellung 2 ausgewahlt wird, werden nur die Parameter berechnet, die von den Parametern im
Men "Schnellinbetriebnahme" abhéngen (P0010 = 1). Die E/A-Einstellungen werden auch auf den
Standardwert zurlickgesetzt, und die Motorberechnungen werden durchgefiihrt.

P3900=3:

Wenn Einstellung 3 ausgewahlt wird, werden nur die Motor- und Reglerberechnungen durchgefiihrt. Wenn
die Schnellinbetriebnahme mit dieser Einstellung beendet wird, kann Zeit gespart werden (beispielsweise
dann, wenn nur Motortypenschilddaten geandert wurden).

Berechnet eine Vielzahl von Motorparametern. Hierbei werden altere Werte Uberschrieben. Hierzu gehéren
P0344 (Motorgewicht), P0350 (Entmagnetisierungszeit), P2000 (Bezugsfrequenz) und P2002
(Bezugsstrom).

Zusatzliche Parameter fiir den Grundbetrieb des MICROMASTER 420

Die Parameter des MICROMASTER 420 sind in verschiedene Zugriffsstufen (Level) eingeteilt. Um

auf die Parameter einer hoheren Stufe zuzugreifen, muss der Parameter PO003 auf die jeweilige

Zugriffstufe eingestellt werden z.B. PO003 = 2 flr erweiterten Zugriff .

P0003

Zugriffsstufe Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 1
P-Gruppe: ALWAYS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4

Legt die Stufe fur den Parameterzugriff fest. Fur die meisten einfachen Anwendungen ist die Voreinstellung
(Standard) ausreichend.

Mégliche Einstellungen:

Anwenderdefinierte Parameterliste (siehe P0013)

Standard: Zugriff auf die am haufigsten verwendeten Parameter
Erweitert: Erweiterter Zugriff, z. B. auf Umrichter-E/A-Funktionen.
Experte: nur fur den erfahrenen Anwender

Service: Nur fir autorisiertes Wartungspersonal - mit Kennwortschutz.

AWN-_O
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P1130 Anfangsverrundungszeit Hochlauf Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def: 0.00 2
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 40.00
Bestimmt die Anfangsrundungszeit in Sekunden, wie im nachstehenden Diagramm gezeigt.

Af
(C
/ » \
P1130 ' P1131 P1132'  'P1133 ¢
Dabei gilt folgendes:
T p1130 !
woal = > +X-P1120+EP1131
T omn total %P1130+X-P1121+%P1133
Xis defined as: X = Af/fmax
i.e. X is the ratio between the frequency step and fmax
Hinweis:
Rundungszeiten werden empfohlen, da sie eine abrupte Reaktion vermeiden und somit schadliche
Auswirkungen auf die Mechanik verhindern.
Notiz: )
Wird der Umrichter in einem Regelkreis eingebunden, so kénnte die Rampenglattung ein Uberschwingen
der Ausgangsfrequenz bewirken und sollte abgeschaltet werden.

P1131 Endverrundungszeit Hochlauf Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def: 0.00 2
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 40.00
Definiert Rundungszeit am Ende des in P1130 gezeigten Rampenhochlaufs.

Hinweis:
Rundungszeiten werden empfohlen, da sie eine abrupte Reaktion vermeiden und somit schadliche
Auswirkungen auf die Mechanik verhindern.

Notiz: N
Wird der Umrichter in einem Regelkreis eingebunden, so kénnte die Rampenglattung ein Uberschwingen
der Ausgangsfrequenz bewirken und sollte abgeschaltet werden.

P1132 Anfangsverrundungszeit Riicklauf Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def: 0.00 2
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 40.00
Definiert Rundungszeit am Anfang des in P1130 gezeigten Rampenriicklaufs.

Hinweis:
Rundungszeiten werden empfohlen, da sie eine abrupte Reaktion vermeiden und somit schadliche
Auswirkungen auf die Mechanik verhindern.

Notiz:
Wird der Umrichter in einem Regelkreis eingebunden, so kénnte die Rampengléttung ein Uberschwingen
der Ausgangsfrequenz bewirken und sollte abgeschaltet werden.

P1133 Endverrundungszeit Riicklauf Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def: 0.00 2
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 40.00
Definiert Rundungszeit am Ende des in P1130 gezeigten Rampenriicklaufs.

Hinweis:
Rundungszeiten werden empfohlen, da sie eine abrupte Reaktion vermeiden und somit schadliche
Auswirkungen auf die Mechanik verhindern.

Notiz:

Wird der Umrichter in einem Regelkreis eingebunden, so kénnte die Rampenglattung ein Uberschwingen
der Ausgangsfrequenz bewirken und sollte abgeschaltet werden.
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P0701 Funktion Digitaleingang 1 Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 2
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 99
Wabhlt die Funktion des Digitaleingangs 1 aus.

Mogliche Einstellungen:
0 Digitaleingang gesperrt
1 EIN / AUSA
2 EIN+Reversieren / AUS1
3 AUS2 - Austrudeln bis zum Stillstand
4 AUS3 - schneller Rucklauf
9 Fehler-Quittierung
10 JOG rechts
11 JOG links
12 Reversieren
13 Motorpotentiometer (MOP) héher (Freq. groRer)
14 Motorpotentiometer (MOP) tiefer (Freq. kleiner)
15 Festsollwert (Direktauswahl)
16 Festsollwert (Direktausw. + EIN)
17 Festsollwert (BCD-kodiert + EIN)
21 Vorort-/ Fern-Bedienung
25 Freigabe DC-Bremse
29 Externer Fehler
33 Zusatz-Frequenzsollwert sperren
99 BICO Parametrierung freigeben
Abhingigkeit:
Einstellung 99 (Freigabe BICO-Parametrierung) kann nur zurlickgesetzt werden, wenn
- P0700 (Befehlsquelle) oder
-P0010 =1, P3900 = 1 - 3 Schnellinbetriecbnahme oder
- P0010 = 30, P0970 = 1 Werkseinstellung.

P0702 Funktion Digitaleingang 2 Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 12 2
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 99
Waéhit die Funktion des Digitaleingangs 2 aus.

Mogliche Einstellungen:
0 Digitaleingang gesperrt
1 EIN/AUSA
2 EIN+Reversieren / AUS1
3 AUS2 - Austrudeln bis zum Stillstand
4 AUS3 - schneller Rucklauf
9 Fehler-Quittierung
10 JOG rechts
11 JOG links
12 Reversieren
13 Motorpotentiometer (MOP) héher (Freq. gréRer)
14 Motorpotentiometer (MOP) tiefer (Freq. kleiner)
15 Festsollwert (Direktauswahl)
16 Festsollwert (Direktausw. + EIN)
17 Festsollwert (BCD-kodiert + EIN)
21 Vorort-/ Fern-Bedienung
25 Freigabe DC-Bremse
29 Externer Fehler
33 Zusatz-Frequenzsollwert sperren
99 BICO Parametrierung freigeben
Details:
Siehe P0701 (Funktion von Digitaleingang 1).
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P0703

Funktion Digitaleingang 3

Andstat:

CT Datentyp: U16 Einheit -

P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein

Min:
Def:
Max:

0
9
99

Stufe

2

Wahlt die Funktion des Digitaleingangs 3 aus.
Mogliche Einstellungen:

Details:

Digitaleingang gesperrt

EIN / AUSA

EIN+Reversieren / AUS1

AUS2 - Austrudeln bis zum Stillstand

AUSS3 - schneller Rucklauf

Fehler-Quittierung

JOG rechts

JOG links

Reversieren

Motorpotentiometer (MOP) héher (Freq. gréer)
Motorpotentiometer (MOP) tiefer (Freq. kleiner)
Festsollwert (Direktauswahl)

Festsollwert (Direktausw. + EIN)

Festsollwert (BCD-kodiert + EIN)

Vorort-/ Fern-Bedienung

Freigabe DC-Bremse

Externer Fehler

Zusatz-Frequenzsollwert sperren

BICO Parametrierung freigeben

Siehe P0701 (Funktion von Digitaleingang 1).

P1001

Festfrequenz 1

AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz

P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-650.00
0.00
650.00

Stufe

Bestimmt den Sollwert fur die Festfrequenz 1 (FF1).

P1002

Festfrequenz 2

AndStat:

CuT Datentyp: Float Einheit Hz

P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein

Min:
Def:
Max:

-650.00
5.00
650.00

Stufe

Bestimmt den Sollwert fur die Festfrequenz 2 (FF2).

Details:

Siehe Parameter P1001 (Festfrequenz 1).

P1003

Festfrequenz 3

AndStat:

CcuT Datentyp: Float Einheit Hz

P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein

Min:
Def:
Max:

-650.00
10.00
650.00

Stufe

Bestimmt den Sollwert fur die Festfrequenz 3 (FF3).

Details:

Siehe Parameter P1001 (Festfrequenz 1).

P1040

Motorpotentiometer - Sollwert

Andstat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz

P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-650.00
5.00
650.00

Stufe

Bestimmt den Sollwert fur das Motorpotentiometer (P1000 = 1).

Hinweis:
Bei Auswahl des Motorpotentiometer als Haupt- oder als Zusatzsollwert wird die Umkehrrichtung
standardmaRig durch P1032 (Umkehrrichtung des MOP sperren) gesperrt.

Zur erneuten Freigabe der Umkehrrichtung P1032 = 0 setzen.
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4.7 Ubungsaufgaben zum Grundbetrieb des MICROMASTER 420

1. Anlauf und Bremsverhalten des Motors verandern

Verandern Sie die Parameter des MICROMASTER 420 so, dass die Hochlaufzeit auf max. 50Hz 18
Sekunden betragt. Die Rucklaufzeit von 50Hz auf OHz soll 12 Sekunden betragen. Der Hochlauf und
der Rucklauf soll beim Beschleunigen und Verzdgern des Motors mit einer Verrundungszeit von je 3
Sekunden erfolgen. Der Motorpotentiometer - Sollwert soll auf 25Hz eingestellt werden.

Am Display des Umrichters kdnnen Sie die Istfrequenz ablesen, und so das Anfahr- bzw. das
Bremsverhalten des Motors erkennen. Uberpriifen Sie die Richtigkeit lhrer Parametereingaben mit
Hilfe einer Stoppuhr.

2. Steuerung des Umrichters Uber die digitalen Eingédnge DIN1 bis DIN3

Verandern Sie die Parameter des MICROMASTER 420 so, dass der Motor Uber die digitalen
Eingange DIN1 bis DIN3 gestartet werden kann. Die Festfrequenz 1 wird auf 25Hz eingestellt. Uber
die digitalen Eingange DIN2 und DIN3 kénnen die jeweiligen Festfrequenzen 2 und 3 zugeschaltet
werden. DIN2 = 15Hz, DIN3 = 10Hz. Werden mehrere Eingénge geschaltet summiert sich der
Frequenzwert. Die Hochlaufzeit auf max. 50Hz soll 9,7s betragen. Die Ricklaufzeit betragt 7,8s.
Darin ist eine Verrundungszeit von 3,6s enthalten.

Uberpriifen Sie die Richtigkeit Ihrer Parametereingaben durch die Anzeige am Display des
Umrichters und mit Hilfe einer Stoppuhr.

3. Drehzahlregelung tiber Analogwert

Verandern Sie die Parameter des MICROMASTER 420 so, dass Drehzahl des Motors uber eine
Spannung von 0V bis 10V am Analogeingang des Umrichters vorgeben werden kann. Das Starten
und Stoppen sowie die Drehrichtungsumkehr und die Jog- Funktion soll Gber das Bedienoperator
Panel erfolgen. Die Hochlaufzeit auf max. 50Hz soll 11,3s betragen. Die Ricklaufzeit betragt 6,5s.
Das Beschleunigen und Verzégern des Motors soll ohne Verrundungszeit erfolgen. Uberpriifen Sie
die Richtigkeit Inrer Parametereingaben durch die Anzeige am Display des Umrichters und mit Hilfe
einer Stoppuhr.

Hinweis

Die Lésungen zu den Ubungsaufgaben finden Sie im Anhang dieser Ausbildungsunterlage.
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5.
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MOTORBETRIEBSARTEN DES MICROMASTER 420

Der Umrichter MICROMASTER 420 hat verschiedene Betriebsarten, die das Verhaltnis zwischen
der Ausgangsspannung und der Motordrehzahl steuern. Die Betriebsart bzw. Regelungsart wird

Uber den Parameter P1300 gewahlt:

- Lineare bzw. quadratische Spannungs/Frequenz-Kennlinie (U/f)

- Flux Current Control (FCC) um im Motor einen konstanten magnetischen Fluss zu erzeugen.

51 Betriebsart U/f-Kennlinie

Diese Betriebsart wird flir Synchronmotoren oder fliir Gruppenantriebe (mehrere parallel geschaltete
und einzeln abgesicherte Motoren) verwendet. Weiterhin kénnen erhebliche Energieeinsparungen
erzielt werden wenn Antriebe mit quadratischer Momentenkennlinie (Pumpen, Lifter) in der
Betriebsart P1300 = 2 betrieben werden.

