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Rechtliche Hinweise

Warnhinweiskonzept

Dieses Handbuch enthalt Hinweise, die Sie zu Ihrer persdnlichen Sicherheit sowie zur Vermeidung von
Sachschaden beachten miissen. Die Hinweise zu |hrer persénlichen Sicherheit sind durch ein Warndreieck
hervorgehoben, Hinweise zu alleinigen Sachschaden stehen ohne Warndreieck. Je nach Gefahrdungsstufe werden
die Warnhinweise in abnehmender Reihenfolge wie folgt dargestellt.

/\ GEFAHR

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

/\ WARNUNG

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

/\ VORSICHT

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

ACHTUNG

bedeutet, dass Sachschaden eintreten kann, wenn die entsprechenden VorsichtsmalRnahmen nicht getroffen
werden.

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

Qualifiziertes Personal

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

BestimmungsgemaRer Gebrauch von Siemens-Produkten

Marken

Beachten Sie Folgendes:

/\ WARNUNG

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

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

Haftungsausschluss

Wir haben den Inhalt der Druckschrift auf Ubereinstimmung mit der beschriebenen Hard- und Software gepriift.
Dennoch kénnen Abweichungen nicht ausgeschlossen werden, so dass wir fiir die vollstindige Ubereinstimmung
keine Gewahr Gibernehmen. Die Angaben in dieser Druckschrift werden regelmafig Gberprift, notwendige
Korrekturen sind in den nachfolgenden Auflagen enthalten.

Siemens AG Dokumentbestellnummer: ASE33842890 Copyright © Siemens AG 2013 - 2016.
Division Digital Factory 01/2016 Anderungen vorbehalten Alle Rechte vorbehalten
Postfach 48 48

90026 NURNBERG
DEUTSCHLAND
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1 Grundlegende Sicherheitshinweise
1.1 Allgemeine Sicherheitshinweise

1.1 Allgemeine Sicherheitshinweise

AWARNUNG

Lebensgefahr durch Nichtbeachtung von Sicherheitshinweisen und Restrisiken

Durch Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise und Restrisiken in der zugehérigen
Hardware-Dokumentation kdnnen Unfélle mit schweren Verletzungen oder Tod auftreten.

e Halten Sie die Sicherheitshinweise der Hardware-Dokumentation ein.

e Bericksichtigen Sie bei der Risikobeurteilung die Restrisiken.

AWARNUNG

Lebensgefahr durch Fehlfunktionen der Maschine infolge fehlerhafter oder
veranderter Parametrierung

Durch fehlerhafte oder veranderte Parametrierung konnen Fehlfunktionen an Maschinen
auftreten, die zu Korperverletzungen oder Tod flihren kdnnen.

e Schiitzen Sie die Parametrierungen vor unbefugtem Zugriff.

e Beherrschen Sie mdgliche Fehlfunktionen durch geeignete Malnahmen (z. B.
NOT-HALT oder NOT-AUS).

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
8 Listenhandbuch (LH15), 01/2016, ASE33842890



1 Grundlegende Sicherheitshinweise

1.2

1.2 Industrial Security

Industrial Security

Hinweis
Industrial Security

Siemens bietet Produkte und Lésungen mit Industrial Security-Funktionen an, die den
sicheren Betrieb von Anlagen, Lésungen, Maschinen, Geraten und/oder Netzwerken
unterstitzen. Sie sind wichtige Komponenten in einem ganzheitlichen Industrial Security-
Konzept. Die Produkte und Lésungen von Siemens werden unter diesem Gesichtspunkt
standig weiterentwickelt. Siemens empfiehlt, sich unbedingt regelmaRig tber Produkt-Updates
zu informieren.

Fir den sicheren Betrieb von Produkten und Lésungen von Siemens ist es erforderlich,
geeignete Schutzmalnahmen (z. B. Zellenschutzkonzept) zu ergreifen und jede Komponente
in ein ganzheitliches Industrial Security-Konzept zu integrieren, das dem aktuellen Stand der
Technik entspricht. Dabei sind auch eingesetzte Produkte von anderen Herstellern zu
berlcksichtigen. Weitergehende Informationen tber Industrial Security finden Sie unter:

http://www.siemens.com/industrialsecurity

Um stets Uber Produkt-Updates informiert zu sein, melden Sie sich flir unseren
produktspezifischen Newsletter an. Weitere Informationen hierzu finden Sie unter:

http://support.automation.siemens.com

/\\ WARNUNG
Gefahr durch unsichere Betriebszustande wegen Manipulation der Software

Manipulationen der Software (z. B. Viren, Trojaner, Malware, Wirmer) kdnnen unsichere
Betriebszustande in Ihrer Anlage verursachen, die zu Tod, schwerer Kdrperverletzung und zu
Sachschaden flhren kdnnen.

e Halten Sie die Software aktuell.
Informationen und Newsletter hierzu finden Sie unter:
http://support.automation.siemens.com

¢ Integrieren Sie die Automatisierungs- und Antriebskomponenten in ein ganzheitliches
Industrial Security-Konzept der Anlage oder Maschine nach dem aktuellen Stand der
Technik.

Weitergehende Informationen finden Sie unter:
http://www.siemens.com/industrialsecurity

e Berlcksichtigen Sie bei lhnrem ganzheitlichen Industrial Security-Konzept alle
eingesetzten Produkte.

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
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2 Parameter

2.1 Ubersicht zu den Parametern

2.1

2141

Ubersicht zu den Parametern

Erklarungen zur Liste der Parameter

Grundsaitzlicher Aufbau der Parameterbeschreibungen

Die Daten im folgenden Beispiel sind frei ausgewahlt. Die Beschreibung eines Parameters
besteht maximal aus den unten aufgelisteten Informationen. Einige Informationen werden
optional dargestellt.

Die "Liste der Parameter" (Seite 25) hat folgenden Aufbau:

Anfang Beispiel -------ccccmmma i i e e e e e e e e -

pxxxx[0...n]
CU/PM-Varianten

Beschreibung:
Werte:

Empfehlung:
Index:

Bitfeld:

Abhéangigkeit:

Gefahr:

AN

Achtung:

Hinweis:

12

BICO: Parameterlangname / Parameterkurzname

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(x), U, T Normierung: p2002 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: 6_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8070
Min Max Werkseinstellung

0.00 [Nm] 10.00 [Nm] 0.00 [Nm]

Text

0: Name und Bedeutung von Wert 0

1: Name und Bedeutung von Wert 1

2: Name und Bedeutung von Wert 2

usw.

Text

[0] = Name und Bedeutung von Index 0
[1] = Name und Bedeutung von Index 1
[2] = Name und Bedeutung von Index 2

usw.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

00  Name und Bedeutung von Bit 0 Ja Nein 8060

01 Name und Bedeutung von Bit 1 Ja Nein -

02  Name und Bedeutung von Bit 2 Ja Nein 8052
usw.

Text

Siehe auch: pxxxx, rxxxx
Siehe auch: Fxxxxx, AXXXXX

Warnung: Vorsicht: Sicherheitstechnische Hinweise mit Warndreieck

AN

Informationen, die hilfreich sein kénnen.

Sicherheitstechnischer Hinweis ohne Warndreieck

Ende Beispiel --------mccmmcmma e e e e m e e e e e

Die einzelnen Informationen werden nachfolgend genauer beschrieben.

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
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2 Parameter

pxxxx[0...n]

2.1 Ubersicht zu den Parametern

Parameternummer

Die Parameternummer setzt sich aus einem vorangestellten "p" oder "r", der
Parameternummer und optional dem Index oder Bitfeld zusammen.

Beispiele fur die Darstellung in der Parameterliste:

e p.. Einstellparameter (les- und schreibbar)
o I.. Beobachtungsparameter (nur lesbar)
e p0918 Einstellparameter 918

e p2051[0...13] Einstellparameter 2051 Index 0 bis 13
e p1001[0...n] Einstellparameter 1001 Index 0 bis n (n = konfigurierbar)
e 10944 Beobachtungsparameter 944

e 12129.0...15  Beobachtungsparameter 2129 mit Bitfeld von Bit O (kleinstes Bit) bis
Bit 15 (groftes Bit)

Weitere Beispiele flr die Schreibweise in der Dokumentation:

e p1070[1] Einstellparameter 1070 Index 1
e p2098[1].3 Einstellparameter 2098 Index 1 Bit 3
e p0795.4 Einstellparameter 795 Bit 4

Bei Einstellparametern gilt:

Der Parameterwert bei Werksauslieferung wird unter "Werkseinstellung" mit der
dazugehdrigen Einheit in eckigen Klammern angegeben. Der Wert kann in dem durch "Min"
und "Max" festgelegten Bereich verandert werden.

Wird beim Andern von Einstellparametern eine Beeinflussung von weiteren Parametern
durchgefiihrt, so wird dies als Folgeparametrierung bezeichnet.

Folgeparametrierungen werden beispielsweise durch folgende Aktionen und Parameter
ausgelo6st:

e PROFIBUS-Telegramm einstellen (BICO-Verschaltungen)
p0922
o Komponentenlisten einstellen
p0230, p0300, p0301, p0400
e Automatisch berechnen und vorbelegen
p0340, p3900
e Werkseinstellungen herstellen
p0970
Bei Beobachtungsparametern gilt:

Die Felder "Min", "Max" und "Werkseinstellung" werden mit einem Strich "-" und der
dazugehdrigen Einheit in eckigen Klammern angegeben.

Hinweis

Die Liste der Parameter kann Parameter enthalten, die in den Expertenlisten der jeweiligen
Inbetriebnahme-Software nicht sichtbar sind (z. B. Parameter fir Tracefunktion).

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
Listenhandbuch (LH15), 01/2016, ASE33842890 13



2 Parameter

2.1 Ubersicht zu den Parametern

BICO: Parameterlangname / Parameterkurzname

Vor dem Namen kénnen bei BICO-Parametern folgende Abkiirzungen stehen:

e BI: Binektoreingang (englisch: Binector Input)
Dieser Parameter wahlt die Quelle eines digitalen Signals.

e BO: Binektorausgang (englisch: Binector Output)
Dieser Parameter steht als digitales Signal zur weiteren Verschaltung zur
Verfugung.

o CI Konnektoreingang (englisch: Connector Input)
Dieser Parameter wahlt die Quelle eines "analogen" Signals.

e CO: Konnektorausgang (englisch: Connector Output)
Dieser Parameter steht als "analoges" Signal zur weiteren Verschaltung zur
Verfligung.

e CO/BO: Konnektor-/Binektorausgang (englisch: Connector/Binector Output)
Dieser Parameter steht als "analoges" Signal und auch als digitale Signale zur
weiteren Verschaltung zur Verfugung.

Hinweis
Ein BICO-Eingang (BI/Cl) kann nicht beliebig mit jedem BICO-Ausgang (BO/CO, Signalquelle)
verschaltet werden.

Beim Verschalten eines BICO-Eingangs Uber die Inbetriebnahme-Software werden nur die
entsprechend moglichen Signalquellen angeboten.

Die Symbole fiir BICO-Parameter sowie der Umgang mit der BICO-Technik sind in den
Funktionsplanen 1020 ... 1030 erklart und beschrieben.

CU/PM-Varianten

14

Gibt an, fur welche Control Unit (CU) der Parameter giltig ist. Wird keine CU aufgelistet, dann
ist der Parameter fur alle Varianten gultig.

Unter der Parameternummer kdnnen folgende Angaben zu "CU" stehen:

Tabelle 2-1  Angaben im Feld "CU-Varianten"

CU/PM-Varianten Bedeutung
Diesen Parameter gibt es bei allen Control Units.
CU250S_V CU2508S-2, Regelungsart Vektor und USS-Feldbus-Schnittstelle
CU250S_V_CAN CU250S-2 mit Regelungsart Vektor und CAN-Schnittstelle und
CU250S_V_DP CU2508S-2 mit Regelungsart Vektor und PROFIBUS-Schnittstelle
CU250S_V_PN CU2508S-2 mit Regelungsart Vektor und PROFINET-Schnittstelle
PM240 Power Module fir Standardanwendungen mit Widerstandsbremsung (3 AC
400 V)
PM240-2 Power Module flr Standardanwendungen mit Widerstandsbremsung
(1 AC /3 AC 200 V; 3 AC 400 V; 3 AC 600 V)

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
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2 Parameter

Zugriffsstufe

Berechnet

2.1 Ubersicht zu den Parametern

Tabelle 2-1  Angaben im Feld "CU-Varianten", Fortsetzung

CU/PM-Varianten Bedeutung
PM250 Power Module (3 AC 400 V mit Netzriickspeisung)
PM260 Power Module (3 AC 690 V mit Netzriickspeisung)
PM340 Power Module fiir Standardanwendungen mit Widerstandsbremsung
(1 AC 200 V)

Gibt an, welche Zugriffsstufe mindestens erforderlich ist, damit dieser Parameter angezeigt
und geandert werden kann. Die Zugriffsstufe kann tber p0003 eingestellt werden.

Es gibt folgende Zugriffsstufen:

e 1: Standard (nicht einstellbar, bei p0003 = 3 enthalten)
e 2: Erweitert (nicht einstellbar, bei p0003 = 3 enthalten)
e 3: Experte

e 4: Service

Parameter mit dieser Zugriffsstufe sind durch ein Passwort geschutzt.

Hinweis
Der Parameter p0003 ist CU-spezifisch (auf Control Unit vorhanden).

Eine hoher eingestellte Zugriffsstufe schliel3t die niedrigeren mit ein.