In vielen Fallen wird unter Beibehaltung der werkseitig voreingestellten Parameter, flr

Statorwiderstand und Nennleistung, keine weitere Einstellung mehr notwendig sein.

5.2 Betriebsart Flux Current Control, FCC

In dieser Betriebsart P1300 = 1 wird der magnetische Fluss im Motor Uberwacht und so gesteuert,
dass er immer konstant bleibt. Dieses gewahrleistet ein gutes Betriebsverhalten und einen sehr

guten Wirkungsgrad.

Hinweis

Die Regelungsart U/f- Kennlinie ( P1300 = 0 ) ist durch die Werkseinstellungen voreingestellit.
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5.3 Parameter P1300

L
P1300 Regelungsart Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QcC. Ja Max: 3
Mit diesem Parameter wird die Regelungsart ausgewahlt. Bei der Regelungsart "U/f-Kennlinie" wird das
Verhéltnis zwischen der Umrichterausgangsspannung und der Umrichterausgangsfrequenz festgelegt
(siehe Diagramm unten).
\
Vn
o
o
f
0 fn >
Méogliche Einstellungen:
0 U/f mit linearer Kennlinie
1 U/f mit FCC
2 U/f mit quadratischer Kennlinie
3 U/f mit programmierbarer Kennlinie
Hinweis:
P1300 =1 : U/ mit FCC
* Halt Motorfluss fiir verbesserte Effizienz aufrecht.
* Wenn FCC gewahlt wird, ist lineare U/f bei niedrigen Frequenzen aktiv.
P1300 = 2 : U/f mit einer quadratischen Kennlinie
* Passend fUr Ventilatoren und Pumpen
Folgende Tabelle gibt eine Uberblick auf die U/f-Regelungsparameter und deren Abhéngigkeit zu
Parameter P1300:
ParNo. |ParText Level urf
P1300 = 0f1f{2]3

P1300 Control mode 2 X | x [ x| x

P1310 Continuous boost 2 x [ x[x[x

P1311 Acceleration boost 2 X | X[ x| X

P1312 Starting boost 2 Ix|x]x|x

P1316 Boost end frequency 3 X [ x [ x[x

P1320 Programmable V/f freq. coord. 1 3 - -1-1x

P1321 Programmable V/f volt. coord. 1 3 X

P1322 Programmable V/f freq. coord. 2 3 X

P1323 Programmable V/f volt. coord. 2 3 - -1-1x

P1324 Programmable V/f freq. coord. 3 3 - -|-]x

P1325 Programmable V/f volt. coord. 3 3 |-|-[-Ix

P1333 Start frequency for FCC 3 — | x|[-]-

P1335 Slip compensation 2 X | x| x]x

P1336 Slip limit 2 x| x| x]|x

P1338 Resonance damping gain V/f 3 x | x| x|[x

P1340 Imax controller prop. gain 3 x | x| x|x

P1341 Imax controller integral time 3 x [ x[x[x

P1345 Imax controller prop. gain 3 X | x| x| X

P1346 Imax controller integral time 3 X | x [ x]x

P1350 Voltage soft start 3 X | x| x]|x
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6. STEUERUNG EINES KUBELAUFZUGS MIT DEM MICROMASTER 420

@ 6.1 Aufgabenstellung

Ein Kibelaufzug soll mit einem drehzahlveranderbaren Drehstromantrieb auf und ab gesteuert
werden kdnnen.

Der Drehstrom- Asynchronmotor wird tber einem MICROMASTER 420 - Frequenzumrichter
gesteuert. Eine SIMATIC S7-300 (CPU315-2DP) mit integrierter Profibus-DP Schnittstelle wird fur
die Steuerung des Kubelaufzugs mit Hilfe des MICROMASTER 420 - Frequenzumrichters
eingesetzt.

Der Kibelaufzug und das Bedienfeld sind wie folgt aufgebaut.

Steht der Wahlschalter Automatik/Tippen auf ,Automatik®, so kann durch kurzzeitiges Driicken der
Aufwarts- bzw. Abwarts- Taste der Transportbehalter nach oben bzw. nach unten gefahren werden.
Der Transportklbel fahrt so lange bis der jeweilige Endschalter (B4, bzw. B5) die Endlage meldet.
Durch Driicken der Halt-Taste kann die jeweilige Transportbewegung gestoppt werden.

Steht der Wahlschalter Automatik/Tippen auf ,Tippbetrieb®, so wird der Kiibelaufzug mit den Tastern
LAufwarts® und ,Abwarts” im Tippbetrieb betatigt, d.h. der Transportbehalter bewegt sich nur solange
wie die entsprechende Taste betatigt wird.

Bei der Aufwartsbewegung beschleunigt der Transportkibel bis zur Férdergeschwindigkeit. Erreicht
der Kiibel den Grenztaster B7 so wird die Bremsphase eingeleitet. Der Transportkiibel wird dadurch
auf eine niedrige Férdergeschwindigkeit abgebremst und fahrt solange mit niedriger
Geschwindigkeit weiter bis der Grenztaster B5 die obere Endlage meldet.

Bei der Abwartsbewegung beschleunigt der Transportkibel bis zur maximalen Geschwindigkeit.
Erreicht der Kiibel den Grenztaster B6 so wird der Transportkibel auf eine niedrige Geschwindigkeit
abgebremst und fahrt solange mit dieser Geschwindigkeit weiter bis der Grenztaster B4 die untere
Endlage meldet.
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6.2 Parametereinstellung am MICROMASTER 420
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Um einen ordnungsgemafen Transport mit dem Kibelaufzug zu gewahrleisten, miissen die
Parameter am MICROMASTER 420 eingestellt werden

Dabei sind folgende Vorgaben zu beachten.

- die Hochlaufzeit inkl. Verrundung bis zur max. Frequenz (50Hz) soll 10 Sekunden betragen

- die Ricklaufzeit inkl. Verrundung von max. Frequenz soll 15 Sekunden betragen

- die Anfangs- und Endverrundungszeiten fir Hoch- und Ricklauf betragen 3 Sekunden

- die Motorpotentiometer- Sollwert soll auf 5Hz eingestellt werden

- die Frequenz 2 fiir DIN2 soll 25Hz betragen (P1002, P0702)

- die Frequenz 3 fiir DINS soll 45Hz betragen (P1003, P0703)

- der Transportkibel wird Uber die Ein- Taste am Display nach oben gefahren

- der Transportkibel wird Uber die Ein- Taste am Display und DIN1 (Drehrichtungsumkehr) nach
unten gefahren

- am Display des Umrichters soll die Ausgangsfrequenz angezeigt werden

@ Testen Sie lhre Einstellungen indem Sie folgendermafien vorgehen.

Aufzug nach oben fahren:
- DIN2 einschalten
- Ein- Taste am Display betatigen
Der Motor lauft an und erreicht nach einer Zeit von 9 Sekunden die Forderfrequenz von 30Hz.
- Grenztaster B7 wird betatigt (DIN2 ausschalten)
Der Motor bremst innerhalb einer Zeit von 10,5 Sekunden auf die Festfrequenz von 5Hz ab.
- Grenztaster B5 wird betatigt (Aus- Taste am Display betatigen)
Der Motor stoppt nach einer Auslaufzeit von 4,5 Sekunden.
Aufzug nach unten fahren:
- DIN3 einschalten
- DIN1 einschalten
- Ein- Taste am Display betatigen
Der Motor lauft an und erreicht nach 10 Sekunden die max. Frequenz von 50Hz.
- Grenztaster B6 wird betatigt (DIN3 ausschalten)
Der Motor bremst innerhalb einer Zeit von 16,5 Sekunden auf die Festfrequenz von 5Hz ab.
- Grenztaster B4 wird betatigt (Aus- Taste am Display betatigen)

Der Motor stoppt nach einer Auslaufzeit von 4,5 Sekunden.

Hinweis
A Die richtigen Parametereinstellungen finden Sie im Anhang dieser Ausbildungsunterlage.
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7. PROFIBUS-MODUL MICROMASTER 4
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In unseren Ubungsbeispiel soll der Kiibelaufzug mit einer CPU315-2DP gesteuert werden.
Mit Hilfe des PROFIBUS-Moduls MICROMASTER 4 kann der MICROMASTER 420 (iber den

Profibus-DP angesteuert werden.
71 Merkmale des PROFIBUS-Moduls MICROMASTER 4

- Beibehaltung der Fahigkeit zum Zugriff auf den internen Parametersatz des Umrichters.

- Ermdglicht schnelle zyklische Kommunikation tber eine PROFIBUS-Verbindung.

- Kann mittels PROFIBUS-DP Protokoll bis zu 125 Umrichter steuern.

- Fir die offene Kommunikation in allen zutreffenden Punkten unter DIN 19245 Teil 3. Kann in
Verbindung mit anderen PROFIBUS-DP Peripheriegeraten auf dem seriellen Bus eingesetzt
werden.

- Die Ausgangsfrequenz (und somit Motordrehzahl) kann auf eine von fiinf Arten gesteuert
werden:

(1) Digitalfrequenz-Sollwert.

(2) Analogsollwert (Spannungs- oder Stromeingang).

(3) Motor-Potentiometer.

(4) Festfrequenz.

(5) Ferndatenubertragung Gber die PROFIBUS-Verbindung.

7.2 Richtlinien fiir den Zugriff tiber den PROFIBUS-DP

PROFIBUS-DP ist als Normentwurf in der EN50170 und in DIN 19245 Teil 3 festgeschrieben.
Der Datenaustausch mit den Modul MICROMASTER 4 erfolgt gemaf} den Festlegungen der
VDI/VDE-RIichtlinie 3689. Die Richtlinie legt fir die Antriebe die Nutzdatenstruktur fest, mit der ein
Master auf die Antriebs-Slaves zugreifen kann. Die Nutzdatenstruktur untergliedert sich in zwei

Bereiche, die in jedem Telegramm Ubertragen werden kénnen:

- Prozessdaten, d.h. Steuerworte und Sollwerte, bzw. Zustandsinformationen und Istwerte
- Parameterbereich zum Lesen/Schreiben von Parameterwerten, z.B. Auslesen von Stérungen,
sowie dem Auslesen von Informationen iber Eigenschaften eines Parameters

Die Struktur der Nutzdaten wird im PROFIBUS-Profil Drehzahlveranderbare Antriebe (VDI/VDE-
Richtlinie 3689) als Parameter-Prozessdaten-Objekte (PPO) bezeichnet. Es gibt fiinf PPO-Typen:
Nutzdaten ohne Parameterbereich mit zwei Worten oder sechs Worten Prozessdaten oder

Nutzdaten mit Parameterbereich und zwei, sechs oder zehn Worten Prozessdaten.
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7.3 PPO-Typen

Die Struktur der Nutzdaten wird im PROFIBUS-Profil ,Drehzahlveranderbare Antriebe“ als

Parameter-Prozessdaten Objekte (PPO) bezeichnet:

Es gibt Nutzdaten mit Parameterbereich (PKW) und Prozessdatenbereich (PZD) sowie Nutzdaten,

die nur aus Prozessdaten bestehen.
Der PPO-Typ wird bei der Parametrierung durch den PROFIBUS-DP-Master festgelegt.

Das PROFIBUS-Profil ,Drehzahlveranderbare Antriebe® definiert fiunf PPO-Typen.

PKW PzZD
PKE | IND PWE PzD1 | PZD2 |PZD |PZD |PZD |PZD |PZD |PZD |PZD |PZD1
STW1 | HSW | 3 4 5 6 7 8 9 0
ZSW1 | HIW
1. 2. 3. 4. 1. 2. ‘ 3. 4. 5. 6. 7. 8. 9. 10.
Wort | Wort | Wort | Wort | Wort | Wort | Wort | Wort | Wort | Wort | Wort | Wort | Wort | Wort
pro1l [ [ ] |
ppo2[ [ [ | [ [ [ [ |
PPO3 T 1
PPO4 [ [ [ [ ]
pros| [ [ | . [ r r [ [ [ |
PKW: Parameter-Kennung-Wert
PZD: ProzeBdaten
PKE: Parameter-Kennung
IND: Index
PWE: Parameter-Wert
STW1: Steuerwort 1
ZSW1: Zustandswort 1
HSW: Hauptsollwert
HIW: Hauptistwert
Parameter-Prozessdaten-Objekt (PPO-Typen)
Hinweis
Das PROFIBUS-Modul MICROMASTER 4 unterstitzt nur die PPO-Typen 1 und 3.
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7.4 Parameter des PROFIBUS-Moduls MICROMASTER 4

Beim Modul MICROMASTER 4 wird genau der gleiche grundlegende Parametersatz verwendet wie
beim Umrichter.