Gibt an, ob der Parameter durch automatische Berechnungen beeinflusst wird.
p0340 bestimmt, welche Berechnungen durchgefiihrt werden:

e p0340 = 1 beinhaltet die Berechnungen von p0340 = 2, 3, 4, 5.

e p0340 = 2 berechnet die Motorparameter (p0350 ... p0360, p0625).

e p0340 = 3 beinhaltet die Berechnungen von p0340 = 4, 5.

e p0340 = 4 berechnet lediglich die Reglerparameter.

e p0340 = 5 berechnet lediglich die Reglerbegrenzungen.

Hinweis
Mit p3900 > 0 wird auch p0340 = 1 automatisch aufgerufen.
Nach p1900 = 1, 2 wird auch p0340 = 3 automatisch aufgerufen.

Parameter, bei denen ein Hinweis auf p0340 hinter "Berechnet” aufgefiihrt wird, sind abhangig
vom verwendeten Power Module und Motor. Die Werte unter "Werkseinstellung® entsprechen
in diesem Fall nicht den tatséchlichen Werten, da diese erst wahrend der Inbetriebnahme
ermittelt werden. Dieses gilt auch fir die Motorparameter.

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
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2 Parameter

2.1 Ubersicht zu den Parametern

Datentyp

Die Information zum Datentyp kann aus folgenden zwei Angaben (durch Schragstrich
getrennt) bestehen:

Erste Angabe

Datentyp des Parameters.

Zweite Angabe (nur bei Binektor- oder Konnektoreingang)

Datentyp der zu verschaltenden Signalquelle (Binektor-/Konnektorausgang).

Es gibt folgende Datentypen bei den Parametern:

Integer8 18
Integer16 116
Integer32 132
Unsigned8 us
Unsigned16 u1é
Unsigned32 u32
FloatingPoint32

Float

8 Bit Ganzzahl

16 Bit Ganzzahl

32 Bit Ganzzahl

8 Bit ohne Vorzeichen
16 Bit ohne Vorzeichen
32 Bit ohne Vorzeichen
32 Bit Gleitkommazahl

Abhéangig vom Datentyp der BICO-Eingangsparameter (Signalsenke) und
BICO-Ausgangsparameter (Signalquelle) sind folgende Kombinationen beim Erstellen von

BICO-Verschaltungen mdglich:

Tabelle 2-2

Mégliche Kombinationen bei BICO-Verschaltungen

BICO-Eingangsparameter

Cl-Parameter Bl-Parameter
BICO-Ausgangsparameter Unsigned32 / Unsigned32 / Unsigned32 / Unsigned32 /
Integer16 Integer32 FloatingPoint32 Binary

CO: Unsigned8 X X - -
CO: Unsigned16 X X - -
CO: Unsigned32 X X - -
CO: Integer16 X X r2050 -
CO: Integer32 X X r2060 -
CO: FloatingPoint32 X X X -
BO: Unsigned8 - - - X
BO: Unsigned16 - - - X
BO: Unsigned32 - - - X
BO: Integer16 - - - X
BO: Integer32 - - - X
BO: FloatingPoint32 - - - -

Legende: x: BICO-Verschaltung erlaubt
—: BICO-Verschaltung nicht erlaubt
rxxxx: BICO-Verschaltung nur fiir den angegebenen CO-Parameter erlaubt
SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
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2 Parameter

Anderbar

Normierung

2.1 Ubersicht zu den Parametern

Die Angabe "-" bedeutet, eine Anderung des Parameters ist in jedem Zustand méglich und
wird sofort wirksam.

Die Angabe "C(x), T, U" ((x): optional) bedeutet, eine Anderung des Parameters ist nur in
diesem Zustand des Antriebsgerats mdglich und wird erst beim Verlassen des Zustands
wirksam. Es sind ein oder mehrere Zustande maoglich.

Es gibt folgende Zustande:

e C(x) Inbetriebnahme C: Commissioning
Die Antriebsinbetriebnahme wird durchgefiihrt (p0010 > 0).
Die Impulse kdnnen nicht freigegeben werden.

Eine Anderung des Parameters ist nur bei folgenden Einstellungen der
Antriebsinbetriebnahme maoglich (p0010 > 0):

e C: Bei allen Einstellungen p0010 > 0 anderbar.
e C(x): Nur bei den Einstellungen p0010 = x anderbar.

Ein gednderter Parameterwert wird erst nach Verlassen der
Antriebsinbetriebnahme mit p0010 = 0 wirksam.

e U Betrieb U: Run
Die Impulse sind freigegeben.
o T Betriebsbereit T: Ready to run

Die Impulse sind nicht freigegeben und der Zustand "C(x)" ist nicht aktiv.

Angabe der Bezugsgrofie, mit der ein Signalwert bei einer BICO-Verschaltung automatisch
umgerechnet wird.

Es gibt folgende Bezugsgréen:
e p2000 ... p2007: Bezugsdrehzahl, Bezugsspannung, usw.
e PERCENT: 1.0 =100 %
e 4000H: 4000 hex = 100 % (Wort) bzw. 4000 0000 hex = 100 % (Doppelwort)
e p0514: Normierung spezifisch
Siehe Beschreibung zu p0514[0...9] sowie p0515[0...19] bis p0524[0...19]

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
Listenhandbuch (LH15), 01/2016, ASE33842890 17
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2.1 Ubersicht zu den Parametern

Dyn. Index (Dynamischer Index)

Bei Parametern mit einem dynamischen Index [0...n] werden hier folgende Informationen
angegeben:

e Datensatz (wenn vorhanden).
e Parameter fir die Anzahl der Indizes (n = Anzahl - 1).
In diesem Feld kdnnen folgende Informationen enthalten sein:

"CDS, p0170" (Command Data Set — Befehlsdatensatz, CDS Anzahl)

Beispiel:
p1070[0] = Hauptsollwert [Befehlsdatensatz 0]
p1070[1] = Hauptsollwert [Befehlsdatensatz 1], usw.
e "DDS, p0180" (Drive Data Set — Antriebsdatensatz, DDS Anzahl)
e "EDS, p0140" (Encoder Data Set —Geberdatensatz, EDS Anzahl)
e "MDS, p0130" (Motor Data Set — Motordatensatz, MDS Anzahl)
"PDS, p0120" (Power unit Data Set — Leistungsteildatensatz, PDS Anzahl)

Datensatze kdnnen nur bei p0010 = 15 angelegt und geléscht werden.

Hinweis
Informationen zu den Datensatzen entnehmen Sie folgender Literatur:
e Betriebsanleitung SINAMICS G120 Frequenzumrichter mit Control Units CU250S-2.

Einheitengruppe und Einheitenwahl

18

Die standardmaRige Einheit eines Parameters ist nach den Werten fir "Min", "Max" und
"Werkseinstellung" in eckigen Klammern angegeben.

Bei Parametern mit umschaltbarer Einheit ist bei "Einheitengruppe" und "Einheitenwahl"
angegeben, zu welcher Gruppe dieser Parameter gehért und mit welchem Parameter die
Einheit umgestellt werden kann.

Beispiel:
Einheitengruppe: 7_1, Einheitenwahl: p0505

Der Parameter gehort zur Einheitengruppe 7_1 und die Einheit kann Gber p0505 umgeschaltet
werden.

Nachfolgend sind alle eventuell vorkommenden Einheitengruppen und die mdgliche
Einheitenwahl aufgelistet.

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
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Funktionsplan

Tabelle 2-3

Einheitengruppe (p0100)

2.1 Ubersicht zu den Parametern

Einheitengruppe

Einheitenwahl bei p0100 =

BezugsgroRe bei %

0 1 2
7 4 Nm Ibf ft Nm -
14 6 KW hp kW -
25 1 kg m? b ft2 kg m? -
27 1 kg Ib kg -
28 1 Nm/A Ibf ft/A Nm/A -

Tabelle 2-4

Einheitengruppe (p0505)

Einheitengruppe

Einheitenwahl bei p0505 =

BezugsgroRe bei %

1 2 3

2.1 Hz % Hz % p2000
3_1 1/min % 1/min % p2000
51 Veff % Veff % p2001
52 \Y % \Y % p2001
53 \Y % \Y % p2001
6_2 Aeff % Aeff % p2002
6_5 A % A % p2002
71 Nm % Ibf ft % p2003
72 Nm Nm Ibf ft Ibf ft -
145 kW % hp % r2004

14_10 kw kw hp hp -

21_1 °C °C °F °F -
212 K K °F °F -

39 1 1/s2 % 1/s2 % p2007

Tabelle 2-5  Einheitengruppe (p0595)
Einheitengruppe Einheitenwahl bei p0595 = BezugsgroRe bei %
Wert Einheit

9 1

Die einstellbaren Werte und die technologischen Einheiten sind in p0595

dargestellt.

Der Parameter ist in diesem Funktionsplan aufgefihrt. Im Plan wird die Struktur der Funktion
und der Zusammenhang dieses Parameters mit anderen Parametern dargestellt.

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
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2 Parameter

2.1 Ubersicht zu den Parametern

Parameterwerte

Beschreibung

Werte

Empfehlung

Index

20

Min
Max

Werkseinstellung

Minimalwert des Parameters [Einheit]
Maximalwert des Parameters [Einheit]
Wert bei Auslieferung [Einheit]

Bei einem Binektor-/Konnektoreingang wird die Signalquelle der
standardmafigen BICO-Verschaltung angegeben. Ein nicht
indizierter Konnektorausgang erhalt den Index [0].

Bei der Erstinbetriebnahme oder beim Herstellen der
Werkseinstellungen kann eventuell ein anderer Wert bei bestimmten
Parametern sichtbar sein (z. B. p1800).

Grund:

Die Einstellung ist bei diesen Parametern abhangig von der
Umgebung, in der diese Control Unit lauft (z. B. abhangig von
Geréatetyp, Leistungsteil).

Erklarungen zur Funktion eines Parameters.

Auflistung der moglichen Werte eines Parameters.

Angaben zu empfohlenen Einstellungen.

Bei Parametern mit Index wird der Name und die Bedeutung jedes einzelnen Index

angegeben.

Fir die Parameterwerte (Min, Max, Werkseinstellung) gilt bei indizierten Einstellparametern:

e Min, Max:

Der Einstellbereich und die Einheit gilt fur alle Indizes.

o Werkseinstellung:

Bei gleicher Werkseinstellung aller Indizes wird stellvertretend Index 0 mit Einheit

angegeben.

Bei unterschiedlicher Werkseinstellung der Indizes werden alle Indizes einzeln mit Einheit

aufgelistet.

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
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2.1 Ubersicht zu den Parametern

Bitfeld
Bei Parametern mit Bitfeldern werden zu jedem Bit folgende Angaben gemacht:
e Bitnummer und Signalname
e Bedeutung bei Signalzustand 1 und 0
e Funktionsplan (FP) (optional).

Das Signal ist auf diesem Funktionsplan dargestellt.

Abhangigkeit

Bedingungen, die in Verbindung mit diesem Parameter erfullt werden mussen. Auch spezielle
Auswirkungen, die dieser Parameter auf andere oder andere auf diesen haben.

Gegebenenfalls werden nach "Siehe auch:" folgende Angaben dargestellt:
o Auflistung zusatzlich zu betrachtender Parameter.

¢ Auflistung von zu betrachtenden Stérungen und Warnungen.

Sicherheitstechnische Hinweise

Wichtige Informationen, die beachtet werden missen, um Kérperverletzung oder
Sachschaden zu verhindern.

Informationen, die beachtet werden miissen, um Probleme zu vermeiden.

Informationen, die fiir den Anwender hilfreich sein konnen.

Gefahr Die Beschreibung dieses sicherheitstechnischen Hinweises befindet sich
A am Anfang dieses Handbuches, siehe "Rechtliche Hinweise" (Seite 4).
Warnung Die Beschreibung dieses sicherheitstechnischen Hinweises befindet sich
A am Anfang dieses Handbuches, siehe "Rechtliche Hinweise" (Seite 4).
Vorsicht Die Beschreibung dieses sicherheitstechnischen Hinweises befindet sich
A am Anfang dieses Handbuches, siehe "Rechtliche Hinweise" (Seite 4).
Achtung Die Beschreibung dieses sicherheitstechnischen Hinweises befindet sich

am Anfang dieses Handbuches, siehe "Rechtliche Hinweise" (Seite 4).

Hinweis Informationen, die fiir den Anwender hilfreich sein kbnnen.

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
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2 Parameter

2.1 Ubersicht zu den Parametern

21.2 Nummernbereiche bei Parametern

Hinweis

Die folgenden Nummernbereiche stellen eine Ubersicht fiir alle bei der Antriebsfamilie
SINAMICS vorhandenen Parameter dar.

Die Parameter fiir das in diesem Listenhandbuch beschriebene Produkt sind ausfiihrlich in
"Liste der Parameter” (Seite 25) aufgefiihrt.