Parameter Inhalt

P0918 PROFIBUS-Adresse

P0O719 Prozessdaten Flhrungshoheit

P0700 Schnelle Auswahl Befehlsquelle

P1000 Schnelle Auswahl Frequenzsollwert
r2050 Prozessdaten Sollwertquelle (BICO)
P2051 Prozessdaten Istwerte (BICO)

P2041 Kommunikationsbaugruppen Funktionen

P2040 Prozessdaten Telegramm-Ausfallzeit

P0927 Anderungsquelle fiir die Parameter

r2054 Diagnose Kommunikationsbaugruppe (siehe Abschnitt 7.3)

Parameter P0918 (Profibus- Adresse)

Ist an den DIP Schaltern der Kommunikationsbaugruppe die Adresse 0 eingestellt
(Auslieferungszustand der Kommunikationsbaugruppe), dann ist die PROFIBUS- Adresse

Uber den Parameter "P0918" anderbar. Giltige Werte sind 1 bis 125 (Voreinstellung ist 3).

Ist an den DIP Schaltern eine glltige PROFIBUS- Adresse eingestellt, dann ist der Parameter
"P0918" nicht anderbar. In diesem Fall zeigt der Parameter "P0918" die an den DIP Schaltern
eingestellte PROFIBUS- Adresse an.

Die Funktion "Rlcksetzen der Umrichterparameter auf Werkseinstellung" setzt auch die PROFIBUS-
Adresse auf den Wert 3 zurlick, sofern sie GUber "P0918" eingestellt wurde.

Parameter P0719 (Prozessdaten- Fiihrungshoheit)

P0719 = 66!

Far einfache Anwendungen reicht eine Vorbelegung der Sollwertquelle mit Hilfe des Parameters
P0719 = 66. Damit wird das Steuerwort 1 und der Hauptsollwert von der PROFIBUS-
Optionsbaugruppe ibernommen.

Zustandswort 1 und Hauptistwert werden unabhangig vom Parameter P0719 Uber die PROFIBUS-
Optionsbaugruppe ausgegeben.

P0719 hat Prioritat gegentber "P0700" und "P1000".

Parameter P0700 und P1000 (Schnelle Auswahl)
Die schnelle Auswahl der Steuerwort- und Sollwertquelle geschieht mit den Parametern P0700

(Auswahl Befehlsquelle) und P1000 (Auswahl Frequenzsollwert).
Bei Nutzung der BICO- Technik mit "P700"/"P1000" muss P0719 = 0 sein.
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Parameter P0927 (Anderungsquelle fiir Parameter)

Mit diesem Parameter kann festgelegt werden, von welchen Quellen die Parameter
geandert werden kénnen.

Bit 0 PROFIBUS-DP 0: Nein
1: Ja

Bit 1 BOP 0: Nein
1: Ja

Bit 2 PC-Umrichter Montagesatz 0: Nein
(USS auf der BOP Schnittstelle) | 4. j5

Bit 3 Lokale RS 485 Schnittstelle 0: Nein
(Klemme 14/15 und USS) 1: Ja

Hinweis

Uber die Werkseinstellungen sind alle Bits auf 1 gesetzt, d.h. die Parameter kénnen von allen

Quellen geandert werden.

P0918 CB-Adresse Min: 0
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 3

P-Gruppe: COMM Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 65535

Stufe

Bestimmt die Adresse der Kommunikationsbaugruppe (CB) oder anderen Optionsmodule.

Fur die Festlegung der Busadresse stehen zwei Moglichkeiten zur Auswahl:
1 tber DIP-Schalter an dem PROFIBUS-Modul
2 Uber einen vom Anwender eingegebenen Wert

Hinweis:
Maégliche PROFIBUS-Einstellungen:
1..125
0, 126, 127 sind unzulassig.

Bei Verwendung eines PROFIBUS-Moduls gilt folgendes:
DIP-Schalter =0 Diein P0918 (CB-Adresse) definierte Adresse ist gultig

DIP-Schalter nicht =0 DIP-Schaltereinstellung hat Vorrang; DIP-Schalterstellung wird durch P0918

angezeigt.

P0700 Auswahl Befehlsquelle Min: 0
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 2

P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QcC. Ja Max: 6

Stufe

1

Wahlt die digitale Befehlsquelle aus.
Madgliche Einstellungen:
Werksseitige Voreinstellung
BOP (Tastatur)
Klemmenleiste
USS an BOP-Link
USS an COM-Link
CB an COM-Link

O hN=2O

Hinweis:

Bei Anderung dieses Parameters werden alle Einstellungen des ausgewahlten Elements auf die

Standardeinstellung zurlickgesetzt.

Beispiel:

Bei Anderung von 1 auf 2 werden alle Digitaleingénge auf die Standardeinstellungen zuriickgesetzt.
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P0719 Auswahl Befehls-/Sollwertquelle Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
i P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 66

Zentraler Schalter zur Auswah| der Steuerbefehlsquelle fur den Umrichter.

Zum Umschalten der Befehls- und Sollwertquelle zwischen frei programmierbaren BICO-Parametern und
festen Befehls-/Sollwertprofilen. Die Befehls- und die Sollwertquelle kénnen unabhangig voneinander

ausgewahlt werden.

Mit der Zehnerstelle wird die Befehlsquelle ausgewahlt, mit der Einheitenstelle die Sollwertquelle.

Die beiden Indizes dieses Parameters werden zum vor Ort/fernbedien Umschalten verwendet. Das vor
Ort/fernbedien Signal schaltet zwischen diesen beiden Einstellungen hin und her.

Die Standardeinstellung ist O fir den ersten Index (d. h. die normale Parametrierung ist aktiv).
Der zweite Index dient zur Steuerung Giber das BOP (d. h. bei Aktivierung des lokalen/fernen Signals erfolt

die Umschaltung zum BOP).
Mégliche Einstellungen:

0 Cmd=BICO Parameter
1 Cmd=BICO Parameter
2 Cmd=BICO Parameter
3 Cmd=BICO Parameter
4 Cmd=BICO Parameter
5 Cmd=BICO Parameter
6 Cmd=BICO Parameter

Sollwert = BICO Parameter
Sollwert = MOP Sollwert
Sollwert = Analog

Sollwert = Festfrequenz
Sollwert = USS BOP-Link
Sollwert = USS COM-Link
Sollwert = CB COM-Link

10 Cmd=BOP Sollwert = BICO Param
11 Cmd=BOP Sollwert = MOP Sollwert
12 Cmd=BOP Sollwert = Analog
13 Cmd=BOP Sollwert = Festfrequenz
15 Cmd=BOP Sollwert = USS BOP-Link
16 Cmd=BOP Sollwert = USS COM-Link
40 Cmd=USS BOP-Link Sollwert = BICO Parameter
41 Cmd=USS BOP-Link Sollwert = MOP Sollwert
42 Cmd=USS BOP-Link Sollwert = Analog
43 Cmd=USS BOP-Link Sollwert = Festfreg.
44 Cmd=USS BOP-Link Sollwert = USS BOP-Link
45 Cmd=USS BOP-Link Sollwert = USS COM-Link
46 Cmd=USS BOP-Link Sollwert = CB COM-Link
50 Cmd=USS COM-Link Sollwert = BICO Par.
51 Cmd=USS COM-Link Sollwert = MOP Sollwert
52 Cmd=USS COM-Link Sollwert = Analog
53 Cmd=USS COM-Link Sollwert = Festfrequenz
54 Cmd=USS COM-Link Sollwert = USS BOP-Link
55 Cmd=USS COM-Link Sollwert = USS COM-Link
60 Cmd=CB COM-Link Sollwert = BICO Parameter
61 Cmd=CB COM-Link Sollwert = MOP Sollwert
62 Cmd=CB COM-Link Sollwert = Analog
63 Cmd=CB COM-Link Sollwert = Festfrequenz
64 Cmd=CB COM.-Link Sollwert = USS BOP-Link
66 Cmd=CB COM-Link Sollwert = USS COM-Link
P0927 Parameter dnderbar liber Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 15 2
P-Gruppe: COMM Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 15
Gibt die Schnittstelle zum Andern von Parametern an.
Bitfelder:
Bit0O PROFIBUS / CB 0 NEIN
1 JA
BitO1l BOP 0 NEIN
1 JA
Bit02  USS an BOP-Link 0 NEIN
1 JA
Bit03  USS an COM-Link 0 NEIN
1 JA
Beispiel:
b --nn(Bits 0, 1, 2 und 3 gesetzt) auf Standardeinstellung bedeutet, dass Parameter Uber eine beliebige
Schnittstelle gedndert werden kénnen.
"b - -rn" (Bits 0, 1 und 3 gesetzt) bedeutet, dass Parameter Uber PROFIBUS/CB, BOP und USS an COM-
Link (RS485 USS), aber nicht Uber USS an BOP-Link (RS232) gedndert werden kénnen.
Details:

Die Beschreibung des bindren Anzeigeformates wird unter "Einfuhrung zu den MICROMASTER-

Systemparametern” erlautert.
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7.5 Installation des Profibus- Moduls MICROMASTER 4

e

Um das Profibus- Modul MICROMASTER 4 vorn am Umrichter anzubringen, muss erst das
Bedienoperator Panel entfernt werden. Danach die PROFIBUS- DP- Kommunikationsbaugruppe am
unteren Ende mit den beiden Fihrungshaken am Umrichter einfihren und am oberen Ende zum
Umrichter hinbewegen bis die Baugruppe einrastet. Das BOP kann jetzt auf dem Modul
MICROMASTER 4 aufgesteckt werden.

Hinweis
A Vor dem Anschlief3en bzw. Abklemmen des Profibus- Moduls MICROMASTER 4 muss der
Umrichter ausgeschaltet werden.

SIEMENS

MICROMASTER

WARNING! ACHTUNG! |
DANGEROUS VOLTAGES GEFAHRLICHE SPANNUNG
DISCHARGE TIME 5 MIN ENTLADEZEIT 5 MIN

—
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8. STEUERUNG DES KUBELAUFZUGS UBER DEN PROFIBUS-DP
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Damit der MICROMASTER 420 mit dem PROFIBUS-Modul MICROMASTER 4 angesteuert werden
kann, missen erst die Parameter im Umrichter eingestellt werden.

Aus der vorherigen Ubung kénnen die Parameter die das Fahrverhalten des Transportkiibels
beeinflussen beibehalten werden.

Folgende Einstellungen am MICROMASTER 420 mussen durchgeflihrt werden.

- Stellen Sie den Parameter der Zugriffstufe (P0003) auf 3 damit Sie auf die speziellen Profibus-
Parameter zugreifen kénnen.

- Die Auswahl der Befehlsquelle auf Cmd=CB COM-Link und der Sollwertquelle auf
Sollwert=USS COM-Link stellen.

- Die Slave-Adresse fir das PROFIBUS-Modul MICROMASTER 4 einstellen (Slave-Nr. 5).

Suchen Sie die endsprechenden Parameter aus und geben Sie die richtigen Werte ein.

Hinweis
Die richtigen Parametereinstellungen finden Sie im Anhang dieser Ausbildungsunterlage
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Zum Steuern des Kibelaufzugs mit der CPU315-2DP wird ein S7-Projekt erstellt. Die Vorgaben fir

das Steuerungsprogramm miuissen aus der Aufgabenstellung (Seite 35) ibernommen werden.

=i e

8.1 Neues Projekt anlegen

1. Das zentrale Werkzeug in STEP 7 ist der ,SIMATIC Manager’, der hier mit einem Doppelklick
aufgerufen wird.

]
SIMATIC Manager

2. STEP 7- Programme werden in Projekten verwaltet . Ein solches Projekt wird nun angelegt.

E SIMATIC Manager [_[OIx]
Zielsystern  Ansicht  Extrazs Fenster  Hilfe
Neu.. Ctrl+M

Azgistent Meues Projekt’..
Offren... Chrl+D
Wersion 1- Projekt offnen...

S57-Memaorny Card
WinLC-Dratei

Lizchen...
Beorganisieren...
Wenmalten,..

Archivieran...
Dearchivieren...

SEfE ETEET .
Sehnfttelder..
Drucker einrichten...

1 testtest [Projekt] -- d:\SiemenshStep?WS Fprojtesttest

2 Standard Library [Bibliathek] - D:%. . A\Step?S 7libs\Stdib30

3 Erreichbare Teilnehmer

AW azchstrale [Projekt] - d:hSiemenz\Step S 7projww aschstr

Beenden Alt+F4
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3. Dem Projekt wird nun der Name ,Kiibelaufzug’ gegeben.

Meu Ed I
Arwenderprojekte | Eibliuthekenl
M ame | Ablagepfad -
Abzchersarmichiung C:hSiemenshS PprofAbschery —
Abzchervamichiung_Vegla  C:A\SiemenzhS7profbibzche_4
Ahschersamichiung? C:hSiemenshS Pprofabsche_2
Abstabler_Wegla C:ASiemenszhS FprofuAbstable
Ampelsteusing C:hSiemenshS Fprofampelste
Ampelzteusring C:hSiemenzhS P proAmpels_1
analog_Freud C:ASiemenshS Fprojanalog_F
Analog_Meustadt C:hSiemenshS PpraihAnalog_M -
a| | »
M arne; Twp
[Kiibelaufzud [Projekt =]
Ablageort (Pfad) :
IE:'\Siemens'&S?prDi Drchsuchen... |
&bbrechen Hire |

4. Das Projektfenster wird erstellt.

QSIMATIE Manager - Kiibelaufzug

Datei Bearbeitenn  Einfligen Ziglzpstern  Ansicht Extraz  Fenster  Hilfe

Dlﬁ g? @l %II@ gl la_%l o |<KeinFiIter> jE %}%l@l El

Siemens\S 7proj\K_belauf
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8.2 SIMATIC 300 Station einfiigen und Hardware konfigurieren

1. SIMATIC 300 Station einfligen.

Q SIMATIC Manager - Kiubelaufzug
Datei Bearbeiten | Einfligen Zielswsterm  Ansicht  Extraz  Fenster  Hilfe
I £ Kein Filter »

O |ﬁ’|§?lﬁl B GIMATIC 400-5tatio

Subnetz »

Programm » 3 SIMATIC H-Station
ST , 4 SIMATIC F'I;-Statlnn
P , 5 Andere Station
M?:Sc-ftware 2 ESIMATIC 55

s 7 PG/PC

Sorntbmltatiels 8 SIMATIC OP

Euterme Huells..

2. Hardware Konfiguration &ffnen.

QSIHATIE Manager - Kubelaufzug

Datei Bearbeiten Einflioen Zielsystem  Ansicht  Extraz Fenster  Hilfe

0|82 % [E[2] dal [o = [ < Kein Fiter

=- kiibelaufzug Hardware

SIMATIC 30001)

Auf Hardware doppelklicken.
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3. Profilschiene auswahlen.

| HW Konfig - SIMATIC 300(1)
Station Bearbeiten Einfugen Zieleysterm  Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe

Dle-lm (% 8| mle| @il =@ 22 el
TN SIMATIC 300(1) (Konfiguration) - Kiibelaufzug M=l 3 I Har o
211 Profi: IStandard j

-3¢ PROFIEUSDP
B2 PROFIBUS-PA

{2 Metziibergang
D PS-300
=] (L RACK-300

==z |w ||~ ||| e ]o|r
-
[
a
—
[
=
=

==

{1 sM-200
SIMATIC 400

- []
4 | | LIJ [ SIMATIC PC Based Control 300/400
i SIMATIC PC Station
=0 v

Steckplatz B augruppe Eestellnunmmer Firmweare MPl-Adresze
1

m
r
~

R TN

4. Spannungsversorgungsbaugruppe PS 307 2A auf Platz 1 der Profilschiene setzen.

N SIMATIC 300(1] (K.onfiguration] - Kiibelaufzug M=l E3 I Hardw

FBrofil: I Standard j

=¥ PROFIBUSDP
2 PROFIBUS-PA
SIMATIC 300
a7
{3 cP-200
{3 CPU-300
{3 FM-300
{3 IM-300
{0 MT-EXTENSION
{1 Metziibergang

y
2
3
4
5
E
7
g
9
1
1

==

-
4| | »

SIMATIC 400
-l SIMATIC PC Based Cantrol 300/400

:I:I [0 UR -, SIMATIC PC Station

Steckplatz B augruppe Bestellnummer Firmware MPl-Adresse | E A | K. I

1 PS 307 24 EES7Y 307-1BA00-0440

2

3

4

5
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5. CPU315-2DP mit richtiger Bestellnummer und Versionsstand auf Platz 2 ziehen.

E{d:HW Konfig - SIMATIC 300(1])

Station Bearbeiten  Einfligen Zielsystern  Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe

Dlle-{ (3] & sila] ST %) vl

T SIMATIC 300(1) (Konfiguration] - Kiibelaufzug o [=] S I Harduw: q x
Brofil: |Standard j
1 W CROFIELS DP =]
2 % PROFIBUS P&
3 = SMATIC 300
; Eigenschaften - PROFIBUS Schnittstelle DP [R0/52.1) E 8 E;-SDU
g =23 CPU-300
= Allgemein  Paremeter | -0 CPU 312 1FM
[ ) = ) ) L - CPU 3120
s F e
10 7. CPU 3130
1 - CPU M3C2 0P
{7 CPU 31302 PP
) (3 cPu 314
Qe -0 CPU 314 1FM
e - CPU 31402 DP
. = ]—I 7] CPU 31402 PP
J— Eigenschaften.. | o D CPU 315
- =3 CPU 315-2 0P
:I:l [0 UR &I . -[B) BES7 315-24FN004B0
8] BES7 315-20F01-0480
Sl ]£ | B eEST 15-24F02-0480
= B[] BEST F15-24F03-0480
| g @i
| g & w11
| g & 12
— - - : BES7 315-24F52-0480
oS m M g . @[] BES7 F15-24FE3-04B0
T T T T T T -7 TP ATR
6. Neues PROFIBUS- Netz anwahlen.
Eigenzchaften - Meuesz Subnetz PROFIBUS
Allgernein I Netzeinstellungenl
Mame: FROFIELIS(1]
S7-Subnetz-0: IEIEE'EI = IEIEIEI4
Praojektpfad: IKi_jbE|auf2ug
Speichernort - -
des Projekts: IE:'\Slemens'\.S ZprojiE_belauf
Autar; I
Erstellt am; 13.03.2002 130612
Suletzt geandert am; 13.03.2002 13:.06:12
E.ommentar; ;I
| |
Abbrechen | Hile |
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Allgemein  Farameter |

Adresse; i -

Hiochste Adresze: 126
Ubertragungsgeschwindigkeit: 1.5 Mbit's

Subnetz;

7. Eingefugtes PROFIBUS- Netz auswahlen und PROFIBUS- Adresse 10 eingeben.

Eigenschaften - PROFIBUS Schnittstelle DP [R0/52.1)

--- hicht vernetzt ---
PROFIBELST]

Mew... |

Eigenzchaften... |

Loschen |

Abbrechen Hilfe

Mit OK Eingaben tibernehmen.

8. Die CPU315-2DP wird auf Platz 2 eingetragen und das PROFIBUS- Netz angeflgt.

- R

T SIMATIC 300(1) (Konfiguration] - Kiibelaufzug H=1E3 I Hardware K.atalog

Prafil: I Standard

PROFIBUS[1): DP-Mastersystem (1) %? PROFIBUS-DP

2 [ CPU 3152DP J

w2 || oF

==

1 |

2 PROFIBUS P4
SIMATIC 200

f-(] C7

&3 CP-300

=3 CPU-300

B3 CPU 312 IFM
&3 CPU 3120
B3 CPU 313
-3 CPU 313C

+-( CPU 314
- CPU 314 1FM

. {0 CPU 314C-20P
_’l_l &0 CPU 31402 PP
&0 CPU 315

:Iﬂ [0) UR

Steckplatz Baugruppe Bestellnummer

=1 CPU 3152 DF
- [B] BES7 315-24F00-0480

-8 BEST 315-24F01-04B0

Firmware | MPl-4dresse

m

b

-~
I__

1 PS 307 24 EES7 307-1BA00-0AA0

-8 SEST 315-24F02-04B0
EES7 315-24F03-04B0

2 CPU 315-2 DP GES7 315-2AF03-0AB0

-1 2 B vi0

7 bF

HES I Wi

& 1.z

] EES7 315-24F82-04B0

|| 4= |

(] BES7 315-24F8304B0
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9. Digitale Eingabebaugruppe mit 16 Eingangen auf Platz 4 einsetzen.

PS 307 24 PROFIBUS(1): DP-Mastersystern (1]
2 CPU 315-2 DP J
A
3
4
5
E
7
g
]
10
11

Sk 321 DI BwACT 204230
Shd 321 DI BrACT 200

S 321 DI EwaCT 200

Sk 321 DI E=DC24Y

SM 321 DI ExDC24Y

Sk 321 DI ExDC24Y

Sk 321 DITE=DC24Y

SM 321 DIE:DC24Y

S 321 DIT16ExDC2
E DI1E

S 321 DITE=DC24Y. Alarm
Shd 321 DI B=DC48-125Y
S 321 DI32eaC1 200

P AT R e

-
< | 3

:Iﬂ @ UR

Steckplatz Baugruppe Bestellnurnmer Firmware MPl-&dresse
1 PS5 307 24 BES7 307-1BADD-0A40
2 CPU 315-2 DP GES7 315-2AF03-0AB0 W11 2
3 2 HEF

m
s
7

D ExDC24Y EES7 321-1EHO0-0AA0 0.1

|| o] |y

10. Digitale Ausgabebaugruppe mit 16 Ausgangen auf Platz 5 setzen.

Ml SIMATIC 300(1] (Konfiguration] - Kiibelaufzug Hi=l &3 I H

Prafil: I Standard |

PS5 307 24 PROFIBLS(1): DP-Mastersystem [1] -0 RACK-300 4
CPU 315-2 DP J =0 5M-300
{3 A1-300

SM 322 DOTERACT 2000 58

SM 322 DO1ERACT 200 58

SH 322 DO16=ACT 2002300V 1A
SM 322 DO1EDC24Y /0 B

SM 322 DO1EDC24Y /0 R,

==

SM 322 DO16xRel ACT200
SM 322 DO16xRel AC120/230,
SM 322 DO32RACT 200 A48

SM 322 DO32DC24Y /0 R,

SM 322 DO4:DC1SY/20ma, Ex

—
4 | »

:I:l o) UR

M 322 DO44DC24v/10ms, E
Steckplatz B augruppe B estellnummer Firrrwware MPl-&diesse | E A | K I oM 322 DDB:ACT 20!230\”1;
1 PS 307 24 BES7 307-1BA00-0440 e
2 CPU 3152 DP 6ES7 315-2AF03-0ABD Vi1 2 oM 327 DO /24,
2 & B SM 322 DOGRAC230V /24,
g Sh 322 DOBADC24v/0 56
4 [{ Diesoczay GES7 321-1BHO0-0440 0.1 SM 322 DOBDC24Y AL 54,
5 [{ DOtE-DC24v/054 BES7 322-1BHO0-0840 4.5 S 322 DOGDC24 /2
E Sh 322 DOBDC24V/24
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11. Aus dem PROFIBUS-DP Ordner unter SIMOVERT den MICROMASTER 4 auswahlen und auf
das PROFIBUS- Netz ziehen. PROFIBUS- Adresse 5 eingeben und mit OK bestatigen.

E“] Station Bearbeiten Einfligen Zielsystem Ansicht. Estrss Fenster Hilfe

Dle[s-8 %) &l sl DB % x|

| Eretc [standard
1 PS 307 24 PROFIBUS[1): DP-Mastersystern [1] L ET 2004
2 CPU 315-2 DP | e
Ve oF rﬂu Funktionsbaugruppen
;‘ iz} (:_I IDENT
: DITEDC28Y Eg i
5 DOTERDC24Y/0.54 ,J B hlorde
Lol =+=L meipongnten
s Eigenschaften - PROFIBUS Schnittstelle MICROMASTER 4 [ x|
g Allgemein  Parameter | St
3 M
10 Adresse: IE 'l IE
11
G
- RT
Ubertragungsgeschwindigkeit: 1.5 Mbits
FELDGERATE
Subnetz; lebe
— hicht vermetzt e IMOVERT

MICROMASTER 4

4| | Eigenschaften. .. | [@ Universalmadul

= - [d 4PRwW, 2F2D [PROT)
=0 UR Lasziin I ~[§ 0Prw. 2FZD (PPD 3)
- [4 4PRw, 4FZD
Steckplatz Bauarppe Best [d oPkw. 4F2ZD
1 PS5 307 24 EESTY
2 CPU 3152 DF |6ES: e
X OF way
: |
4 DIExDC24y EESY ltsysteme
5 DO16xDC24Y A0.54 BES7 Ml M patible Profibus-DF-Slaves
E BT ToTTe
7 - SIMATIC 300
g SIMATIC 400
] SIMATIC PC Based Control 200,400
10 -2 SIMATIC PC Station

12. PPO-Typ 3 auswahlen und auf Steckplatz 0 des MICO/MIDI/COMBIMASTER ziehen.

Eﬂ] Station Bearbeiten Einflgen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hife = | B

D[22 % & o] djhl Do 28 W

PS 307 A
CPU 3
o

DI1ExDI
DO1ExC

| Suchen: ﬂﬂ

Profit  |Standard B

+-(_] SIMODRIVE ~
+- SIMOREG
-1 SIMOVERT
+ @ MASTERDRIVES CB1
+ ﬁ MASTERDRIVES/DC MASTI
e - @ MICROMASTER 4
B Universalmodul
Standard Telegram 1
2FZ0 [PPO 1)

FROFIBUS[1]: DP-Mastersystem [1]

. 4 FZD whale co
., 4 P20 word con
. 4 P20 whale co
. 4 PZD word con
- b 430/440 anly: F2D

gjﬁl [B] MICROMASTER 4 4 PKwW, BFZD (PPO 2)

Steckplatz DP-Kennung Bestellhurmmer / Bezeichnung (St P s ' i EKW 9 E? v}...ohrhdﬂc?ﬁ b

0 0 0PKW, 2PZD (PFO 3 £ >

7 Sy =* TARY SRR PRGOS P P £,

> £
Einfiigen maglich find
Hinweis

Dem MICROMASTER 420 werden je 4 Byte Prozessdaten fur das Auftragstelegramm (Ausgange
der CPU) bzw. Antworttelegramm (Eingange der CPU) zugeordnet.
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Hardwarekonfiguration Speichern/Ubersetzen und in die CPU315-2DP laden.