Die Parameter sind in folgende Nummernbereiche eingeteilt:

Tabelle 2-6  Nummernbereiche bei SINAMICS

Bereich Beschreibung
von bis
0000 0099 Anzeigen und Bedienen
0100 0199 Inbetriebnahme
0200 0299 Leistungsteil
0300 0399 Motor
0400 0499 Geber
0500 0599 Technologie und Einheiten, Motorspezifische Daten, Messtaster
0600 0699 Thermische Uberwachung, Maximalstrom, Betriebsstunden, Motordaten,
Zentraler Messtaster
0700 0799 Klemmen der Control Unit, Messbuchsen
0800 0839 CDS-, DDS-Datensatze, Motorumschaltung
0840 0879 Ablaufsteuerung (z. B. Signalquelle fur EIN/AUS1)
0880 0899 ESR, Parken, Steuer- und Zustandsworter
0900 0999 PROFIBUS/PROFIdrive
1000 1199 Sollwertkanal (z. B. Hochlaufgeber)
1200 1299 Funktionen (z. B. Motorhaltebremse)
1300 1399 U/f-Steuerung
1400 1799 Regelung
1800 1899 Steuersatz
1900 1999 Leistungsteil- und Motoridentifikation
2000 2009 Bezugswerte
2010 2099 Kommunikation (Feldbus)
2100 2139 Stérungen und Warnungen
2140 2199 Signale und Uberwachungen
2200 2359 Technologieregler
2360 2399 Staging, Hibernation
2500 2699 Lageregelung (LR) und Einfachpositionieren (EPOS)
2700 2719 Bezugswerte Anzeige

22
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2.1 Ubersicht zu den Parametern

Tabelle 2-6  Nummernbereiche bei SINAMICS, Fortsetzung

Bereich Beschreibung
von bis
2720 2729 Lastgetriebe
2800 2819 Logische Verknipfungen
2900 2930 Festwerte (z. B. Prozent, Drehmoment)
3000 3099 Motoridentifikation Ergebnisse
3100 3109 Echtzeituhr (RTC)
3110 3199 Stérungen und Warnungen
3200 3299 Signale und Uberwachungen
3400 3659 Einspeisung Regelung
3660 3699 Voltage Sensing Module (VSM), Braking Module intern
3700 3779 Advanced Positioning Control (APC)
3780 3819 Synchronisierung
3820 3849 Reibkennlinie
3850 3899 Funktionen (z. B. Langstator)
3900 3999 Verwaltung
4000 4599 Terminal Board, Terminal Module (z. B. TB30, TM31)
4600 4699 Sensor Module
4700 4799 Trace
4800 4849 Funktionsgenerator
4950 4999 OA-Applikation
5000 5169 Spindeldiagnose
5200 5230 Stromsollwertfilter 5 ... 10 (r0108.21)
5400 5499 Netzstatikregelung (z. B. Wellengenerator)
5500 5599 Dynamische Netzstiitzung (Solar)
5600 5614 PROFlenergy
5900 6999 SINAMICS GM/SM/GL/SL
7000 7499 Parallelschaltung von Leistungsteilen
7500 7599 SINAMICS SM120
7700 7729 Externe Meldungen
7770 7789 NVRAM, Systemparameter
7800 7839 EEPROM Schreib-Lese-Parameter
7840 8399 Systeminterne Parameter
8400 8449 Echtzeituhr (RTC)
8500 8599 Daten- und Makroverwaltung
8600 8799 CAN-Bus
8800 8899 Communication Board Ethernet (CBE), PROFIdrive

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
Listenhandbuch (LH15), 01/2016, ASE33842890
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2.1 Ubersicht zu den Parametern

24

Tabelle 2-6  Nummernbereiche bei SINAMICS, Fortsetzung

Bereich Beschreibung
von bis
8900 8999 Industrial Ethernet, PROFINET, CBE20
9000 9299 Topologie
9300 9399 Safety Integrated
9400 9499 Parameterkonsistenz und -speicherung
9500 9899 Safety Integrated
9900 9949 Topologie
9950 9999 Diagnose intern
10000 10199 Safety Integrated
11000 11299 Freier Technologieregler 0, 1, 2
20000 20999 Freie Funktionsblocke (FBLOCKS)
21000 25999 Drive Control Chart (DCC)
50000 53999 SINAMICS DC MASTER (Gleichstromregelung)
61000 61001 PROFINET

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
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2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

2.2 Liste der Parameter

Product: SINAMICS G120S, Version: 4708200, Language: deu

Objects: CU250S_V, CU250S_V_CAN, CU250S_V_DP, CU250S_V_PN
r0002 Antrieb Betriebsanzeige / Antr Betr_anzeige

Beschreibung:
Wert:

Abhangigkeit:
Achtung:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 250 -

Betriebsanzeige fir den Antrieb.

0: Betrieb - Alles freigegeben

10: Betrieb - "Sollwert freigeben" = "1" setzen (p1142, p1152)

11: Betrieb - "Drehzahlregler freigeben" = "1" setzen (p0856)

12: Betrieb - HLG eingefroren, "HLG Start" = "1" setzen (p1141)
13: Betrieb - "HLG freigeben" = "1" setzen (p1140)

14: Betrieb - MotID, Auferregung bzw. Bremse 6ffnet, SS2, STOP C
15: Betrieb - Bremse 6ffnen (p1215)

16: Betrieb - Bremsen mit AUS1 tiber "EIN/AUS1" = "1" aufheben
17: Betrieb - Bremsen mit AUS3 nur mit AUS2 unterbrechbar

18: Betrieb - Bremsen bei Stérung, Fehler beheben, quittieren
19: Betrieb - Ankerkurzschluss/DC-Bremse aktiv (p1230, p1231)
21: Betriebsbereit - "Betrieb freigeben" = "1" setzen (p0852)

22: Betriebsbereit - Entmagnetisierung lauft (p0347)

23: Betriebsbereit - "Einspeisung Betrieb" = "1" setzen (p0864)
31: Einschaltbereit - "EIN/AUS1" = "0/1" setzen (p0840)

35: Einschaltsperre - Erstinbetriebnahme durchfiihren (p0010)
41: Einschaltsperre - "EIN/AUS1" = "0" setzen (p0840)

42: Einschaltsperre - "BB/AUS2" = "1" setzen (p0844, p0845)

43: Einschaltsperre - "BB/AUS3" = "1" setzen (p0848, p0849)

44: Einschaltsperre - STO-Klemme mit 24 V versorgen (Hardware)
45: Einschaltsperre - Fehler beheben, Stérung quittieren, STO
46: Einschaltsperre - IBN-Modus beenden (p0009, p0010)

60: Antriebsobjekt deaktiviert/nicht betriebsfahig

70: Initialisierung

200: Hochlauf/Teilhochlauf abwarten

250: Gerat meldet Topologiefehler

Siehe auch: r0046

Bei mehreren fehlenden Freigaben kommt der entsprechende Wert mit der héchsten Nummer zur Anzeige.
BB: Betriebsbedingung

EP: Enable Pulses (Impulsfreigabe)

HLG: Hochlaufgeber

IBN: Inbetriebnahme

MotID: Motordatenidentifikation

SS2: Safe Stop 2 (Sicherer Stop 2)

STO: Safe Torque Off (Sicher abgeschaltetes Moment)

p0003

Beschreibung:
Wert:

Zugriffsstufe / Zugr_stufe

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C, U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
3 4 3

Einstellung der Zugriffsstufe zum Lesen und Schreiben von Parametern.

3: Experte

4: Service

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
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2.2 Liste der Parameter

Hinweis: Eine hoher eingestellte Zugriffsstufe schlielt die niedrigeren mit ein.
Zugriffsstufe 3 (Experte):
Fir diese Parameter ist bereits ein Expertenwissen notwendig (z. B. (iber BICO-Parametrierung).
Zugriffsstufe 4 (Service):
Fir diese Parameter ist die Eingabe eines entsprechenden Passworts (p3950) durch autorisiertes Servicepersonal
notwendig.
p0010 Antrieb Inbetriebnahme Parameterfilter / Antr IBN Par_filt

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C(1), T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2800, 2818
Min Max Werkseinstellung

0 95 1

Einstellung des Parameterfilters fur die Inbetriebnahme eines Antriebs.

Durch entsprechendes Setzen dieses Parameters werden diejenigen Parameter herausgefiltert, die in den
verschiedenen Stufen der Inbetriebnahme schreibbar sind.

0 Bereit

1: Schnellinbetriebnahme

2: Leistungsteil-Inbetriebnahme

3: Motor-Inbetriebnahme

4: Geber-Inbetriebnahme

5: Technologische Applikation/Einheiten
11: Funktionsmodule

15: Datensatze

17: Einfachpositionierung-Inbetriebnahme
25: Lageregelung-Inbetriebnahme

29: Nur Siemens-intern

30: Parameter-Reset

39: Nur Siemens-intern

49: Nur Siemens-intern

95: Safety Integrated Inbetriebnahme
Siehe auch: r3996

Hinweis: Der Antrieb kann nur aufRerhalb der Antriebsinbetriebnahme eingeschaltet werden (Freigabe des Wechselrichters).
Dazu muss dieser Parameter auf 0 stehen.
Durch Setzen von p3900 ungleich 0 wird die Schnellinbetriebnahme abgeschlossen und dieser Parameter
automatisch auf 0 gesetzt.
Vorgehensweise beim "Parameter zurlicksetzen": p0010 = 30 und p0970 = 1 setzen.

p0014 Zwischenspeicher Modus / Zwischensp Modus

Beschreibung:
Wert:

Abhangigkeit:

26

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 2 0

Einstellung des Modus flir den Zwischenspeicher.

0: Flichtig speichern (RAM)

1: Zwischenspeicher aktiv (nichtfliichtig)

2: Zwischenspeicher l6schen

Bei p0014 = 1 werden Anderungen beim eigenen Parameter und zuséatzlich bei folgenden Parametern nicht in den
Zwischenspeicher ibernommen:

Siehe auch: p0015, p0040, p0108, p0340, p0650, p0802, p0803, p0804, p0952, p0969, p0970, p0971, p0972,
p1900, p1910, p1960, p2111, p3900, p3981, p7759, p7761, p7762, p7763, p7764, p7765, p7766, p7767, p7768,
p7769, p7775, p8611

Siehe auch: A01066, A01067

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
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Achtung:

Hinweis:

2.2 Liste der Parameter

Zu p0014 = 1:

Bei optional gesteckter Speicherkarte gilt:

- Die Daten im Zwischenspeicher werden nicht automatisch auf die Speicherkarte geschrieben.

- Mit Aus-/Einschalten wird ein eventuell vorhandener gultiger Parametersatz von der Speicherkarte geladen.
- Abhilfe: Vor dem Ausschalten der Control Unit die Parameter manuell speichern (z. B. p0971 = 1).

Zu p0014 = 2:

- Bei diesem Léschvorgang gehen die Eintragungen im Zwischenspeicher unwiederbringlich verloren.
Allgemein:

- Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder méglich.

Der Parameter wird durch Werkseinstellung einstellen nicht beeinflusst.

Zu p0014 = 0:

Parameteranderungen werden im fliichtigen Speicher (RAM) gespeichert.

Eine nichtfliichtige Speicherung von RAM nach ROM wird in folgenden Fallen durchgefiihrt:

- p0971 =1

- Andern von p0014 = 0 nach 1

Zu p0014 = 1:

Bei dieser Einstellung kann die Warnung A01066 und anschlielend die Warnung A01067 auftreten, wenn Uber ein
Feldbussystem fortwahrend Parameter verandert werden.

Parameteréanderungen werden im flichtigen Speicher (RAM) und auRerdem im nichtfliichtigen Zwischenspeicher
eingetragen.

Die Eintragungen im Zwischenspeicher werden in folgenden Fallen in das ROM Ubertragen und der
Zwischenspeicher geldscht:

- p0971 =1

- Control Unit aus-/einschalten

- Andern von p0014 = 1 nach 0

Zu p0014 = 2:

Der Vorgang zum Léschen der Eintragungen im Zwischenspeicher wird angestof3en.
Am Ende des Loéschvorgangs wird automatisch p0014 = 0 gesetzt.

p0015

CU250S_V_DP
CU250S_V_PN

Beschreibung:

Makro Antriebsgerat / Makro Gerit
Zugriffsstufe: 1
Anderbar: C, C(1)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 999999 7

Ausfihren des entsprechenden Makro-Files.

Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

Achtung: Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder maglich.
Mit Ausfiihren eines bestimmten Makros werden die entsprechend programmierten Einstellungen vorgenommen und
wirksam.
Hinweis: StandardmaRig vorhandene Makros sind in der technischen Dokumentation des jeweiligen Produkts beschrieben.
p0015 Makro Antriebsgerat / Makro Gerat
CU250S_V Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
CU250S_V_CAN Anderbar: C, C(1) Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:
Achtung:

Hinweis:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 999999 12

Ausfliihren des entsprechenden Makro-Files.

Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder méglich.

Mit Ausfiihren eines bestimmten Makros werden die entsprechend programmierten Einstellungen vorgenommen und
wirksam.

StandardmaRig vorhandene Makros sind in der technischen Dokumentation des jeweiligen Produkts beschrieben.

Funktionsplan: -
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2.2 Liste der Parameter

r0018

Beschreibung:
Abhingigkeit:

Control Unit Firmware-Version / CU FW-Version

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 4294967295 -

Anzeige der Firmware-Version der Control Unit.
Siehe auch: r0148, r0197, r0198

Hinweis: Beispiel:
Der Wert 1010100 ist als V01.01.01.00 zu interpretieren.
r0020 Drehzahlsollwert geglattet / n_soll glatt

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 5020, 6799
Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige des aktuellen geglatteten Drehzahlsollwertes am Eingang des Drehzahlreglers bzw. der U/f-Kennlinie (nach
dem Interpolator).

Siehe auch: r0060

Hinweis: Glattungszeitkonstante = 100 ms
Das Signal ist nicht als ProzessgrofRe geeignet und darf nur als Anzeigegroéfie verwendet werden.
Der Drehzahlsollwert steht gegléattet (r0020) und ungeglattet (r0060) zur Verfigung.

r0021 CO: Drehzahlistwert geglattet / n_ist glatt

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6799

Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige der berechneten und geglatteten Lauferdrehzahl.
Frequenzanteile aus der Schlupfkompensation (bei Asynchronmotoren) sind nicht enthalten.
Siehe auch: r0022, r0063

Hinweis: Glattungszeitkonstante = 100 ms
Das Signal ist nicht als Prozessgrofie geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Der Drehzahlistwert steht geglattet (r0021, r0022) und ungeglattet (r0063) zur Verfligung.

r0022 Drehzahlistwert 1/min geglattet / n_ist 1/min glatt

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

28

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6799
Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige der berechneten und geglatteten Lauferdrehzahl.