D ||~

% & el silal B %2 )

! Suchen: it thi

Frafit | Standard =l

+-_] SIMODRIVE P
==ai0REG

DI1ExDI( LadOVERT
DO1EC ) MASTERDRIVES CB1
FIAEEE M&STERDRIVES /DT MASTI
. Steckplatz MICROMASTER 4
7 ’ Uriversalmodul
Standard Telegram 1
4P, 2PZD [PPO1)
OPKw, 2FZD [FPOD 3]
4 PIW, 4 PZD whale co
4 PIW, 4 FZD word con
OPKw, 4 FZ0 whole oo
OPEMW, 4 FZD word con
- Mb4430/440 anly: F20

ﬂ!l (5] MICROMASTER 4 4PKw, BFZD [FPO 2)
4 PEW, BFZD ward con

Steckplatz DP-Kennung AEEoapen | Hife | SEE .HHH,}

FROFIBUS[1): DP-Mastersystem (1)

PS 307 A

ARG

Trager

Bauguppe
i] 2

CFL

£

T T T T T T m e e e |

a 1 a
7 Ly NI, Tl e | PR | £
2 [

Dricken Sie F1, um Hilfe zu erhalken,

Nach dem Laden in die CPU315-2DP kann das Konfigurations-Programm geschlossen werden.

Hinweis

Vor dem Laden der Hardwarekonfiguration sollte die PROFIBUS- Verbindung zwischen der
CPU315-2DP und dem MICROMASTER 420 hergestellt sein.

Die CPU315-2DP zeigt einen Fehler an, wenn der zugewiesene PROFIBUS- Slave (5) nicht

angeschlossen ist.
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8.3

e

Zuordnung der Prozessdaten fiir den MICROMASTER 420

Mit den Prozessdaten konnen Steuerworte und Sollwerte (Master _ Umrichter)

bzw. Zustandsworte und Istwerte (Umrichter _ Master) libertragen werden.

Der Aufbau des PZD- Bereiches ist in der Reihenfolge seiner Elemente (Worte) immer gleich.

PZD1 PZD2
Auftragstelegramm Steuerwort Hauptsollwert
(Master _ Slave) (STW) (HSW)
Antworttelegramm (Geréate) Zustandswort Hauptistwert
(Slave _ Master) (ZSW) (HIw)

8.3.1 Das Steuerwort (STW)
Master -> Slave
STW | HSW |
Bit Nr. 15 14 13 12 11 10 9 8 76 543 210
Bit | Wert | Bedeutung Bemerkungen
0 1 EIN Versetzt den Umrichter in den Zustand "Betriebsbereit",
Drehrichtung muss Uber Bit 11 definiert werden
0 AUS1 Stillsetzen, Ricklauf an der HLG-Rampe, Impulssperre bei f<fyi,
1 1 Betriebsbedingung -
0 AUS2 Sofortige Impulssperre, Antriebe trudelt aus
2 1 Betriebsbedingung -
0 AUS3 Schnellhalt: Stillsetzen mit kiirzester Rucklaufzeit
3 1 Betrieb freigeben Regelung und Wechselrichterimpulse sind freigebeben
0 Betrieb sperren Regelung und Wechselrichterimpulse sind gesperrt
4 1 Betriebsbedingung -
0 Hochlaufgeber sperren Ausgang des HLG wird auf 0 gesetzt (schnellstmégliches
Abbremsen), Umrichter bleibt im EIN-Zustand
5 1 Hochlaufgeber freigeben -
0 Hochlaufgeber anhalten Einfrieren des aktuellen vom HLG vorgegebenen Sollwertes.
6 1 Sollwert freigeben Angewahlter Wert am Eingang des HLG wird eingeschaltet.
0 Sollwert sperren Angewahlter Wert am Eingang des HLG wird zu O gesetzt.
7 1 Stdrung quittieren Stérung wird bei positiver Flanke quittiert, Umrichter geht danach in
"Einschaltsperre”
0 keine Bedeutung
8 1 Tippen rechts
0
9 1 Tippen links
0
10 1 Sollwerte giltig Master Ubertragt glltige Sollwerte
0 Sollwerte unglltig
11 1 Sollwert Invertierung Motor dreht links herum bei positivem Saollwert
0 keine Sollwert Invertierung Motor dreht rechts herum bei positivem Sollwert
12 - nicht verwendet
13 1 Motorpoti rauf
0
14 1 Motorpoti runter
0
15 - - nichtverwendet
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8.3.2 Das Zustandswort (ZSW)

i
Slave -> Master
| ZSW | HIiw
Bit Nr. 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 21 0
Bit | Wert | Bedeutung Bemerkungen
0 1 Einschaltbereit Stromversorgung eingeschaltet, Elektronik initialisiert, Impulse
gesperrt
0 Nicht einschaltbereit
1 Betriebsbereit (siehe Steuerwort Bit 0)
Umrichter ist eingeschaltet (EIN-Befehl steht an), keine Stérung
liegt vor. Umrichter kann mit Befehl "Betrieb freigeben" anlaufen.
0 Nicht betriebsbereit Ursachen: kein EIN-Befehl, Stérung, AUS2 oder AUS3-Befehl,
Einschaltsperre
2 1 Betrieb freigegeben siehe Steuerwort Bit 3
0 Betrieb gesperrt
3 1 Stérung liegt vor Stérung siehe Stérparameter r0947 etc.
Antrieb gestért und dadurch auBBer Betrieb, geht nach erfolgreicher
Fehlerbehebung und Quittierung in Einschaltsperre.
0 -
4 1 -
0 AUS2 Befehl steht an siehe Steuerwort Bit 1
5 1 -
0 AUS3-Befehl steht an siehe Steuerwort Bit 2
6 1 Einschaltsperre Wiedereinschalten nur durch AUS1 und anschlieBend EIN
0 Keine Einschaltsperre
7 1 Warnung liegt vor Warnung siehe Warnungsparameter r2110.
Antrieb weiter in Betrieb.
0 -
8 1 keine Soll-/Istwertabweichung | Soll-/Istwertabweichung im Toleranzbereich
0 Soll-/Istwertabweichung
9 1 Flhrung gefordert Der Master wird aufgefordert, die Fihrung zu Ubernehmen.
0 Betrieb vor Ort Der Master hat keine Fuhrungshoheit.
10 1 f erreicht Umrichterausgangsfrequenz ist gréBer oder gleich der
Maximalfrequenz
0 f unterschritten
11 1
0 Warnung: Motor an
Stromgrenze
12 1 Signal kann zum Steuern einer Haltebremse verwendet werden.
0 Motor Haltebremse
13 1 Motordaten lassen auf Uberlastung schlieBen
0 Motor Uberlast
14 1 Rechtslauf
0 Linkslauf
15 1 z.B. Strom oder Temperatur
0 Umricher Uberlast
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8.3.3 Der Hauptsollwert (HSW)

Master -> Slave
STW | HSW

Bit Nr. 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

Der Hauptsollwert ist ein 16 Bit - Wort, in dem der geforderte Frequenzsollwert zum Umrichter
Ubertragen wird.

Der Sollwert wird als vorzeichenlose Grofe als ganze Zahl (0 bis 32767) Ubertragen. Der Wert
16384 (4000 Hex) entspricht 100%. Der Wert wird bis zur 4-fachen Nennfrequenz P1082 akzeptiert.

Mittels des Parameters P1082 wird der Wert 100% auf eine Anlagenfrequenz normiert. In diesem
Parameter wird der Frequenzwert eingetragen, welchem ein Sollwert von 100% uber die serielle
Schnittstelle entsprechen soll. Sollwerte > 100% werden im Umrichter nicht begrenzt.

Die Ausgangsfrequenz des Umrichters berechnet sich wie folgt:

f=(HSW x P1082)/16384

8.3.4 Der Hauptistwert (HIW)

Slave -> Master
\ ZSW \ HIW

Bit Nr. 15 14 13 12 11 10 98 76 54 3 210

Der Hauptistwert ist ein 16-Bit-Wort, durch das der tatsachliche Frequenzausgang des Umrichters
Ubertragen wird. Die Normierung dieses Wertes entspricht der des Sollwertes.

8.3.5 Telegramm-Ausfallzeit

Der PROFIBUS-DP-Master bergibt dem PROFIBUS- Modul bei der Verbindungsaufnahme einen
Wert fur die Ansprechiberwachung t wb. Abhéngig vom ubergebenen Wert ist die
Ansprechiberwachung im Gerat aktiviert oder deaktiviert. Bei aktivierter Ansprechiiberwachung
Uberwacht der MICROMASTER 4 den Telegrammverkehr mit dem PROFIBUS-DP-Master. Wenn
die Uberwachungszeit ablauft und der Umrichter Giber die PROFIBUS-Verbindung bedient wird, wird
der Umrichter ausgeldst und eine Fehlermeldung angezeigt.

‘ Ansprechiiberwachung tWD ‘

Ja (Wert > 0) Nein (Wert = 0)
\ [ I I [ |
CPU (AG) IM308B/C in SIMATIC CPU (AG) IM308B/C in SIMATIC
in STOP STOP Netz AUS in STOP STOP Netz AUS
\ | | | | [
Umrichter wird Umrichter wird Umrichter wird Umrichter lauft Umrichter wird Unmrichter lauft
sofort ausgelost. sofort ausgelost sofort ausgelost mit zuletzt sofort ausgelost. mit zuletzt
und mit FO30 und mit FO30 empfangenen empfangenen
angezeigt. angezeigt. Nutzdaten weiter. Nutzdaten wesiter.
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8.3.6 Anordnung des Auftragstelegramms im Doppelwortformat

Das Auftragstelegramm wird im Doppelwortformat an den MICROMASTER 420 gesendet.
Die Anordnung der Bits kann aus der Tabelle enthommen werden.

Steuerwort Hauptsollwert
1514 [13 [12 11 |10 5(a(3]2|1]0]15]14[13[12|11|10]|9|8|7|6|5]4|3|2]1]0
PAB 256 PAB 257 PAB 258 PAB 259
7/6(5(4|3|2 5(4(3|2(1]/0|7|6|5]4[3|2|1]0|7|6|5|4|3|2|1]|0

8.3.7 Anordnung des Antworttelegramms im Doppelwortformat

Das Antworttelegramm wird im Doppelwortformat von den MICROMASTER 420 zuriickgesendet.

Die Anordnung der Bits kann aus der Tabelle entnommen werden.

Ausgabestand: 01/2010

Zustandswort Hauptistwert
1514 (1312|1110 5(4|3(2[1]|0[15[14[13|12[11[10|9|8|7|6|5|4 2(1|0
PEB 256 PEB 257 PEB 258 PEB 259

7165432 5|4(3|2{1|0|7|6|5|4|3|2|1|0(|7|6|5|4 2|111|0
Hinweis

Im Steuerungsprogramm des Kibelaufzuges wird fiir das Auftragstelegramm und fir das
Antworttelegramm je ein Datenbaustein verwendet.
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@ 8.4 Zuordnungsliste und Symboltabelle

Fir das Bedienfeld und den Grenztastern des Aufzugs wird folgende Zuordnung getroffen:

E0.0 Schalter Automatik/Tippbetrieb

EO0.1 Taster Aufwarts (SchlielRer)

E0.2 Taster Abwarts (Schliel3er)

E0.3 Taster Halt (Offner)

E0.4 Grenztaster B4 fiir Aufzug ist unten (Offner)
EO0.5 Grenztaster B5 fiir Aufzug ist oben (Offner)
EOQ.6 Grenztaster B6 fiir Bremsphase unten (Offner)
EO.7 Grenztaster B7 fiir Bremsphase oben (Offner)

— Automatik

E

— Tipphetrieb | .-

1. Offnen Sie durch Doppelklicken auf Symbole die Symboltabelle.

) SIMATIC Manager - [Kibelaufzug420_Teill - D:\0_S7 Projekte! -0 x|
%Datei Bearbeiten  Einfligen Zielsystem Ansicht  Extras Fenster  Hilfe _Iﬁllﬂ
Dw 226 & 2R dal[o 2| %[5 52 | ® |[Kenften

E-% Kiibelaufzugd20 Teill | ) Huellen [£H Bausteine
=8 SIMATIC 30001)
= cru 3s20P
=-{z5] 57-Pragramm(1]

Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten. |CP561 WMPD 4
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2. Geben Sie in Ihren Projekt folgende Symboltabelle ein.