Frequenzanteile aus der Schlupfkompensation (bei Asynchronmotoren) sind nicht enthalten.

r0022 ist identisch mit r0021, jedoch ist dessen Einheit immer 1/min und im Gegensatz zu r0021 nicht umschaltbar.
Siehe auch: r0021, r0063

Glattungszeitkonstante = 100 ms

Das Signal ist nicht als Prozessgrofie geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.

Der Drehzahlistwert steht geglattet (r0021, r0022) und ungeglattet (r0063) zur Verfligung.
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r0024

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Ausgangsfrequenz geglattet / f_Ausg glatt

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6300, 6799
Min Max Werkseinstellung

- [Hz] - [Hz] - [Hz]

Anzeige der geglatteten Ausgangsfrequenz.
Frequenzanteile aus der Schlupfkompensation (bei Asynchronmotoren) sind enthalten.
Siehe auch: r0066

Hinweis: Glattungszeitkonstante = 100 ms
Das Signal ist nicht als ProzessgrofRe geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Die Ausgangsfrequenz steht geglattet (r0024) und ungeglattet (r0066) zur Verfligung.

r0025 CO: Ausgangsspannung geglattet / U_Ausg glatt

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2001 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 5730, 6300, 6799
Min Max Werkseinstellung

- [Veff] - [Veff] - [Veff]

Anzeige der geglatteten Ausgangsspannung des Leistungsteils.
Siehe auch: r0072

Hinweis: Glattungszeitkonstante = 100 ms
Das Signal ist nicht als ProzessgroRe geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Die Ausgangsspannung steht geglattet (r0025) und ungeglattet (r0072) zur Verfligung.

r0026 CO: Zwischenkreisspannung geglattet / Vdc glatt

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Achtung:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2001 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6799

Min Max Werkseinstellung

- V] -V - V]

Anzeige des geglatteten Istwertes der Zwischenkreisspannung.
Siehe auch: r0070

Die Messung einer Zwischenkreisspannung < 200 V liefert beim Power Module keinen gultigen Messwert. In diesem
Fall wird bei angelegter externer 24-V-Spannungsversorgung im Anzeigeparameter ein Wert von ca. 24 V angezeigt.

Glattungszeitkonstante = 100 ms

Das Signal ist nicht als Prozessgrofie geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Die Zwischenkreisspannung steht geglattet (r0026) und ungeglattet (r0070) zur Verfiigung.

r0026 stellt sich auf den unteren Wert der welligen Zwischenkreisspannung ein.

r0027

Beschreibung:

Abhingigkeit:
Achtung:

CO: Stromistwert Betrag geglattet / I_ist Betrag glatt
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: -
Einheitengruppe: -

Berechnet: -
Normierung: p2002 Dyn. Index: -

Einheitenwahl: -

8950
Min Max Werkseinstellung
- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]

Anzeige des geglatteten Betrages des Stromistwertes.
Siehe auch: r0068

Datentyp: FloatingPoint32

Funktionsplan: 5730, 6799, 8850,

Fur Diagnose oder Auswertung dynamischer Verlaufe ist dieses geglattete Signal nicht geeignet. Dazu ist der

ungeglattete Wert zu verwenden.
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Hinweis: Glattungszeitkonstante = 300 ms
Das Signal ist nicht als ProzessgrofRe geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Der Betrag des Stromistwertes steht geglattet (r0027) und ungeglattet (r0068) zur Verfigung.

r0028 Aussteuergrad geglittet / Ausst_grd glatt
Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2002 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 5730, 6799, 8950
Min Max Werkseinstellung
- [%] - [%] - [%]

Beschreibung: Anzeige des geglatteten Istwertes des Aussteuergrads.

Abhingigkeit: Siehe auch: r0074

Hinweis: Glattungszeitkonstante = 100 ms

Das Signal ist nicht als ProzessgrofRe geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Der Aussteuergrad steht geglattet (r0028) und ungeglattet (r0074) zur Verfigung.

r0029 Stromistwert feldbildend geglattet / Id_ist glatt
Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2002 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6799
Min Max Werkseinstellung
- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]

Beschreibung: Anzeige des geglatteten feldbildenden Stromistwertes.

Abhangigkeit: Siehe auch: r0076

Hinweis: Glattungszeitkonstante = 300 ms

Das Signal ist nicht als ProzessgroRe geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Der feldbildende Stromistwert steht geglattet (r0029) und ungeglattet (r0076) zur Verfligung.

r0030 Stromistwert momentenbildend geglattet / Iq_ist glatt
Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2002 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6799
Min Max Werkseinstellung
- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]

Beschreibung: Anzeige des geglatteten momentenbildenden Stromistwertes.

Abhangigkeit: Siehe auch: r0078

Hinweis: Glattungszeitkonstante = 300 ms

Das Signal ist nicht als ProzessgroRe geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Der momentenbildende Stromistwert steht geglattet (r0030) und ungeglattet (r0078) zur Verfiigung.

r0031 Drehmomentistwert geglattet / M_ist glatt
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2003 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 5730, 6799
Min Max Werkseinstellung
- [Nm] - [Nm] - [Nm]

Beschreibung: Anzeige des geglatteten Drehmomentistwertes.

Abhéangigkeit: Siehe auch: r0080

Hinweis: Glattungszeitkonstante = 100 ms

Das Signal ist nicht als ProzessgrofRe geeignet und darf nur als Anzeigegroéfie verwendet werden.
Der Drehmomentistwert steht geglattet (r0031) und ungeglattet (r0080) zur Verfigung.
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r0032

Beschreibung:

Abhangigkeit:

CO: Wirkleistungsistwert geglattet / P_Wirk_ist glatt

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: r2004 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 14_10 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 5730, 6799, 8750,
8850, 8950

Min Max Werkseinstellung

- [kW] - [kW] - [kW]

Anzeige des geglatteten Istwertes der Wirkleistung.
Siehe auch: r0082

Achtung: Fur Diagnose oder Auswertung dynamischer Verlaufe ist dieses geglattete Signal nicht geeignet. Dazu ist der
ungeglattete Wert zu verwenden.

Hinweis: Abgegebene Leistung an Motorwelle.
Die Wirkleistung steht geglattet (r0032 mit 100 ms) und ungeglattet (r0082) zur Verfligung.

r0033 Momentenausnutzung geglattet / M_ausnutzung glatt

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8012

Min Max Werkseinstellung

- [%] - [%] - [%]

Anzeige der geglatteten Momentenausnutzung in Prozent.

Die Momentenausnutzung ergibt sich aus dem angeforderten geglatteten Moment bezogen auf die Momentengrenze
skaliert mit p2196.

Dieser Parameter steht nur bei Vektorregelung zur Verfligung. Bei U/f-Steuerung ist r0033 = 0 %.
Glattungszeitkonstante = 100 ms

Das Signal ist nicht als ProzessgroRe geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Die Momentenausnutzung steht geglattet (r0033) und ungeglattet (r0081) zur Verfiigung.

Fir M_soll gesamt (r0079) > 0 gilt:

- Angefordertes Moment = M_soll gesamt

- Aktuelle Momentengrenze = M_max oben wirk (r1538)

Fir M_soll gesamt (r0079) <= 0 gilt:

- Angefordertes Moment = - M_soll gesamt

- Aktuelle Momentengrenze = - M_max unten wirk (r1539)

Bei aktueller Momentengrenze = 0 gilt: r0033 = 100 %

Bei aktueller Momentengrenze < 0 gilt: r0033 = 0 %

r0034

Beschreibung:

CO: Motorauslastung thermisch / Mot_ausl therm

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8017

Min Max Werkseinstellung

- [%] - [%] - [%]

Anzeige und Konnektorausgang fur die Motorauslastung aus dem Motortemperaturmodell 1 (12t) oder 3.
Beim Motortemperaturmodell 1 (12t) (p0612.0 = 1) qilt:

Bei Firmware-Version < 4.7 SP6 oder p0612.12 = 0:

- r0034 = (Motormodelltemperatur - 40 K) / (p0605 - 40 K) * 100 %

Ab Firmware-Version 4.7 SP6 und p0612.12 = 1:

- r0034 = (Motormodelltemperatur - p0613) / (p0605 - p0613) * 100 %

Beim Motortemperaturmodell 3 (p0612.2 = 1) gilt:

- r0034 = (Motormodelltemperatur - p5397) / (p5398 - p5397) * 100 %
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Abhingigkeit:

Die thermische Motorauslastung wird nur bei aktiviertem Motortemperaturmodell 1 (12t) oder 3 ermittelt.
Die folgenden Bedingungen sind Voraussetzung fir die weiteren Informationen.

- Es ist kein Temperatursensor parametriert (p0600, p0601).

- Der Strom entspricht dem Stillstandsstrom (p0318).

- Die Drehzahl n > 1 [1/min].

Bei Firmware-Version < 4.7 SP6 oder p0612.12 = 0 gilt:

- Das Temperaturmodell arbeitet mit einer Umgebungstemperatur von 20 °C.

Eine Motorauslastung von 100 % wird angezeigt (r0034 = 100 %), wenn Folgendes dauerhaft erflllt ist:
- Die Umgebungstemperatur ist 40 °C (Modell 1: p0625 = 40 °C, Modell 3: p0613 = 40 °C).

Ab Firmware-Version 4.7 SP6 und p0612.12 = 1 gilt:

- Die Umgebungstemperatur kann tiber p0613 den Bedingungen angepasst werden.

Siehe auch: p0605, p0611, p0612, p0613, p0627, r0632

Siehe auch: F07011, A07012

Achtung: Nach dem Einschalten des Antriebs wird die Ermittlung der Motortemperatur mit einem angenommenen Modellwert
begonnen. Deshalb ist der Wert fur die Motorauslastung erst nach einem zeitlichen Einschwingen gliltig.
Hinweis: Glattungszeitkonstante = 100 ms
Das Signal ist nicht als ProzessgroRe geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
Bei r0034 = -200.0 % gilt:
Der Wert ist ungliltig (z. B. Motortemperaturmodell nicht aktiviert oder falsch parametriert).
r0035 CO: Motortemperatur / Mot_temp

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2006 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8016, 8017
Min Max Werkseinstellung

-[°C] -[°C] -[°C]

Anzeige und Konnektorausgang fir die aktuelle Temperatur im Motor.

Hinweis: Bei r0035 ungleich -200.0 °C gilt:
- Diese Temperaturanzeige ist glltig.
- Ein Temperatursensor vom Typ KTY/PT1000 ist angeschlossen.
- Das thermische Modell des Asynchronmotors ist aktiviert (00612 Bit 1 = 1 und Temperatursensor deaktiviert: p0600
= 0 oder p0601 = 0).
Bei r0035 gleich -200.0 °C gilt:
- Diese Temperaturanzeige ist ungultig (Temperatursensorfehler).
- Ein PTC-Sensor oder Bimetall-Offner ist angeschlossen.
- Der Temperatursensor des Synchronmotors ist deaktiviert (p0600 = 0 oder p0601 = 0).
r0036 CO: Leistungsteil Uberlast 12t / LT Uberlast 12t

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

32

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8021

Min Max Werkseinstellung

- [%] - [%] - [%]

Anzeige der mit Hilfe der 12t-Berechnung bestimmten Uberlast des Leistungsteils.

Fir die I2t-Uberwachung des Leistungsteils ist ein Stromreferenzwert definiert. Er stellt den vom Leistungsteil
fuhrbaren Strom ohne Einfluss der Schaltverluste dar (z. B. den dauerhaft zulassigen Strom der Kondensatoren,
Induktivitaten, Stromschienen, usw.).

Wird der I12t-Referenzstrom des Leistungsteils nicht tiberschritten, wird keine Uberlast (0 %) angezeigt.
Im anderen Fall wird der Grad der thermischen Uberlast berechnet, wobei 100 % zur Abschaltung fiihrt.
Siehe auch: p0290, p0294

Siehe auch: F30005
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r0037[0...19]

Beschreibung:
Index:

Achtung:
Hinweis:

CO: Leistungsteil Temperaturen / LT Temperaturen

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2006 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8021

Min Max Werkseinstellung

-[°C] -[°C] -[°C]

Anzeige und Konnektorausgang fur Temperaturen im Leistungsteil.

[0] = Wechselrichter Maximalwert
[1] = Sperrschicht Maximalwert
[2] = Gleichrichter Maximalwert
[3] = Zuluft

[4] = Innenraum im Leistungsteil
[5] = Wechselrichter 1

[6] = Wechselrichter 2

[7...10] = Reserviert

[11] = Gleichrichter 1

[12] = Reserviert

[13] = Sperrschicht 1

[14] = Sperrschicht 2

[15] = Sperrschicht 3

[16] = Sperrschicht 4

[17] = Sperrschicht 5

[18] = Sperrschicht 6

[19] = Reserviert

Nur fiir Siemens-interne Fehlerdiagnose.

Der Wert -200 zeigt an, dass kein Messsignal vorliegt.

r0037[0]: Maximalwert der Wechselrichter-Temperaturen (r0037[5...10]).

r0037[1]: Maximalwert der Sperrschicht-Temperaturen (r0037[13...18]).

r0037[2]: Maximalwert der Gleichrichter-Temperaturen (r0037[11...12]).

Der Maximalwert ist die Temperatur des am starksten erwarmten Wechselrichters, Sperrschicht oder Gleichrichters.
r0037[2, 3, 6, 11, 14...18] ist nur fir Chassis-Leistungsteile relevant.

Die jeweilige Abschaltschwelle im Fehlerfall ist abhangig vom Leistungsteil und kann nicht ausgelesen werden.

r0038

Beschreibung:

Leistungsfaktor gegléttet / Cos phi glatt

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6799, 8850, 8950
Min Max Werkseinstellung

Anzeige des geglatteten Istwertes des Leistungsfaktors. Dieser bezieht sich auf die elektrische Leistung der
Grundwellensignale an den Umrichterausgangsklemmen.

Achtung: Bei Einspeisung gilt:

Dieser Wert ist bei Wirkleistungen < 25 % der Bemessungsleistung nicht aussagekraftig.
Hinweis: Glattungszeitkonstante = 300 ms

Das Signal ist nicht als Prozessgrofie geeignet und darf nur als AnzeigegroRe verwendet werden.
r0039[0...2] CO: Energieanzeige / Energieanz

Beschreibung:
Index:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [kWh] - [kWh] - [kWh]

Anzeige der Energiewerte an den Ausgangsklemmen des Leistungsteils.
[0] = Energiebilanz (Summe)
[1] = Energie aufgenommen
[2] = Energie zuriickgespeist

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
Listenhandbuch (LH15), 01/2016, ASE33842890 33



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

Abhingigkeit:

Siehe auch: p0040

Hinweis: Zu Index 0:
Differenz aus aufgenommener und zurlickgespeister Energie.
p0040 Energieverbrauch Anzeige zuriicksetzen / Energieverbr res

Beschreibung:

Abhingigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Datentyp: Unsigned8
Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Einstellung zum Zuriicksetzen der Anzeige in r0039 und r0041.

Vorgehen:

p0040 = 0 --> 1 setzen

Die Anzeigen werden zuriickgesetzt und der Parameter automatisch wieder auf Null gesetzt.

Siehe auch: r0039

Mit Zurlcksetzen dieser Anzeige (p0040) wird auch die Prozess-Energieanzeige (r0042) zuriickgesetzt.

r0041

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Energieverbrauch gespart / Energieverbr gesp

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [kWh] - [kWh] - [kWh]

Anzeige der eingesparten Energie bezogen auf 100 Betriebsstunden.
Siehe auch: p0040

Hinweis: Diese Anzeige wird bei einer Strdomungsmaschine verwendet.

Die Stromungskennlinie wird in p3320 ... p3329 eingegeben.

Bei einer Laufzeit unter 100 Stunden wird die Anzeige auf 100 Stunden hochgerechnet.
r0042[0...2] CO: Prozess-Energieanzeige / Prozess-Energieanz

Beschreibung:
Index:

Abhingigkeit:
Hinweis:

34

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

- [Wh] - [Wh] - [Wh]

Anzeige und Konnektorausgang fur die Energiewerte an den Ausgangsklemmen des Leistungsteils.

[0] = Energiebilanz (Summe)

[1] = Energie aufgenommen

[2] = Energie zuruckgespeist

Siehe auch: p0043

Das Signal kann als Prozessgréf3e angezeigt werden (Normierung: 1 = 1 Wh).

Die Freigabe erfolgt in p0043.

Die Anzeige wird auch mit p0040 = 1 zurlickgesetzt.

Wenn bei Hochlauf der Control Unit eine Freigabe in r0043 vorliegt, wird in r0042 der Wert von r0039 Gbernommen.

Da r0039 als Bezugssignal fiir r0042 dient, kann die Prozess-Energieanzeige aus Formatgriinden nur bis zu einem
Wert von r0039 = 2147483 kWh arbeiten. Uber diesem Wert ist auch r0039 zuriickzusetzen.
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p0043

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Bl: Energieverbrauch Anzeige freigeben / Energieverbr freig

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle zum Freigeben/Zurlicksetzen der Prozess-Energieanzeige in r0042.
Bl: p0043 = 1-Signal:

Die Prozess-Energieanzeige in r0042 ist freigegeben.

Siehe auch: r0042

p0045

Beschreibung:

Anzeigewerte Glattungszeitkonstante / Anz_werte T_glatt

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6714, 8012
Min Max Werkseinstellung

0.00 [ms] 10000.00 [ms] 4.00 [ms]

Einstellung der Glattungszeitkonstante fur folgende Anzeigewerte:
r0063[1], r0068[1], r0080[1], r0082[1].

r0046.0...31

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhangigkeit:

CO/BO: Fehlende Freigaben / Fehlende Freigaben

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2634
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang fiir fehlende Freigaben, die ein in Betrieb setzen der Antriebsregelung verhindern.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  AUS1 Freigabe fehlt Ja Nein 7954
01 AUS2 Freigabe fehlt Ja Nein -
02  AUSS3 Freigabe fehlt Ja Nein -
03  Betrieb freigeben fehlt Ja Nein -
04  Ankerkurzschluss/Gleichstrombremsung Ja Nein -
Freigabe fehlt
05  STOP2 Freigabe fehlt Ja Nein -
08  Safety-Freigabe fehlt Ja Nein -
09 Einspeisung Freigabe fehlt Ja Nein -
10  Hochlaufgeber Freigabe fehlt Ja Nein -
11 Hochlaufgeber Start fehlt Ja Nein -
12 Sollwert Freigabe fehlt Ja Nein -
15 QuickStop Freigabe fehlt Ja Nein -
16  AUS1 Freigabe intern fehlt Ja Nein -
17 AUS2 Freigabe intern fehlt Ja Nein -
18  AUSS Freigabe intern fehlt Ja Nein -
19 Impulsfreigabe intern fehlt Ja Nein -
20  Ankerkurzschluss/Gleichstrombremsung Ja Nein -
Freigabe intern fehlt

21 STOP2 Freigabe intern fehlt Ja Nein -
25  Funktion Bypass aktiv Ja Nein -
26 Antrieb inaktiv oder nicht betriebsfahig Ja Nein -
27  Entmagnetisierung nicht fertig Ja Nein -
28  Bremse offen fehit Ja Nein -
29  Ruckkuhlanlage Bereit fehlt Ja Nein -
30 Drehzahlregler gesperrt Ja Nein -
31 Tippen Sollwert aktiv Ja Nein -

Siehe auch: r0002
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Hinweis:

36

Der Wert r0046 = 0 zeigt an, dass alle Freigaben fiir diesen Antrieb vorhanden sind.
Bit 00 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Signalquelle in p0840 auf 0-Signal steht.

- Die Einschaltsperre vorliegt.

Bit 01 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Signalquelle in p0844 oder p0845 auf 0-Signal steht.

Bit 02 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Signalquelle in p0848 oder p0849 auf 0-Signal steht.

Bit 03 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Signalquelle in p0852 auf 0-Signal steht.

Bit 04 =1 (Ankerkurzschluss aktiv), wenn:

- Die Signalquelle in p1230 auf 1-Signal steht.

Bit 05, Bit 06: in Vorbereitung

Bit 08 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Sicherheitsfunktionen freigegeben sind und STO aktiv ist.

- STO uber Onboard-Klemmen oder PROFIsafe angewahlt ist.

- Eine sicherheitsrelevante Meldung mit Reaktion STOP A ansteht.

- Die Funktion "STO uber Klemmen auf Power Module" angewahlt ist.
Bit 09 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Signalquelle in p0864 auf 0-Signal steht.

Bit 10 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Signalquelle in p1140 auf 0-Signal steht.

Bit 11 = 1 (Freigabe fehlt), wenn der Drehzahlsollwert eingefroren ist, weil:
- Die Signalquelle in p1141 auf 0-Signal steht.

- Der Drehzahlsollwert von Tippen vorgegeben wird und die beiden Signalquellen fir Tippen Bit 0 (p1055) und Bit 1
(p1056) 1-Signal haben.

Bit 12 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:
- Die Signalquelle in p1142 auf 0-Signal steht.

- Bei Aktivierung des Funktionsmoduls "Einfachpositionierer" (r0108.4 = 1) wird die Signalquelle in p1142 auf 0-
Signal gesetzt.

Bit 16 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Eine Storreaktion AUS1 anliegt. Die Freigabe erfolgt nur, wenn die Stérung behoben und quittiert wurde und die
Einschaltsperre mit AUS1 = 0 aufgehoben wird.

Bit 17 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Der Inbetriebnahmemodus angewahlt ist (p0010 > 0).

- Eine Storreaktion AUS2 anliegt.

- Der Antrieb inaktiv (p0105 = 0) oder nicht betriebsfahig (r7850[DO-Index] = 0) ist.
Bit 18 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- AUS3 noch nicht abgeschlossen ist oder eine Storreaktion AUS3 vorliegt.

Bit 19 = 1 (Impulsfreigabe intern fehlt), wenn:

- Synchronisation zwischen Basistakt, DRIVE-CLiQ-Takt und Applikationstakt lauft.
Bit 20 = 1 (Ankerkurzschluss intern aktiv), wenn:

- Der Antrieb ist nicht im Zustand "S4: Betrieb" oder "S5x" (siehe Funktionsplan 2610).
- Die interne Impulsfreigabe fehlt (r0046.19 = 0).

Bit 21 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

Die Impulsfreigabe zwar vorhanden ist und der Drehzahlsollwert noch nicht freigegeben ist, weil:
- Die Haltebremse Offnungszeit (p1216) noch nicht abgelaufen ist.

- Der Motor noch nicht aufmagnetisiert ist (Asynchronmotor).

- Geberkalibrierung nicht ausgefihrt ist (U/f-Vektor und Synchronmotor).

Bit 22: In Vorbereitung

Bit 26 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Der Antrieb inaktiv (p0105 = 0) oder nicht betriebsfahig ist (r7850[DO-Index] = 0).
- Die Funktion "Parkende Achse" angewahlt ist (Bl: p0897 = 1-Signal).

- Alle Leistungsteile einer Parallelschaltung deaktiviert sind (p0125, p0895).

Bit 27 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:
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- Die Entmagnetisierung nicht abgeschlossen ist (nur bei Vektor).

Bit 28 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Die Haltebremse geschlossen ist oder noch nicht gedffnet hat.

Bit 29 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Das Bereitsignal der Riickkiihlanlage Uber Binektoreingang p0266[1] fehlt.
Bit 30 = 1 (Drehzahlregler gesperrt), wenn einer der folgenden Griinde vorliegt:
- Es liegt 0-Signal Uber Binektoreingang p0856 an.

- Der Funktionsgenerator mit Stromvorgabe ist aktiv.

- Die Messfunktion "Stromregler Fiihrungsfrequenzgang" ist aktiv.

- Die Pollageidentifikation ist aktiv.

- Die Motordatenidentifikation ist aktiv (nur bestimmte Schritte).

Bit 31 = 1 (Freigabe fehlt), wenn:

- Der Drehzahlsollwert von Tippen 1 oder 2 vorgegeben wird.

r0047

Beschreibung:

Motordatenidentifikation und Drehzahlregleroptimierung / MotiD und n_opt

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 300 -

Anzeige des aktuellen Status bei der Motordatenidentifikation (Stehende Messung) und der
Drehzahlregleroptimierung (Drehende Messung).

Wert: 0: Keine Messung
115:  Messung g-Streuinduktivitat (Teil 2)
120: Drehzahlregleroptimierung (Schwingungstest)
140: Berechnung Drehzahlreglereinstellung
150: Messung Tragheitsmoment
170:  Messung Magnetisierungsstrom und Sattigungskennlinie
195:  Messung g-Streuinduktivitat (Teil 1)
200: Drehende Messung angewahit
220: Identifizierung Streuinduktivitat
230: Identifizierung Rotorzeitkonstante
240: Identifizierung Standerinduktivitat
250: Identifizierung Standerinduktivitat LQLD
260: Identifizierung Kreis
270: Identifizierung Standerwiderstand
290: Identifizierung Ventilverriegelungszeit
300: Stehende Messung angewahlt
r0049[0...3] Motordatensatz/Geberdatensatz wirksam / MDS/EDS wirksam

Beschreibung:

Index:

Abhingigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8565
Min Max Werkseinstellung

Anzeige des wirksamen Motordatensatzes (Motor Data Set, MDS) und der wirksamen Geberdatensatze (Encoder
Data Set, EDS).

[0] = Motordatensatz MDS wirksam

[1] = Geber 1 Geberdatensatz EDS wirksam

[2] = Geber 2 Geberdatensatz EDS wirksam

[3] = Reserviert

Siehe auch: p0187, p0188

Wert 99 bedeutet: Kein Geber zugewiesen (nicht projektiert).
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r0050.0...1

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhangigkeit:
Hinweis:

CO/BO: Befehlsdatensatz CDS wirksam / CDS wirksam

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8560
Min Max Werkseinstellung

Anzeige des wirksamen Befehlsdatensatzes (Command Data Set, CDS).

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 CDS wirksam Bit 0 Ein Aus -
01 CDS wirksam Bit 1 Ein Aus -

Siehe auch: p0810, p0811, r0836
Der Uber Binektoreingang (z. B. p0810) angewahlte Befehlsdatensatz wird Gber r0836 angezeigt.

r0051.0...1

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhéangigkeit:

CO/BO: Antriebsdatensatz DDS wirksam / DDS wirksam

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8565
Min Max Werkseinstellung

Anzeige des wirksamen Antriebsdatensatzes (Drive Data Set, DDS).