Symbal Sdresse £ | Datertyp Kommentar

Stewern_Umrichter DB 20 DB 20 Datenbaustein fir Daten zum Umrichter =enden
Zustand_Umrichter 0B DB 2 Datenbaustein far Daten wom Umrichter lesen
At Tigpp E 0.a BOOL Wighlzchatter flr AutomatikiTippbetriel (Auto=1)
Autwedits E 0. BOOL Autwdrts-Tazste (Schlieizer)

Abwedrts E 02 BOOL AbvErtz-Taste (Schlielzer)

Hailt E 0.3 BOOL Halt-Taste (Sffner)

B4_unten E 0.4 BOOL Endschatter &ufzug unten (Sfner)

B5_oben E 05 BOOL Endschatter &uizug oben (Sffner)
BE_Slowlnten E 06 BOOL Geber Slowe an der unteren Endlage (Sffner)
BY _SlowOben E 0.7 BOOL Geber Slowe an der oberen Endlage [Sffner)
Sp_SloweAuf hd o.a BOOL Speicher Slowe aufwirts

Sp_Slowe b hd 0. BOOL Speicher Slow abaw s

h_Autwedtts M Y00 BOOL Merker fir Aufzug nach oben

h_Abaedtts Mo 701 BOOL Merker fir Aufzug nach unten

Sp-Ab Mo T BOOL =peicher fir nach urten fahren

Sp-auf M2 BOOL Speicher fir nach oben fahren

3. Speichern Sie die Symboltabelle ab und schlieRen Sie den Symbolik-Editor.
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8.5 Datenbaustein fiir das Auftragstelegramm erstellen

1. Markieren Sie den Ordner Bausteine und fiigen Sie einen Datenbaustein ein.

ESIMATIC Manager - Kiibelaufzug

Datei  Bearbeiten | Einfiigen  Zielsystern  Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe

nlEE [ < Kein Fiter > 19| Bla w2

Subnets
Eregratim

S-Eaftare

tein 1 Organizationsbaustein
A F-Sattinare 2 Funktionsbaustein
3 Funktion
4 Datenbausztein
5 Datentyp
B % ariablentabelle

Sumbeltahele
Exterme Huele.,

- kiibelaufzug

=l SIMATIC 300(1)
=-[§ crums20p
El-{z1] S7-Programm(1]

2. Geben Sie bei Name ,DB20“ ein.

Eigenzchaften - Datenbaustein Ed |

Aligemein - Teil 1 | Allgemein - Teil 2| Aufrufe | Attibute |

Name und Typ: [DB20 | Global-DE =1 =
Sumbolizcher Mame: I
Symbolkommentar; I
Erstellzprache: I DB j
Projektpfad: I
Speicherort des Projekts: IE:'xSiemens'xS?prDi'xK_l:-elauf
Code S chnittstelle
Erstellt am: 13.03.2002 21:48:09
Zuletzt geandert anm; 13.03.2002 21:42:09 13032002 21:48:09
k.ammentar; :I

[ |
fbbrechen | Hite |
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3. Geben Sie den Datenbaustein DB20 ein.

® DB20 - Kiibelaufzug420_Teil2ASIMATIC 300[1ACPU 315-2 DP M= E
Ndresse Hame Typ Anfangswert Eomment ar
0.0 STRUCT
+0.0| |Tipprechts_keinTipp BOOL FALZE
+0.1| |Tipplinks_keinTipp BOOL FALSE
+0.2( |PZD]Ja PiDnein BOOL TRUE
+0.3| |Rechts_Links EOOL FALZE
+0.4| |Bitl2frei BOOL FALSE
+0.5| [Bitl3frei BOOL FALSE
+0.6| |Bitldfrei BOOL FAL3E
+0.7| |Bitl5freil BOOL FALSE
+1.0| |Ein_du=sl BOOL FALSE
+1.1| |Betr_Ausz BOOL TRUE
+1.2| |Bert_Aus3i BOOL TRUE
+1.3| |BetrFreigeben Sperren (EOOL TRUE
+1.4| |Betr_Hachsperre BOOL TRUE
+1.5| |Hochfrei_Hochhalt BOOL TRUE
+1.6( |Sollfrei_Sollsperren |(EOOL TRUE
+1.7| |[Juittieren BOOL FALSE
+2.0| |Hauptsollwert INT 1]
=4.0 END_STEUCT
=
|
8.6 Datenbaustein fiir das Antworttelegramm erstellen
Erstellen Sie den Datenbaustein DB21 und geben Sie die Werte ein.
m DB21 -- KubelaufzughSIMATIC 300{1]ACPU 315-2 DP H=] E3
Adresse (Hame T¥p Anfangswert Kommentar
g, STRUCT
+0.0[ |BitEfred EOOL FALSE
+0.1| |Fuehrung_gefordert BOOL FalLsE
+0.2| |Frequenz_erreicht BOOL FAaLSE
+0.3| |Bitilfreid BOOL FALSE
+0.4| |Biti2fred EOOL FALSE
+0.58] |Bitl3frei EOOL FALSE
+0.6| |Rechts_Links BOOL FALSE
+0.7| |Bit15freid BOOL FALSE
+1.0| |Einschaltbereit BOOL FALSE
+1.1| |Betriebsbereit BOOL FALSE
+1.2| |BetrFreigeben_sperren BOOL FalLsSE
+1.3]| |Stoerung BOOL FALSE
+1.4| |Keinaus2 EQOL FALSE
+1.5] |Keinfus3 EOOL FALSE
+1.6| |Einschaltsperre BOOL FalLsSE
+1.7| |Warnung BOOL FALSE
+2.0| |Hauptistwert INT o]
=4.0 END_STRUCT
‘ N
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8.7 Funktion FC10 zur Steuerung des Kiibelaufzugs erstellen

Erstellen Sie einen FC10 und geben Sie die folgenden Netzwerke ein.

FC10 : Ehbelaufzugy

m: Kibelaufzuy nach cben fahren

=1
"Sp-Ah" —|
"Halt" =) "ap-Aug”
SR
"BS_oben" =} TAufwarts"” —3a
»=1
"Auto,/Tipp™ = R 01—
&
TAULWArtTs" —
TAutoTipp™ =3
"Halt"™ —
"B5i_oben" — M _bufwrares”
"M_Ahwarts" =0 - 1
Hetzwerk 2 : Fordergeschwindigkeit
e
"M Aufrarta” —
MOWE "iteuern
TSp_Slowhuf” = —EN Tmrichter™.
00T —Hauptsollwert
10000 — INn
ENO [~
Hetzwerk 3 : Eremsphase ohen
&
"BE7_Slowlben™ =}
TZustand "3p_3lowhuf”
Turichter'. SR
Fechts_Links — 1
MOWE "3teuern
"BS_oben” =0{R 0 —EN Mmrichter™.
00T —Hauptsollwert
1000 —IN
ENO [~
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Hetzwerk 4 : dufzuy nach unten fahren

- =K |
"ep-Auf" —
"Halt™ =3 " Gp- Ak
13
"B4 unten” =3 "abydrts” — %
==1
Tinto/Tipp™ =0 E —
=3
TAhWAT £ ——
TaatoTipp™ =3
"Halt" —
"B4 unten” —— "M _Abwarcs”
"M_Aufwarts”T = —
"Hteuern
Tmrichter™.
Rechts Links
Hetzwerk 5 : maximale Geschwindigkeit
-3
"M_abwArts" —
MOVE "Eteuern
"Ep_Slowkh™ =) —EN Tnrichter”.
0UT =Hauptsollwert
16354 — 1IN
ENO—
Hetzwerk 6 : Eremsphase unten
=
"E6_3lowlhnten” =3
"Iustand "ip_ Slowdb"
Tmrichter™. SR
Rechts_Links =) —3
MOVE "Hteuern
"B4d_unten”™ =R Q p——{EN Unrichter™.
OUT =Hauptsollwert
1000 —IN
ENO —
Hetzwerk 1 : Eibelaufzug Start/Stop
"Ateuern
=1 Tmrichter”.
"M Aufwiarts" — Ein dusl
"M _AbWArts" =—
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8.9 Organisationsbaustein OB1 zur Steuerung des Kiibelaufzugs erstellen

Geben Sie folgende Netzwerke im OB1 ein.

0Bl : "Main Program 3weep (Cycle)™

:&I;E;w;gr‘k“];:: Zustandsdaten wom Umrichter einlesen und im DEZ1 speichern

MOWE
. —EN OUT ~=DE=1.DEDO
PED256 —IN ENC [~

Hetzwerk 2? : Steuerungsprogranm aufrufen

FC10

. —|EN ENO |-

Hetzwerk 3: Steuerdaten wom DEZ0 zum Unrichter senden

hMOWE
. —EN OUT ~PAD 256
DEzZ0.DEDO — IN ENO [~

8.10  Bausteine zur Steuerung des Kiibelaufzugs in die CPU 315-2DP laden

Markieren Sie den Ordner Bausteine und laden Sie diese in die CPU315-2DP.

QSIMATIC Manager - Kubelaufzug

Datei Bearbeiten  Einflgen  Zielsystern  Ansicht  Egtraz Fenster  Hilfe

D|c2(82|7] & || il [o 25| 2of%- [ < Kein Fiter > =1 %] »2|

ubelaufzug -- C:\Siemens\S 7prof\K_belauf

Kiibelaufzug Systemdaten o OB
-l SIMATIC 300(1) i DB

o[ cru 3152 0P
[=-{zz] 57-Programm(1]

Nach dem Ubertragen der Bausteine kann das Programm getestet werden.
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9.

=i e

PARAMETERANDERUNG IM MICROMASTER 420 UBER DEN PROFIBUS-DP

Bei dem Kibelaufzug wurde festgestellt, dass je nach Gewicht des Transportguts das Fahrverhalten
des Transportkiibels verandert werden muss. Uber das Steuerungsprogramm sollen nun auch die
Parameter des MICROMASTER 420 verandert werden.

Damit nicht nur die Prozessdaten (PZD) sondern auch Parameter-Kenn-Werte (PKW) geandert
werden kénnen, sind folgende Arbeitsschritte durchzufiihren.

9.1 Parameter im MICROMASTER 420 dndern

Der MICROMASTER 420 sollte auf eine Parameteranderung nur iber den PROFIBUS-DP gestellt
werden d.h. Parameter P0927 = 1 einstellen. Dadurch ist mit dem BOP keine Parameteranderung
am MICROMASTER 420 mehr moglich (erst P0927 auf 2 oder auf 15 (Werkseinstellung)
zurlickstellen).

9.2 PPO-Typ dndern
In der Hardwarekonfiguration muss beim MICROMASTER 4 der PPO- TYP 1 gewahlt werden.

Speichern und (ibersetzen Sie die Anderungen. Laden Sie die Hardwarekonfiguration in die
Steuerung. SchlieRen Sie das Programm fiir die Hardwarekonfiguration.

lm] Station Eearbeiten  Einfiigen Zielsystem Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe = |5

D|e|e-® % & e dnjdl (@O 2w

T | Sucher ot thi
FROFIEUS[1). DP-Mastersystem (1)
FS 307 A i Profi:  |Standard Rd|
CPU 3
- @[5 MICRO +{(1 SIMODRIVE o

+- (] SIMOREG

DHEDI A= = (3 SIMOVERT
; DOTEAL - @ MASTERDRIVES CE1
+ @ MASTERDRIVES/DC MAST]
- @ MICROMASTER 4

i

@ Universalmodul
[d Standard Telegram 1
[ 4PKw. 2PZD [PPOT)
[ oPkw, 2PZD [PPO 3
[] 4PKw. 4 PZD whale co
v [] 4PKw, 4PZD ward con
P 5 [] 0Pk, 4PZD whole co
[] oPkw. 4PZ0 word con
[ - MM430/440 only: FZD
:]ﬂ {5 MICROMASTER 4 § 4Pcw. 6FZD PPO 2
Steckplatz §4nesaee) v
0 <
¢
Einfiigen maglich And
Hinweis
Der Adressbereich fir die Prozessdaten hat sich um 8 Byte nach hinten verschoben.
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9.3 Parameterbereich (PKW)

(Lesen/Schreiben) verwendet werden.

Der Aufbau des Parameterbereichs ist in 4 Worte gegliedert.

Der Parameterbereich kann nur mit PPO Typ 1 zum Bedienen und Beobachten von Parametern

Bit-Nr.:

Bit-Nr.:

Parameterkennung (PKE)

15 12| 11 [10 0
AK | SPM | PNU
Parameter-Index (IND)

15 8|7 0

Index Wert=0
Parameter-Wert (PWE)
Parameter-Wert High (PWE1)
Parameter-Wert Low (PWE2)
AK: Auftrags- bzw. Antwortkennung
SPM: Toggle-Bit fir Spontanmeldebearbeitung

PNU: Parameternummer

1. Wort

2. Wort

3. Wort
4. Wort

9.3.1 Parameterkennung (PKE)

Die Parameterkennung (PKE) ist immer ein 16-Bit-Wert.
Die Bits 0 bis 10 enthalten die Nummer des gewlinschten Parameters (PNU).
Das Bit 11 ist das Toggle-Bit fir Spontanmeldungen.
Diese Funktion wird von den CB15 nicht unterstitzt!

Die Bits 12 bis 15 enthalten die Auftrags- bzw. die Antwortkennung (AK).
Abhangig von der Auftragskennung sind nur bestimmte Antwortkennungen mdglich. Hat die

Antwortkennung den Wert 7 (Auftrag nicht ausfihrbar), dann ist im Parameter-Wert2 (PWE2) eine
Fehlernummer hinterlegt.

Auftragskennung (Master zum Umrichter)

Auftrags- Bedeutung Antwortkennung
Kennung positiv | negativ

0 kein Auftrag 0 7/8

1 Parameterwert anfordern 1/2 T

2 Parameterwert andern (Wort) 1 |

3 Parameterwert andern (Doppelwort) 2 |

4 Beschreibungselement anfordern 1 3 |

6 Parameterwert anfordern (Array) 1 4/5 |

7 Parameterwert andern (Array, Wort) 2 4 |

8 Parameterwert andern (Array, Doppelwort) 2 5 |

9 Anzahl der Arrayelemente anfordern 6 |
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i Antwortkennung (Umrichter zum Master)
Antwort- Bedeutung
Kennung
0 keine Antwort
1 Parameterwert (ibertragen (Wort)
2 Parameterwert Gbertragen (Doppelwort)
3 Beschreibungselement Gbertragen 1
4 Parameterwert (ibertragen (Array Wort) 2
5 Parameterwert Gbertragen (Array Doppelwort) 2
6 Anzahl der Arrayelemente (ibertragen
7 Auftrag nicht ausfuhrbar (mit Fehlernummer)
8 keine Bedienhoheit fir PKW-Schnittstelle

Fehlernummern (Umrichter zum Master)

Ist ein Auftrag nicht ausfiihrbar (z.B. falscher Parameterwert) dann wird eine Fehlerkennung in
das 4. Wort (PWE 2) eingetragen.

Nr. Bedeutung
0 unzuldssige Parameternummer (PNU) Parameter nicht vorhanden
1 Parameterwert nicht anderbar Parameter ist ein Beobachtungsparameter
2 Minimum/Maximum unter- bzw. Uberschritten -
3 fehlerhafter Subindex -
4 kein Array Zugriff auf Einfachparameter mit Arrayauftrag und
Subindex > 0
5 falscher Datentyp Wort/Doppelwort-Verwechselung
kein Setzen erlaubt (nur ricksetzbar) -
Beschreibungselement nicht &nderbar Beschreibung ist beim MICROMASTER4
grundsatzlich nicht &nderbar
11 keine Bedienhoheit Anderungsauftrag bei fehlender Bedienhoheit (siehe
P0927)
12 Schlisselwort fehlt -
17 Auftrag wegen Betriebszustand nicht ausfuhrbar Umrichterzustand lasst momentan den gestellten
Auftrag nicht zu
101 Parameternummer momentan deaktiviert abhangig vom Umrichterzustand
102 Kanalbreite zu klein Antwort passt nicht in den Kommunikationskanal
104 Parameterwert nicht zulassig Parameter lasst nur bestimmte Werte zu
106 | Auftrag nicht implementiert nach Auftragskennung 5, 10, 15
200/ | modifiziertes Minimum/Maximum unter- bzw. Minimum/Maximum kann im Betrieb weiter
201 Uberschritten eingeschrankt werden
204 | Parameterwert nicht &nderbar wegen fehlender -
Zugriffsrechte
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9.3.2 Parameter-Index (IND)

Der Index (im PROFIBUS-Profil auch als Subindex bezeichnet) ist ein 8-Bit-Wert und wird beim
PROFIBUS-DP immer im héherwertigen Byte (Bits 8 bis 15) des Parameter-Index (IND) Ubertragen,
das niederwertige Byte (Bits 0 bis 7) des Parameter-Index (IND) hat den Wert 0!

Bei einem indizierten Parameter wird der gewiinschte Index (ibertragen. Bei einem
Beschreibungselement wird die Nummer des gewunschten Elements Ubertragen.

9.3.3 Parameter- Wert (PWE)

Die Ubertragung des Parameterwertes (PWE) erfolgt immer als Doppelwort (32-Bit). In einem
Telegramm kann immer nur ein Parameterwert Ubertragen werden.

Ein 32-Bit-Parameterwert setzt sich zusammen aus PWE 1 (héherwertiges Wort, 3. Wort)
und PWE 2 (niederwertiges Wort, 4. Wort).

9.3.4 Beispiel fiir Parameterkennung mit Parameterwert andern

/N

Beispiel: Festsollwert 1: P41 = 29 (HEX)
Parameterwert &ndern auf den Wert 30 (DEC) = 1E (HEX)
Parameterkennung (PKE) 1. Wort
Bit-Nr.: 15 121 11 {10 0
AK SPM PNU
o o 1 ofo0O O O O|{O O 1T Of1T 0 0 1 Binar-Wert
2 0 2 9 HEX-Wert
Bit 12 .. 15: [ Wert = 2 (= "2' Hex); Parameterwert andern (Wort)
Bit0 .. 11: JWert = 41 (= "29' Hex); Parameternummer ohne gesetztes Spontanmeldebit
Parameter-Wert (PWE)
Bit-Nr.: 31 24123 16| 3. Wort (PWE1) (Hex)
0 | 0 0 | 0
15 8|7 0| 4. Wort (PWE2) (Hex)
0 | 0 1 | E
Bit 0 .. 15: | Parameterwert bei 16-Bit-Parameter bzw. Low-Anteil bei 32-Bit-Parameter
Bit 16 .. 31: | Wert = 0 bei 16-Bit-Parameter bzw. High-Anteil bei 32-Bit-Parameter
Hinweis

Achten Sie darauf dass alle Eingaben im HEX- Format durchgefihrt werden.
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9.3.5 Regeln fiir die Auftrags-/Antwortbearbeitung

=e

- Ein Auftrag oder eine Antwort kann sich immer nur auf einen Parameterwert beziehen.

- Der Master muss einen Auftrag solange wiederholen, bis er die entsprechende Antwort
empfangen hat.

- Der Auftrag muss in einem Telegramm komplett gesendet werden; gesplittete
Auftragstelegramme sind nicht zuldssig. Gleiches gilt fur die Antwort!

- Bei Antwort-Telegrammen (Istwerten), die Parameterwerte enthalten, antwortet der Slave bei
der Wiederholung der Antwort-Telegramme immer mit dem aktuellen Wert.

- Werden im zyklischen Betrieb keine Informationen von der PKW-Schnittstelle benétigt (nur
PZD- Daten sind wichtig), so muss der Auftrag "kein Auftrag' gestellt werden.

Der Master erkennt die Antwort auf einen gestellten Auftrag durch die:
- Auswertung der Antwortkennung (AK).
- Auswertung der Parameternummer (PNU).
- Gegebenenfalls durch Auswertung des Parameter-Index (IND).

- Gegebenenfalls durch Auswertung des Parameter-Wertes (PWE).

9.3.6 Zuordnung der Bits im Parameterbereich

Wort 1 Wort 2
AK PNU Index Wert O
PAB 256 PAB 257 PAB 258 PAB 259
7/6|5|4|3|2|1|0|7|6|5|4(3|2|1|0|7|6|5|4|3|2|1|0|7|6|5]|4|3|2]|1]0

Wort 3 (PWE 1) Wort 4 (PWE 2)
Doppelwort fur Parameterwert
PAB 260 PAB 261 PAB 262 PAB 263

7|/6(5|4|3|2|1|0|7|6|5|4|3|2|1|0|7|6|5|4|3|2[1|0|7|6]|5[4]|3|2]|1]0

Hinweis
A Die gleiche Anordnung gilt fiir PEB 256 bis PEB 263 (Rickmeldungen vom Umrichter).
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9.3.7 Zuordnung der Bits im Prozessdatenbereich

i
Steuerwort Hauptsollwert
PAB 264 PAB 265 PAB 266 PAB 267

Zustandswort Hauptistwert
PEB 264 PEB 265 PEB 266 PEB 267

9.3.8 Transfer der Parameter- und Prozessdaten

Die Daten die zum Umrichter gesendet bzw. vom Umrichter empfangen werden,

kénnen nur in ihrer gesamten Lange (8 Byte) von der CPU315-2DP geladen bzw. transferiert
werden. Da der Befehl Laden bzw. Transferieren nur max. 32Bit GUbertragen kann, missen hier die
Systemfunktionen SFC14 und SFC15 verwendet werden.

Mit dem SFC14 werden die Daten vom Umrichter eingelesen und auf einen frei wahlbaren
Datenbereich Ubertragen.

Mit dem SFC15 werden Die Daten von einem frei wahlbaren Datenbereich gelesen und zum
Umrichter Gbertragen.

Mit den Baustein SFC14 werden die Parameter- und Prozessdaten ab MB50 eingelesen.
Mit den Baustein SFC15 werden die Parameter- und Prozessdaten ab MB30 gesendet.

Hinweis
A Diese Bausteine kénnen auch fiir das Transferieren von Daten mit DP-Norm-Slaves eingesetzt
werden.
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10. ANDERUNGEN IM STEUERUNGSPROGRAMM DES KUBELAUFZUGS
10.1  Symboltabelle erweitern

1. Ergénzen Sie die Symboltabelle.

Swmbol Adresse Datentyp Hommentar

Stevern_Umrickter DB 20 DB 20 Datenbaustein fOr Daten zum Umrichter senden
Zustand_Umrichter DB 2 0B M Datenbaustein fOr Daten vom Umrichter lesen
AutoiTipp E 0.0 B0 ‘Wahlschalter fir Automatik/Tippbetriek (Auto=1]
Aufwarts E 01 B0l Autwartz-Taste (Schliefzer)

Abvvirts E 0.z B0l Abwirts-Taste (Schlielier)

Haflt E 0.3 B0l Halt-Taste (Sifner)

B4 _unten E 04 B0l Endschater Aufzug urten (Sffner)

BS_oken E 0.5 B0l Endschater Aufzug oben (Offner
BE_SlowUnten E 0e B0 Geber Slow an der urteren Endlage (OFfner)

BY _SlowneOben E 0.7 B0 iZeber Slow an der oberen Endlage (Sffner
Sp_Shosne auf 1| 0.0 B0 Speicher Slowe aufvwarts

Sp_Slovwesb 1| 0.1 B0 Speicher Slovy abvwarts

M_Aufwdrts M 700 B0 Merker flr Aufzug nach oben

M_Akwsirts [ B0l Merker r Aufzug nach urten

Sp-&h M T B0l Speicher fir nach unten fahren

Sp-Aut Mo T2 B0l Speicher fir nach oben fahren
Auttrag_Eingake ME 22 BYTE Ak _eingeben

Parameterwert_ab M 34 ChORD Parameterwert senden

Parameterwett_in MD 54 Oy Parametervwert empfangen

Parameter _Eingakbe M 20 IMT PHU dezimal eingeben

AK_PRU_ab MY 30 WIORD Auftragskennung Und Parameternummer senden
AR _PRU_in MY S0 WIORD Artwortkennung und Parameternummer empfangen

2. Symboltabelle speichern und schlieRen.
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10.2 Funktion FC11

Fir die Eingabe der Parameternummer und der Auftragskennung wird im FC11 ein Programm fir
die Zuordnung der Bits in der Parameterkennung erstellt.

1. Erstellen Sie den Baustein FC11 und geben Sie folgende Netzwerke ein.

FCll : buftragstelegramm vorbereiten

Netzmerk 1 : Parameternummer PHT laden und im Merkerkbereich eintagen

MOWE
. == EN "AK,_ PN
00T f=ab"
"Parameter
_Eingabe" == IN ENO [
Symbolinformation:

Parameter_ Eingabe M0 -— PNU dezimal =singeben
AE, TNU_ab M0 -— haftragskennung Und Parawmeternummer senden

Netzmmmerk 2 : Auftragseingabe Bitd

Mz20.4
) =
MzZ 0 — —

Netmmerk 3 : huftragseingabhe Bith

Mz20. 5
) =
Mz2Z | 1 = —

Netmmerk 4 @ huftragseingabhe Bité

Mz0. 6
) =
MEEZ . Z e m—

Netzmerk 5 : Auftragseingabhe Bit?

Ma0.7
2 =
MEE . 2 e m—

2. FC11 speichern und schlieRen
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10.3 Organisationsbaustein OB1 erweitern

Ubertragen. Zusétzlich wird der Baustein FC11 aufgerufen.