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 DDS wirksam Bit 0 Ein Aus -
01 DDS wirksam Bit 1 Ein Aus -

Siehe auch: p0820, p0821, r0837

Hinweis: Bei Anwahl der Motordatenidentifikation und der drehenden Messung wird die Antriebsdatensatzumschaltung
unterdruckt.
r0052.0...15 CO/BO: Zustandswort 1 / ZSW 1

Beschreibung:
Bitfeld:

Achtung:
Hinweis:

38

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige und Konnektorausgang fur das Zustandswort 1.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 Einschaltbereit Ja Nein -
01 Betriebsbereit Ja Nein -
02  Betrieb freigegeben Ja Nein -
03  Stérung wirksam Ja Nein -
04  Austrudeln aktiv (AUS2) Nein Ja -
05  Schnellhalt aktiv (AUS3) Nein Ja -
06 Einschaltsperre aktiv Ja Nein -
07  Warnung wirksam Ja Nein -
08  Abweichung Soll-/Istdrehzahl Nein Ja -
09  Fuhrung gefordert Ja Nein -
10 Maximaldrehzahl erreicht Ja Nein -
1 I, M, P-Grenze erreicht Nein Ja -
12 Motorhaltebremse offen Ja Nein -
13 Warnung Ubertemperatur Motor Nein Ja -
14 Motor dreht vorwarts Ja Nein -
15 Warnung Uberlast Umrichter Nein Ja -

Die Signalquellen der PROFIdrive-Zustandswort Verschaltung werden durch p2080 festgelegt.
Zu Bit 03:
Dieses Signal wird invertiert, wenn es auf einen Digitalausgang verschaltet ist.
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Zu r0052:

Die Statusbits haben folgende Quellen:
Bit 00: r0899 Bit 0

Bit 01: r0899 Bit 1

Bit 02: r0899 Bit 2

Bit 03: r2139 Bit 3 (bzw. r1214.10 bei p1210 > 0)
Bit 04: r0899 Bit 4

Bit 05: r0899 Bit 5

Bit 06: r0899 Bit 6

Bit 07: r2139 Bit 7

Bit 08: r2197 Bit 7

Bit 09: r0899 Bit 7

Bit 10: r2197 Bit 6

Bit 11: r0056 Bit 13 (negiert)

Bit 12: r0899 Bit 12

Bit 13: r2135 Bit 14 (negiert)

Bit 14: r2197 Bit 3

Bit 15: r2135 Bit 15 (negiert)

r0053.0...11 CO/BO: Zustandswort 2 / ZSW 2
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige und BICO-Ausgang fiir Zustandswort 2.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Gleichstrombremsung aktiv Ja Nein -
01 |n_ist| > p1226 (n_stillstand) Ja Nein -
02  |n_ist| > p1080 (n_min) Ja Nein -
03 |_ist >=p2170 Ja Nein -
04  |n_ist| > p2155 Ja Nein -
05  |n_ist| <= p2155 Ja Nein -
06  |n_ist| >=r1119 (n_soll) Ja Nein -
07  Vdc <=p2172 Ja Nein -
08 Vdc>p2172 Ja Nein -
09  Hochlauf/Ricklauf beendet Ja Nein -
10  Technologieregler Ausgang an unterer Ja Nein -

Grenze
11 Technologieregler Ausgang an oberer Ja Nein -
Grenze
Achtung: Die Signalquellen der PROFIdrive-Zustandswort Verschaltung werden durch p2081 festgelegt.
Hinweis: Folgende Zustandsbits werden in r0053 angezeigt:

Bit 00: r1239 Bit 8

Bit 01: r2197 Bit 5 (negiert)
Bit 02: r2197 Bit O (negiert)
Bit 03: r2197 Bit 8

Bit 04: r2197 Bit 2

Bit 05: r2197 Bit 1

Bit 06: r2197 Bit 4

Bit 07: r2197 Bit 9

Bit 08: r2197 Bit 10

Bit 09: r1199 Bit 2 (negiert)
Bit 10: r2349 Bit 10

Bit 11: r2349 Bit 11
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r0054.0...15 CO/BO: Steuerwort 1/ STW 1
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige des Steuerworts 1.
Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 EIN/AUS1 Ja Nein -
01 BB / AUS2 Nein Ja -
02 BB/AUS3 Nein Ja -
03  Betrieb freigeben Ja Nein -
04  Hochlaufgeber freigeben Ja Nein -
05  Hochlaufgeber fortsetzen Ja Nein -
06  Drehzahlsollwert freigeben Ja Nein -
07  Stoérung quittieren Ja Nein -
08 Tippen Bit 0 Ja Nein 3030
09 Tippen Bit 1 Ja Nein 3030
10  Fihrung durch PLC Ja Nein -
11 Richtungsumkehr (Sollwert) Ja Nein -
13 Motorpotenziometer héher Ja Nein -
14 Motorpotenziometer tiefer Ja Nein -
15 CDSBIit0 Ja Nein -
Hinweis: Folgende Steuerbits werden in r0054 angezeigt:

Bit 00: r0898 Bit 0
Bit 01: r0898 Bit 1
Bit 02: r0898 Bit 2
Bit 03: r0898 Bit 3
Bit 04: r0898 Bit 4
Bit 05: r0898 Bit 5
Bit 06: r0898 Bit 6
Bit 07: r2138 Bit 7
Bit 08: r0898 Bit 8
Bit 09: r0898 Bit 9
Bit 10: r0898 Bit 10
Bit 11: r1198 Bit 11
Bit 13:r1198 Bit 13
Bit 14: r1198 Bit 14
Bit 15: r0836 Bit 0

r0055.0...15 CO/BO: Zusatz Steuerwort / Zusatz STW
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2513
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige und BICO-Ausgang fiir das Zusatz-Steuerwort.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Festsollwert Bit 0 Ja Nein -
01 Festsollwert Bit 1 Ja Nein -
02 Festsollwert Bit 2 Ja Nein -
03  Festsollwert Bit 3 Ja Nein -
04  DDS Anwahl Bit 0 Ja Nein -
05 DDS Anwahl Bit 1 Ja Nein -
08  Technologieregler Freigabe Ja Nein -
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09  Gleichstrombremsung Freigabe Ja Nein -
11 Statik Freigabe Ja Nein -
12 Drehmomentregelung aktiv Ja Nein -
13  Externe Stoérung 1 (F07860) Nein Ja -
15 CDSBit1 Ja Nein -
Hinweis: CDS: Command Data Set (Befehlsdatensatz)
DDS: Drive Data Set (Antriebsdatensatz)
Folgende Steuerbits werden in r0055 angezeigt:
Bit 00: r1198.0
Bit 01: r1198.1
Bit 02: r1198.2
Bit 03: r1198.3
Bit 04: r0837.0
Bit 05: r0837.1
Bit 08: r2349.0 (negiert)
Bit 09: r1239.11
Bit 11: r1406.11
Bit 12: r1406.12
Bit 13: r2138.13 (negiert)
Bit 15: r0836.1
r0056.0...15 CO/BO: Zustandswort Regelung / ZSW Regelung
PM240 Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2526
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige und BICO-Ausgang flr das Zustandswort der Regelung.
Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 Initialisierung beendet Ja Nein -
01 Entmagnetisierung abgeschlossen Ja Nein -
02  Impulsfreigabe vorhanden Ja Nein -
03  Sanftanlauf vorhanden Ja Nein -
04  Aufmagnetisierung beendet Ja Nein -
05  Spannungsanhebung bei Anlauf Aktiv Inaktiv 6301
06  Beschleunigungsspannung Aktiv Inaktiv 6301
07  Frequenz negativ Ja Nein -
08  Feldschwachung aktiv Ja Nein -
09  Spannungsgrenze aktiv Ja Nein 6714
10  Schlupfbegrenzung aktiv Ja Nein 6310
11 Frequenzgrenze aktiv Ja Nein -
12 Strombegrenzungsregler Ja Nein -
Spannungsausgang aktiv
13  Strom-/Drehmoment-Begrenzung Aktiv Inaktiv 6060
14 Vdc_max-Regler aktiv Ja Nein 6220,
6320
15  Vdc_min-Regler aktiv Ja Nein 6220,
6320
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r0056.0...13

PM250
PM260

Beschreibung:
Bitfeld:

CO/BO: Zustandswort Regelung / ZSW Regelung

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2526
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang flr das Zustandswort der Regelung.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 Initialisierung beendet Ja Nein -

01 Entmagnetisierung abgeschlossen Ja Nein -

02  Impulsfreigabe vorhanden Ja Nein -

03  Sanftanlauf vorhanden Ja Nein -

04  Aufmagnetisierung beendet Ja Nein -

05  Spannungsanhebung bei Anlauf Aktiv Inaktiv 6301
06  Beschleunigungsspannung Aktiv Inaktiv 6301
07  Frequenz negativ Ja Nein -

08  Feldschwachung aktiv Ja Nein -

09  Spannungsgrenze aktiv Ja Nein 6714
10  Schlupfbegrenzung aktiv Ja Nein 6310
11 Frequenzgrenze aktiv Ja Nein -

12 Strombegrenzungsregler Ja Nein -

Spannungsausgang aktiv
13  Strom-/Drehmoment-Begrenzung Aktiv Inaktiv 6060

r0060

Beschreibung:

Abhiéngigkeit:
Hinweis:

CO: Drehzahlsollwert vor Sollwertfilter / n_soll vor Filter

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 2701, 6030, 6799
Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige des aktuellen Drehzahlsollwertes am Eingang des Drehzahlreglers bzw. der U/f-Kennlinie (nach dem
Interpolator).

Siehe auch: r0020
Der Drehzahlsollwert steht geglattet (r0020) und ungeglattet (r0060) zur Verfligung.

r0061[0...2]

Beschreibung:
Index:

CO: Drehzahlistwert ungeglattet / n_ist ungeglattet

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 4715

Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige der durch die Geber erfassten ungeglatteten Drehzahlistwerte.
[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Reserviert

r0062

Beschreibung:

42

CO: Drehzahlsollwert nach Filter / n_soll nach Filter

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6020, 6030, 6031
Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige und Konnektorausgang fiir den Drehzahlsollwert nach den Sollwertfiltern.
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r0063[0...2]

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:
Hinweis:

CO: Drehzahlistwert / n_ist

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6020, 6799
Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige und Konnektorausgang fir den aktuellen Drehzahlistwert.

Frequenzanteile aus der Schlupfkompensation (bei Asynchronmotoren) sind nicht enthalten.

[0] = Ungeglattet

[1] = Geglattet mit p0045

[2] = Berechnet aus f_soll - f_schlupf (ungeglattet)

Siehe auch: r0021, r0022

Der Drehzahlistwert r0063[0] wird zusatzlich mit p0045 geglattet in r0063[1] angezeigt. r0063[1] kann bei
entsprechender Glattungszeitkonstante p0045 als ProzessgroRe Verwendung finden.

Die aus Ausgangsfrequenz und Schlupffrequenz berechnete Drehzahl (r0063[2]) kann nur im stationdren Zustand
mit dem Drehzahlistwert (r0063[0]) verglichen werden.

Bei U/f-Steuerung wird in r0063[2] auch bei ausgeschalteter Schlupfkompensation eine aus der Ausgangsfrequenz
und dem Schlupf berechnete mechanische Drehzahl angezeigt.

r0064

Beschreibung:

CO: Drehzahlregler Regeldifferenz / n_reg Regeldiff

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6040

Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige der aktuellen Regeldifferenz des Drehzahlreglers.

r0065

Beschreibung:

Schlupffrequenz / f_Schlupf

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -
Einheitengruppe: 2_1

Min
-[HZ]

Berechnet: -
Normierung: p2000
Einheitenwahl: p0505

Max
- [HZ]

Anzeige der Schlupffrequenz bei Asynchronmotoren (ASM).

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -

Funktionsplan: 6310, 6700, 6727,
6730, 6732

Werkseinstellung
-[Hz]

r0066

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

CO: Ausgangsfrequenz / f_Ausg

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: 2_1

Min
-[Hz]

Berechnet: -
Normierung: p2000
Einheitenwahl: p0505

Max
- [Hz]

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -

Funktionsplan: 6300, 6700, 6730,
6731, 6799

Werkseinstellung
-[Hz]

Anzeige und Konnektorausgang fir die ungeglattete Ausgangsfrequenz des Leistungsteils.

Frequenzanteile aus der Schlupfkompensation (Asynchronmotor) sind enthalten.

Siehe auch: r0024

Die Ausgangsfrequenz steht geglattet (r0024) und ungeglattet (r0066) zur Verfligung.
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r0067

Beschreibung:
Abhingigkeit:

CO: Ausgangsstrom maximal / |_Ausg max

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2002 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 6_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6300, 6640, 6724
Min Max Werkseinstellung

- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]

Anzeige und Konnektorausgang fur den maximalen Ausgangsstrom des Leistungsteils.

Der maximale Ausgangsstrom wird durch die parametrierte Stromgrenze sowie den thermischen Motor- und
Umrichterschutz beeinflusst.

Siehe auch: p0290, p0640

r0068[0...1]

Beschreibung:
Index:

Abhangigkeit:

CO: Stromistwert Betrag / |_ist Betrag

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2002 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 6_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6300, 6714, 6799,
7017, 8017, 8021, 8022

Min Max Werkseinstellung

- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]

Anzeige des Betrages des Stromistwertes.
[0] = Ungeglattet

[1] = Geglattet mit p0045

Siehe auch: r0027

Achtung: Der Wert wird mit der Stromreglerabtastzeit aktualisiert.

Hinweis: Strombetrag = sqrt(Ig"2 + 1d"2)
Der Betrag des Stromistwertes steht geglattet (r0027 mit 300 ms, r0068[1] mit p0045) und ungeglattet (r0068[0]) zur
Verfligung.

r0069[0...8] CO: Phasenstrom Istwert / |_Phase Istw

Beschreibung:
Index:

Hinweis:

44

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2002 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 6_5 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6730, 6731
Min Max Werkseinstellung

-[A] -[A] -[A]

Anzeige und Konnektorausgang fiir die gemessenen Istwerte der Phasenstrome als Spitzenwert.

[0] = Phase U

[1] = Phase V

[2] = Phase W

[3] = Phase U Offset

[4] = Phase V Offset

[5] = Phase W Offset

[6] = Summe U, V, W

[7] = Alpha-Komponente

[8] = Beta-Komponente

Im Index 3 ... 5 werden die Offsetstrome der 3 Phasen angezeigt, die zur Korrektur der Phasenstrome addiert
werden.

Im Index 6 wird die Summe der 3 korrigierten Phasenstrome angezeigt.

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
Listenhandbuch (LH15), 01/2016, ASE33842890



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

r0070

Beschreibung:

Abhangigkeit:

CO: Zwischenkreisspannung Istwert / Vdc Istw

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2001 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 5_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6723, 6724, 6730,
6731, 6799

Min Max Werkseinstellung

- V] -V] - V]

Anzeige und Konnektorausgang fiir den gemessenen Istwert der Zwischenkreisspannung.
Siehe auch: r0026

Achtung: Die Messung einer Zwischenkreisspannung < 200 V liefert beim Power Module keinen gultigen Messwert. In diesem
Fall wird bei angelegter externer 24-V-Spannungsversorgung im Anzeigeparameter ein Wert von ca. 24 V angezeigt.

Hinweis: Die Zwischenkreisspannung steht geglattet (r0026) und ungeglattet (r0070) zur Verfigung.

r0071 Ausgangsspannung maximal / U_Ausgang max

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: -

Einheitengruppe: 5_1

Normierung: p2001
Einheitenwahl: p0505

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 6301, 6640, 6700,
6722, 6723, 6724, 6725, 6727

Min Max Werkseinstellung
- [Veff] - [Veff] - [Veff]
Anzeige der maximalen Ausgangsspannung.

Die maximale Ausgangsspannung hangt von der aktuellen Zwischenkreisspannung (r0070) und vom maximalen
Aussteuergrad (p1803) ab.

Hinweis: Mit steigender (motorischer) Motorbelastung sinkt die maximale Ausgangsspannung aufgrund reduzierter
Zwischenkreisspannung.
r0072 CO: Ausgangsspannung / U_Ausgang

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2001 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 5_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 5700, 6730, 6731,
6799

Min Max Werkseinstellung

- [Veff] - [Veff] - [Veff]

Anzeige und Konnektorausgang fur die aktuelle Ausgangsspannung des Leistungsteils.
Siehe auch: r0025
Die Ausgangsspannung steht geglattet (r0025) und ungeglattet (r0072) zur Verfligung.

r0073

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Modulationsgrad maximal / Modulat_grd max

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6723, 6724
Min Max Werkseinstellung

- [%] - [%] - [%]

Anzeige des maximalen Modulationsgrades.
Siehe auch: p1803
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r0074 CO: Aussteuergrad / Ausst_grd
Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 5730, 6730, 6731,
6799, 8940, 8950
Min Max Werkseinstellung
- [%] - [%] - [%]
Beschreibung: Anzeige und Konnektorausgang fiir den aktuellen Aussteuergrad.
Abhangigkeit: Siehe auch: r0028
Hinweis: Bei Raumzeigermodulation entsprechen 100 % der maximalen Ausgangsspannung ohne Ubersteuerung.

Werte (iber 100 % zeigen eine Ubersteuerung an, Werte unter 100 % sind ohne Ubersteuerung.
Die Phasenspannung (verkettet, effektiv) wird wie folgt berechnet: (r0074 x r0070) / (sqrt(2) x 100 %).
Der Aussteuergrad steht geglattet (r0028) und ungeglattet (r0074) zur Verfligung.

r0075 CO: Stromsoliwert feldbildend / Id_soll
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2002 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 6_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6700, 6714, 6725
Min Max Werkseinstellung
- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]
Beschreibung: Anzeige und Konnektorausgang fiir den feldbildenden Stromsollwert (Id_soll).
Abhidngigkeit: Nicht sichtbar bei Applikationsklasse: "Standard Drive Control" (SDC, p0096 = 1)
Hinweis: Bei U/f-Steuerung ist dieser Wert ohne Bedeutung.
r0076 CO: Stromistwert feldbildend / Id_ist
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2002 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 6_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 5700, 5714, 5730,
6700, 6714, 6799
Min Max Werkseinstellung
- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]
Beschreibung: Anzeige und Konnektorausgang fir den feldbildenden Stromistwert (Id_ist).
Abhingigkeit: Siehe auch: r0029
Hinweis: Bei U/f-Steuerung ist dieser Wert ohne Bedeutung.

Der feldbildende Stromistwert steht geglattet (r0029) und ungeglattet (r0076) zur Verfligung.

r0077 CO: Stromsollwert momentenbildend / Iq_soll
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2002 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 6_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6700, 6710
Min Max Werkseinstellung
- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]

Beschreibung: Anzeige und Konnektorausgang fur den momentenbildenden Stromsollwert.

Abhangigkeit: Nicht sichtbar bei Applikationsklasse: "Standard Drive Control" (SDC, p0096 = 1)

Hinweis: Bei U/f-Steuerung ist dieser Wert ohne Bedeutung.

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
46 Listenhandbuch (LH15), 01/2016, ASE33842890



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

r0078

Beschreibung:

Abhangigkeit:

CO: Stromistwert momentenbildend / Iq_ist

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2002 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 6_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6310, 6700, 6714,
6799

Min Max Werkseinstellung

- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]

Anzeige und Konnektorausgang fiir den momentenbildenden Stromistwert (Ig_ist).
Siehe auch: r0030

Hinweis: Bei U/f-Steuerung ist dieser Wert ohne Bedeutung.
Der momentenbildende Stromistwert steht geglattet (r0030 mit 300 ms) und ungeglattet (r0078) zur Verfligung.
r0079 CO: Drehmomentsollwert / M_soll

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2003 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6020, 6060, 6710
Min Max Werkseinstellung

- [Nm] - [Nm] - [Nm]

Anzeige und Konnektorausgang fiir den Drehmomentsollwert am Ausgang des Drehzahlreglers.
Nicht sichtbar bei Applikationsklasse: "Standard Drive Control" (SDC, p0096 = 1)

r0080[0...1]

Beschreibung:

Index:
Abhingigkeit:

Hinweis:

CO: Drehmomentistwert / M_ist

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2003 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6714, 6799
Min Max Werkseinstellung

- [Nm] - [Nm] - [Nm]

Anzeige und Konnektorausgang fir den aktuellen Drehmomentistwert.

[0] = Ungeglattet

[1] = Geglattet mit p0045

Nicht sichtbar bei Applikationsklasse: "Standard Drive Control" (SDC, p0096 = 1)

Siehe auch: r0031, p0045

Der Wert steht geglattet (r0031 mit 100 ms, r0080[1] mit p0045) und ungeglattet (r0080[0]) zur Verfiigung.

r0081

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Hinweis:

CO: Momentenausnutzung / M_ausnutzung

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8012

Min Max Werkseinstellung

- [%] - [%] - [%]

Anzeige der Momentenausnutzung in Prozent.

Die Momentenausnutzung ergibt sich aus dem angeforderten geglatteten Moment bezogen auf die
Momentengrenze.

Dieser Parameter steht nur bei Vektorregelung zur Verfigung. Bei U/f-Steuerung ist r0081 = 0 %.

Nicht sichtbar bei Applikationsklasse: "Standard Drive Control" (SDC, p0096 = 1)

Siehe auch: r0033

Die Momentenausnutzung steht geglattet (r0033) und ungeglattet (r0081) zur Verfigung.

Die Momentenausnutzung ergibt sich aus dem angeforderten Moment bezogen auf die Momentengrenze wie folgt:
- Positives Moment: r0081 = (r0079 / r1538) * 100 %

- Negatives Moment: r0081 = (-r0079 / -r1539) * 100 %
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r0082[0...2]

Beschreibung:
Index:

Abhangigkeit:

CO: Wirkleistungsistwert / P_ist
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: 14_5

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: r2004
Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6714, 6799
Min Max Werkseinstellung

- [kW] - [kW] - [kW]

Anzeige der momentanen Wirkleistung.

[0] = Ungeglattet

[1] = Geglattet mit p0045

[2] = Elektrische Leistung

Siehe auch: r0032

Dyn. Index: -

Hinweis: Die mechanische Wirkleistung steht geglattet (r0032 mit 100 ms, r0082[1] mit p0045) und ungeglattet (r0082[0]) zur
Verfugung.
r0083 CO: Flusssollwert / Flusssollw

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 5722

Min Max Werkseinstellung

- [%] - [%] - [%]

Anzeige des Flusssollwertes.
Nicht sichtbar bei Applikationsklasse: "Standard Drive Control" (SDC, p0096 = 1)

r0084[0...1]

Beschreibung:
Index:

CO: Flussistwert / Flussistw

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: PERCENT Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6730, 6731
Min Max Werkseinstellung

- [%] - [%] - [%]

Anzeige des Flussistwertes.
[0] = Ungeglattet
[1] = Geglattet

r0087

Beschreibung:

CO: Leistungsfaktoristwert / Cos phi ist

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige des aktuellen Wirkleistungsfaktors.

Dieser Wert bezieht sich auf die elektrische Leistung der Grundwellensignale an den Ausgangsklemmen des
Umrichters.

r0089|0...2]

Beschreibung:
Index:

48

Phasenspannung Istwert / U_Phase Istwert

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2001 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 5_3 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 6719

Min Max Werkseinstellung

-[V] -[V] -[V]

Anzeige der aktuellen Phasenspannung.

[0] = Phase U

[1] = Phase V

[2] = Phase W
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Die Werte werden aus der Transistoreinschaltdauer ermittelt.

r0094

Beschreibung:

Abhingigkeit:

CO: Transformationswinkel / Transformat_winkel

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2005 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

-] -] - [
Anzeige des Transformationswinkels.
Siehe auch: p0431, r1778

Hinweis: Der Transformationswinkel entspricht dem elektrischen Kommutierungswinkel.

p0096 Applikationsklasse / Appl_klasse

PM240 Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C(1) Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:

Hinweis:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6019

Min Max Werkseinstellung
0 2 0

Einstellung der Inbetriebnahme- und Regelungssicht fiir verschiedene Applikationsklassen.

0: Expert

1: Standard Drive Control (SDC)

2: Dynamic Drive Control (DDC)

Der Parameter wird bei der Erst-Inbetriebnahme und bei Werkseinstellung einstellen in Abhangigkeit vom
angeschlossenen Leistungsteil voreingestellit.

Je nach Einstellung wird die Sichtbarkeit von Regelungsparametern applikationsabhangig eingeschrankt.

Bei p0096 > 0 gilt:

Die Motordatenidentifikation ist voreingestellt (p1900 = 12). Nach der Motordatenidentifikation wird direkt in den
Betrieb gewechselt.

Bei p0096 = 1 gilt:

Der Motortyp (p0300) Synchronmotor oder Reluktanzmotor ist nicht mdéglich.

Bei Anderung von p0096 auf 1 oder 2 ist bei Abschluss der Inbetriebnahme die Schnellparametrierung auszufiihren
(p3900 > 0).

Je nach Einstellung wird sich nach der Schnell-Inbetriebnahme bzw. der automatischen Parametrierung die
Vorgehensweise der Motordatenidentifikation als auch die Einstellung der Betriebsart und die Parametrierung der
Regelung entsprechend anpassen.

p0100

Beschreibung:

Wert:

Abhéangigkeit:

Motornorm IEC/NEMA / Motornorm IEC/NEMA

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: C(1)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0 2 0

Festlegung, ob die Leistungseinstellungen von Motor und Umrichter (z. B. Motor-Bemessungsleistung, p0307) in
[kW] oder [hp] ausgedriickt werden.

Die Motor-Bemessungsfrequenz (p0310) wird je nach Auswahl auf 50 Hz oder 60 Hz eingestellit.

Fir p0100 = 0, 2 gilt: Der Leistungsfaktor (p0308) ist zu parametrieren.

Fir p0100 = 1 gilt: Der Wirkungsgrad (p0309) ist zu parametrieren.

Datentyp: Integer16
Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

0: IEC-Motor (50 Hz, Sl-Einheiten)
1: NEMA-Motor (60 Hz, US-Einheiten)
2: NEMA-Motor (60 Hz, SI-Einheiten)

Bei Anderung von p0100 werden alle Motor-Bemessungsparameter zuriickgesetzt. Danach erst werden eventuelle
Einheitenumrechnungen vorgenommen.

Es werden die Einheiten aller Motorparameter geandert, die von der Auswahl IEC oder NEMA betroffen sind (z. B.
r0206, p0307, r0333, r0334, p0341, p0344, r1969).

Siehe auch: r0206, p0210, p0300, p0304, p0305, p0307, p0308, p0309, p0310, p0311, p0314, p0320, p0322, p0323,
p0335, r0337, p1800
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Hinweis: Der Parameterwert wird durch Werkseinstellung einstellen (p0010 = 30, p0970) nicht zurlickgesetzt.
p0108[0...n] Funktionsmodule 1 / Fkt_module 1

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Anderbar: C Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- - 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000

0000 bin

Beschreibung: Anzeige der auf diesem Antriebsgerat vorhandenen Funktionsmodule.