OBl Kiabelaufzug nit Parameterinderung in MICROMASTER Vector

Im OB1 wird nun der Datenbereich des Umrichters mit den Systemfunktionen SFC14 und SFC15

Kommentar:

Hetzwerk 1: Parameter- und Prozessdaten von Umrichter einlesen

LADDE = Umrichter-adresshereich ab 256 im HEx-Format W#le#l00
FET _WaL = 3tatus bzw. Fehlercodes werden im MIS0 abgelegt.

FECOERD =
werden die Parameterdaten abgelegt.

Zielbereich im ANY-Format P# MI0.0 EYTE S beteutet won MESO bizs MELT

"DPFED_DAT"™
FET_WAL |=Mws0

P#M 50.0 E¥T

W#lE#100 == LADTE FECORD —E 3

ENOQ |—

Hinweis
Die Bausteine SFC14 und SFC15 kdnnen aus der Bibliothek entnommen werden.

EKDPIAWLJ'FUP - [DB1 -- Kubelaufzug\SIMATIC 300(1ACPU 315-2 DF]

i+ Datei Bearbeiten Einfiigen Zielsystem Test Ansicht Egtras  Fenster  Hilfe

D[2a] 3| slele] =] wldl o s ) @ el @@l el

B-ER FC Bausteine

0Bl :

Kibelaufzug nit Parameteridnderung im MICROMASTER VWector

FKommentar:

Hetzwerk 1: Parameter- und Prozessdaten won Unrichter einlesen ([lZEyte)

LADDE = Umrichter-Adressbereich ab Z56 im
RET VAL =
RECORD =
werden die Parameterdaten abgelegt.

HEX-Format W#le#l00

Status bzw. Fehlercodes werden im MWS0 abgelegt.
Zielbereich im ANY-Format P# MS0.0 EYTE 8 beteutet won MBS0 bis MBS7

"DERD_DAT"
RET VAL
.. —EN

W#le#lo0 — LADDR RECOED

ENO

=Hura0

P#M 50.0 BYT
~E &

Hetzwerk 2 : Zustandsdaten wvon Unrichter einlesen und im DEZLl speichern

Foumentar:

MOVE

.. =EN 00T =DEZ1. DEDO

PEDZE4 —IN ENO —

-

{£H SFB Bausteine

{£H SFC Bausteine

G Multiinztanzen

=4l Biblictheken

-4l Standard Library

E-£ System Function Blocks

-k 5FCO
-4k 5FCI
-4 5FC2
-4 5FC3
{0 SFC4
{0} 5FCS
-4 SFCE
{0} 5FC7
-4 5FCY
-{TF SFCI0
- ATF SFCI
-{TF SFC1Z2
-{TF SFC13
-40F SFCIS
-{0F SFCI7
0¥ SFCIR
-{0F SFC1S
-40F SFC20
- 4TF SFC21
-40F SFC22
-40F SFC23

SET_CLK
READ_CLK
SET_RTM
CTRL_RTHM
READ_RTHM
GADR_LGC
RO_SINFO
DP_PRAL
EN_MSG
DIS_MSG
DPSYC_FR
D_ACT_DP
DPMRM_DG
DPRD_DAT
DPWR_DAT
ALARM_S0
ALARM_S
ALARM_SC
BLEMOY
FILL
CREAT_DE
DEL_DE
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Kommentar:
MW OWVE
. —EN 0UT —=DEZ1.DEDO
PEDZE — IN ENO =

Hetzwerk 3 : Steuerungsprogranm aufrufen

Kommentar:

FC10

. —En ENO |-

Hetzwerk 4 : Auftragstelegranm

Konmentar:

FC11

. —|EN ENO -

Hetzwerk 5 : Steuerdaten wom DEZ0 zum Umrichters senden

Konmentar:
MOWE
. —{EN 00T =PAD2Gd
DEZO0.DEDOQ == IN ENQ =

Hetzwerk 6 : Parameter- und Prozessdaten zum Unrichter senden

LADDE. = Umrichter-Adresshereich ab 2536 im HEX-Format W#le#lOO
FET WiL = Status bew. Fehlercodes werden im MWGZ abgelegt.

FECORED = Quellbereich im ANY-Format P# M30.0 EYTE 8 beteutet won MB30 bis ME37
werden die Parameterdaten zum Tmrichter gesendet.

"DPWE_DAT™

Wglaglon — LADDE

FET WAL [—Mug2
P#M 30.0 BYT

E & = FECOFRD! ENO
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10.4 Bausteine in die CPU315-2DP laden

1. Markieren Sie im SIMATIC Manager den Ordner Bausteine
2. Laden Sie diese in die CPU.

ESIMATIE Manager - Kubelaufzug

Datei Bearbeiten Einfligen Zielsystem  Ansicht  Eatraz  Fenster  Hilfe

[ (8% [< kein Fiter > ~1%| %8@)| w2

E Fibelaufzug Systermdaten o OB1 o FC10 o FC11
=-fl SIMATIC 300(1) 3 DBZ0 DB o} SFC14 3 SFC15
=-[@ cru 3s20P
=-{z7] S7-Programmil)
@ [uelen
ETEE austeine

10.5 Variablentabelle erstellen

Erstellen Sie folgende Variablentabelle mit dem Namen ,VAT1*

£ VAT1 -- Kiibelaufzug420_Teil2ASIMATIC 300(1)\CP... |- |[O1]|

g Operand | Symboal Anzeigeformat | Statuswert | Steuerwert
1 K Parameter Auftrag und Wert eingeben
2 b 20 "Parameter _Eingabe" :DEZ
3 MB 22 “"Auftrag Eingasbe" CDEZ
4 MD 34 "Parameterwert_ah" (DEZ
3 MO 34  "Parameterwert_ab" : GLEITPURNKT
B N Anzeige der Parameter und Werte
¥ by 30 "AK_PRU_ak" HEX
g by 30 "AK_PRU_ak" BiM
9 MO 34 "Parameterwert_ab" (HEX
10 MD 34 "Parameterwert_abh" (BIM
11 MD 34 "Parameterwert_ah" (DEZ
12 MO 34  "Parameterwert_ab" : GLEITPURNKT
13 MD 54 "Parameterwert_in" G HEX
14 MDD 24 "Parameterwert_in" BIM
14 MO 54 "Parameterwert_in" (DEZ
16 MO 54 "Parameterwert_in" : GLEITPURNKT
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10.6 Parameteranderung mit der Variablentabelle durchfiihren

Diese Eingaben kdnnen Sie im Dezimal-Format durchfiihren.
z.B. Parameter P41 soll auf den Wert 30 geadndert werden (Beispiel auf Seite 67).

1. Geben Sie in die zweite Zeile die Parameternummer 41 ein
2. Geben Sie in die dritte Zeile die Auftragskennung 2 ein.
3. Geben Sie in die vierte Zeile den neuen Parameterwert L#30 ein.

K2 VAT1 -- Kiibelaufzug420_Teil2\SIMATIC 300{1)\CP... Q]@
g Operand | Symbaol Anzeigeformat | Statuswert | Steuerwert

1 K Parameter Auftrag und YWert eingeben

2 M 20 "Parameter_Eingabe"  DEZ 41

3 MB 22 "Auftrag_Eingake" DEZ 2

4 MD 34 "Parameterwert_ab" DEZ L&30

5 MO 34 "Parameterwert_ak"  GLEITPURKT

B I Anzeige der Parameter und Werte

v by 300 "AK_PMNU_ak" HEX

g b 300 AR _PHU_sk" Bir

9 MD 34 "Parameterwert_ab"  HEX

10 MD 34 "Parameterwert_ab" BIN

11 MO 24 "Parameterwert_ak" (DEZ

12 MO 34 "Parameterwert_ak"  GLEITPURNKT

13 MO 54 "Parameterswwert_in" HEX

14 MD 524 "Parametervwert_in" BIN

15 MD 5S4 "Parameterwert_in" DEZ

16 MO 34 "Parameterwert_in"  GLEITPURKT

Hinweis

Sollen z.B. Parameterwerte als Wert ohne Kommastelle (INT bzw. DINT) verandert werden so ist als

it Uber die Variablentabelle werden die Eingaben automatisch in die anderen Formate umgewandelt.
Auftragskennung 2 und der Parameterwert als Ganzzahl (z.B. L#30) in der vierten Zeile einzugeben.
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4. Kilicken Sie auf Variable beobachten und danach auf Steuerwerte aktivieren.

|ﬁ Var - VAT1

Tabelle Bearbeiten EinfUgen ZFielswstem Wariable  ansicht

| | == 8] M|

4| Dew|d| S| %[5

[

e | ||

Extras Fenster Hilfe

K2 WAT1 - @Kibalsusrerte skiviersn KyaTic 300(1)\CPU 315-2 DPAS7-Programm... M=%
g Operand| Symbal | Anzeigefarmat| Statuzweert | Steuerwert|

1 [f Parameter Auftrag und Wert singeben

2_ M 20 "Parameter_Eingabe" : DEZ 41 41

3_ MBE 22 “Auftrag_Fingabe" DEF 2 2

4 | WD 34 "Parameterwert_sh" (DEZ L#30 L#30

= | wmp 34 "Parameterwert_sh" GLEITPUMKT L GRO000001 E

E_ N1 Anzeige der Parameter und ‘\Werte

7| w30 A PRI _ak" HEX W 2029

EN R AP _ak" Bir 2%0010_0000_0010_1001

o | MD 34 "Parametervwert_ab" ‘HEX L GAON00001 E

ol WD 34 "Parameterwert_skh" BIN 2#0000_0000_0000_0000_0000_0000_000aq 1110

W MO 34 "Parameterwert_ak" DEZ L#30

12| WD 34 "Parametervwert_ab" {GLEITPUNKT L] GAO000001 E

13| MD 54 "Parameterwert_in" HEX Chg] GRO0000000

12| MDD 54 "Parameterwert_in" BIM 2#0000_0000_0000_000o_0000_0ooo_0o0oo_0ooo

E MD 54 'Parameterwert_in" DEF L&0

16| MDD 54 "Parameterwert_in"  GLEITPUNMKT 0.0

17

1] —

Hinweis

Uber die Variablentabelle werden die Eingaben automatisch in die anderen Formate umgewandelt.
Sollen z.B. Parameterwerte als Wert mit Kommastelle (REAL) verandert werden so ist als
Auftragskennung 3 und der Parameterwert als Gleitpunktzahl (z.B. 3,4) in der finften Zeile
einzugeben. P1120 Hochlaufzeit wird auf 3,4s gesetzt.

g Operand| Symbal | Anzeigeforma‘r| Statuswert | Steuerwert|
1 I Parameter Auftrag und Wert eingeben
2_ w20 "Parameter_Eingakbe" DEZ 1120 1120
EN MB 22 Auftrag_Fingshe" DEFX 3 3
4 | Mo 34 "Parameterwert_ah" DEZ L#107961 3550
= | Mo a4 "Parametervwert_ab" | GLEITPUNKT 34 34
B_ franzeige der Parameter und Werte
R "AK_PHU_ahb" HEX VU BRS460
5 | M 30 A _PMU_ahb" Bir 230011 _0100_0110_0000
g | Mo 3 "Parameterwert_ab" HEX Lo ] GAE4059993.4
o] Mo 34 "Parameterwert_ab" BIM 2%0100_0000_001_1001_1001_1001 1001 _1010
1] Mo 34 "Parameterwert_ah" DEZ L#107961 3550
12| Mo 34 "Parametervwert_ab" | GLEITPUMKT 34
13| Mo 54 "Parameterwert_in" HEX Civo BR00000000
14| MO =4 "Parametervwert_in" BIN 2#0000_0000_0000_0000_o000_o000_0000_oo0o
E MD 54 "Parameterwert_in" DEZ L#0
16| MD sS4 "Parametervwert_in" GLEITPUMKT 0.0
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11. ANHANG

® Lésungen zu den Ubungsaufgaben

Aufgabe 1 auf Seite 32

Aufgabe 2 auf Seite 32

Aufgabe 3 auf Seite 32

Aufgabe auf Seite 36

P0O003 =2
P1040 = 25
P1120 =15
P1121=9
P1130=3
P1131=3
P1132=3
P1133 =3

P0O003 =2

P1000 =3

P1001 =25
P1002 = 15
P1003 =10
PO701 =16
P0702 = 16
PO703 = 16
P1120 = 6.1
P1121=4.2
P1130 = 3.6
P1131=3.6
P1132=3.6
P1133=3.6

P0O003 =2
P1000 =2
P1120=11.3
P1121=6.5
P1130=0
P1131=0
P1132=0
P1133=0

P0O003 =2

PO701 =12
P0702 = 15
PO703 =15
P1000 = 31
P1002 = 25
P1003 = 45
P1040=5

P1120 =7

P1121 =12

P1130 -P1133 =3
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Zusatzlich fur die Erweiterung fiir das Profibus-Modul MICROMASTER 4 auf Seite 43

P0918 =5
P0719 = 66

Mit Parameteranderung auf Seite 64
P0927 =1

Alle anderen Parameter werden von den Grundeinstellungen Gibernommen.
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