Nach Setzen von p0010 = 11 kénnen weitere Funktionsmodule aktiviert oder nicht benétigte deaktiviert werden. Eine
Anderung wird erst nach p0010 = 0 wirksam.

Fir dieses Antriebsgerat ist nur Index 0O relevant.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
02  Drehzahl-/Drehmomentregelung Aktiviert Nicht aktiviert -
03  Lageregelung Aktiviert Nicht aktiviert -
04 Einfachpositionierer Aktiviert Nicht aktiviert -
08  Erweiterter Sollwertkanal Aktiviert Nicht aktiviert -
10  Tragheitsmomentschatzer Aktiviert Nicht aktiviert -
13  Safety rotatorische Achse Aktiviert Nicht aktiviert -
15  Encoder Aktiviert Nicht aktiviert -
16  Technologieregler Aktiviert Nicht aktiviert -
17 Erweiterte Meldungen/Uberwachungen Aktiviert Nicht aktiviert -
18 Freie Funktionsblécke Aktiviert Nicht aktiviert -
23 Power Module 230 mit STO Aktiviert Nicht aktiviert -
25  Power Module 230 Aktiviert Nicht aktiviert -
26  F3E Leistungsteil Aktiviert Nicht aktiviert -
27  Gleichstrombremse Aktiviert Nicht aktiviert -
28 Compound-Bremse Aktiviert Nicht aktiviert -
29  Widerstandsbremse Aktiviert Nicht aktiviert -
30 Vdc_min-Regler Aktiviert Nicht aktiviert -
31 Vdc_max-Regler Aktiviert Nicht aktiviert -
Abhangigkeit: Anstehende Meldungen kénnen das Aktivieren eines Funktionsmoduls verhindern bzw. beeinflussen.

Siehe auch: p0010
Siehe auch: A07089, F13010

Hinweis: Ein "Funktionsmodul" ist eine Funktionserweiterung eines Antriebsobjektes, das bei der Inbetriebnahme aktiviert
werden kann.

p0124[0...n] CU Erkennung tiber LED / CU Erkennung LED
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: PDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Beschreibung: Erkennung der Control Unit Gber LED.

Hinweis: Wahrend p0124 = 1 blinkt die LED READY an der Control Unit griin/orange oder rot/orange mit 2 Hz.

p0133[0...n] Motor-Konfiguration / Motor-Konfig
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: C(1, 3) Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0000 bin

Beschreibung: Konfiguration des Motors bei der Motor-Inbetriebnahme.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 Motor Anschlussart Dreieck Stern -
01 Motor 87-Hz-Betrieb Ja Nein -

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
50 Listenhandbuch (LH15), 01/2016, ASE33842890



2 Parameter
2.2 Liste der Parameter

Abhingigkeit: Bei Standard-Asynchronmotoren (p0301 > 10000) wird Bit 0 automatisch mit der Schaltungsart des gewahlten
Datensatzes vorbelegt.

Bei p0100 > 0 (60 Hz Motor-Bemessungsfrequenz) ist die Anwahl von Bit 1 nicht mdglich.
Siehe auch: p0304, p0305, p1082
Hinweis: Zu Bit 00:
Bei Anderung des Bits wird die Motor-Bemessungsspannung p0304 und der Motor-Bemessungsstrom p0305
automatisch auf die gewahlte Anschlussart (Stern/Dreieck) umgerechnet.
Zu Bit 01:

Der 87-Hz-Betrieb ist nur in der Anschlussart Dreieck moglich. Bei Anwahl wird die Maximaldrehzahl p1082
automatisch fur eine maximale Ausgangsfrequenz von 87 Hz vorbelegt.

p0140 Geberdatenséatze (EDS) Anzahl / EDS Anzahl
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: C(4) Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
2 2 2
Beschreibung: Einstellung der Anzahl der Geberdatenséatze (Encoder Data Set, EDS).
Hinweis: Bei Parametrierung des Antriebs mit "Kein Geber" muss mindestens ein Geberdatensatz existieren (p0140 >= 1).
p0142[0...n] Geber Komponentennummer / Geber Kompo_nr
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: EDS, p0140
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 4704
Min Max Werkseinstellung
0 199 0
Beschreibung: Mit diesem Parameter wird der Geberdatensatz einem Geber zugewiesen.

Diese Zuweisung geschieht Uber die eindeutige Komponentennummer, die von der Topologieparametrierung
vergeben wurde.

In diesen Parameter kdnnen nur Komponentennummern eingetragen werden, die einem Geber entsprechen.
Hinweis: Sind Geberauswertung und Geber integriert (Motor mit DRIVE-CLiQ), so sind deren Komponentennummern

identisch.

Bei einem SMC werden fiir das SMC (p0141) und den (eigentlichen) Geber (p0142) unterschiedliche

Komponentennummern vergeben.

r0148[0...n] Sensor Module Firmware-Version / SM FW-Version
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: EDS, p0140
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige der Firmware-Version des Sensor Modules.
Abhangigkeit: Siehe auch: r0018, r0197, r0198
Hinweis: Beispiel:

Der Wert 1010100 ist als V01.01.01.00 zu interpretieren.

p0170 Befehlsdatensitze (CDS) Anzahl / CDS Anzahl
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: C(15) Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8560
Min Max Werkseinstellung
2 4 2

Beschreibung: Einstellung der Anzahl der Befehlsdatensatze (Command Data Set, CDS).

Abhéangigkeit: Siehe auch: p0010, r3996
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Achtung: Beim Anlegen der Datensatze kann es zu kurzzeitigen Kommunikationsunterbrechungen kommen.
Hinweis: Uber diese Datensatzumschaltung kénnen Befehlsparameter (BICO-Parameter) umgeschaltet werden.
p0180 Antriebsdatensatze (DDS) Anzahl / DDS Anzahl

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Achtung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(15)
Einheitengruppe: - Funktionsplan: 8565
Min Max Werkseinstellung

1 4 1

Einstellung der Anzahl der Antriebsdatensatze (Drive Data Set, DDS).

Siehe auch: p0010, r3996

Beim Anlegen der Datensatze kann es zu kurzzeitigen Kommunikationsunterbrechungen kommen.

Datentyp: Unsigned8
Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: -

p0187[0...n]

Beschreibung:

Geber 1 Geberdatensatz Nummer / Geb 1 EDS Nummer
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(4)

Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8570
Min Max Werkseinstellung

0 99 0

Ordnet einem Antriebsdatensatz (= Index) den zugehoérigen Geberdatensatz (Encoder Data Set, EDS) fiir Geber 1
zu.

Der Wert entspricht der Nummer des zugeordneten Geberdatensatzes.

Normierung: -

Beispiel:

Geber 1 im Antriebsdatensatz 2 soll Geberdatensatz 0 zugeordnet werden.

-->p0187[2] =0
Hinweis: Wert 99 bedeutet, diesem Antriebsdatensatz ist kein Geber zugewiesen (nicht projektiert).
p0188[0...n] Geber 2 Geberdatensatz Nummer / Geb 2 EDS Nummer

Beschreibung:

Berechnet: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(4)
Einheitengruppe: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Datentyp: Unsigned8
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 8570

Min Max Werkseinstellung

0 99 1

Ordnet einem Antriebsdatensatz (= Index) den zugehérigen Geberdatensatz (Encoder Data Set, EDS) fur Geber 2
Zu.

Der Wert entspricht der Nummer des zugeordneten Geberdatensatzes.

Beispiel:

Geber 2 im Antriebsdatensatz 2 soll Geberdatensatz 1 zugeordnet werden.

-->p0188[2] = 1
Hinweis: Wert 99 bedeutet, diesem Antriebsdatensatz ist kein Geber zugewiesen (nicht projektiert).
r0197[0...1] Bootloader Version / Bootloader Vers

Beschreibung:

Abhingigkeit:

52

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Version des Bootloaders.

Index 0:

Anzeige der Version des Bootloaders.

Index 1:

Anzeige der Version des Bootloaders 3 (bei CU320-2 und CU310-2).
Wert 0 bedeutet Bootloader 3 ist nicht vorhanden.

Siehe auch: r0018, r0148, r0198
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Hinweis: Beispiel:
Der Wert 1010100 ist als V01.01.01.00 zu interpretieren.
r0198[0...2] BIOS/EEPROM-Daten Version / BIOS/EEPROM Vers

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Version von BIOS und EEPROM-Daten.
r0198[0]: BIOS Version

r0198[1]: EEPROM-Daten Version EEPROM 0
r0198[2]: EEPROM-Daten Version EEPROM 1
Siehe auch: r0018, r0148, r0197

Hinweis: Beispiel:
Der Wert 1010100 ist als V01.01.01.00 zu interpretieren.
r0200[0...n] Leistungsteil Codenummer aktuell / LT Codenr akt

Beschreibung:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: PDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der eindeutigen Codenummer des Leistungsteils.
r0200 = 0: Keine Leistungsteildaten gefunden

p0201[0...n]

Beschreibung:

Leistungsteil Codenummer /LT Codenr

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: C(2) Normierung: - Dyn. Index: PDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 65535 0

Einstellung der aktuellen Codenummer aus r0200 zur Bestatigung des verwendeten Leistungsteils.
Bei der Erstinbetriebnahme wird die Codenummer automatisch von r0200 in p0201 Ubertragen.

Hinweis: Der Parameter dient zur Erkennung der Erstinbetriebnahme eines Antriebs.
Nur wenn aktuelle und bestatigte Codenummer identisch sind (p0201 = r0200), kann die Leistungsteil-
Inbetriebnahme verlassen werden (p0010 = 2).
Bei Anderung der Codenummer wird die Anschlussspannung (p0210) liberpriift und gegebenenfalls angepasst.
r0203[0...n] Leistungsteil Aktueller Typ / LT Aktueller Typ

Beschreibung:

Wert:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: PDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
2 400 -

Anzeige des gefundenen Leistungsteiltyps.
MICROMASTER 440
MICROMASTER 411
MICROMASTER 410
MICROMASTER 436
MICROMASTER 440 PX

: MICROMASTER 430

100: SINAMICS S

101:  SINAMICS S (Value)

102:  SINAMICS S (Combi)

~
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Hinweis:

103:  SINAMICS S120M (Dezentral)
112:  PM220 (SINAMICS G120)
113:  PM230 (SINAMICS G120)
114:  PM240 (SINAMICS G120)
115:  PM250 (SINAMICS G120/ S120)
116: PM260 (SINAMICS G120)
118:  SINAMICS G120 Px

120: PM340 (SINAMICS S120)
126: SINAMICS ET200PRO

130:  PM250D (SINAMICS G120D)
133:  SINAMICS G120C

135:  SINAMICS PMV40

136:  SINAMICS PMV60

137:  SINAMICS PMV80

138:  SINAMICS G110M

150: SINAMICS G

151:  PM330 (SINAMICS G120)
200: SINAMICS GM

250:  SINAMICS SM

260: SINAMICS MC

300: SINAMICS GL

350: SINAMICS SL

400: SINAMICS DCM

Der Parameterindex ist bei Parallelschaltungen jeweils einem Leistungsteil zugeordnet.

r0204[0...n]

Beschreibung:
Bitfeld:

Leistungsteil Hardware-Eigenschaften / LT HW-Eigensch

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: PDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der von der Hardware des Leistungsteils unterstiitzten Eigenschaften.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
01 RFI-Filter vorhanden Ja Nein -
07  F3E Netzriickspeisung Ja Nein -
08  Internes Braking Module Ja Nein -
12 Sichere Bremsenansteuerung (SBC) Nein Ja -
unterstitzt
13  Safety Integrated unterstitzt Ja Nein -
14  Internes LC Ausgangsfilter Ja Nein -
15  Netzspannung 1-phasig 3-phasig -

p0205
PM240

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:

Achtung:

54

Leistungsteil Anwendung / LT Anwendung
Zugriffsstufe: 1
Anderbar: C(1, 2)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 7 0

Die Uberlasten der Lastspiele gelten unter der Voraussetzung, dass vor und nach der Uberlast der Umrichter mit
seinem Grundlaststrom betrieben wird. Hierbei liegt eine Lastspieldauer von 300 s zugrunde.

Berechnet: - Datentyp: Integer16

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

0: Lastspiel mit hoher Uberlast fiir Vektorantriebe
1: Lastspiel mit leichter Uberlast fiir Vektorantriebe
6: S1-Lastspiel (fur internen Gebrauch)

7: S6-Lastspiel (fur internen Gebrauch)

Nicht sichtbar bei Applikationsklasse: "Standard Drive Control" (SDC, p0096 = 1), "Dynamic Drive Control" (DDC,
p0096 = 2)

Siehe auch: r3996

Der Parameterwert wird durch die Werkseinstellung nicht zuriickgesetzt (siehe p0010 = 30, p0970).

Beim Verandern der Anwendung des Leistungsteils kann es zu kurzzeitigen Kommunikationsunterbrechungen
kommen.
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Hinweis: Bei Anderung des Parameters werden alle Motorparameter (p0305 ... p0311), die Technologische Applikation
(p0500) und die Regelungsart (p1300) entsprechend der gewahlten Anwendung vorbelegt. Auf die Berechnung der
thermischen Uberlast hat der Parameter keinen Einfluss.
p0205 kann nur auf die Einstellungen verandert werden, die im Leistungsteil-EEPROM gespeichert sind.

p0205 Leistungsteil Anwendung / LT Anwendung

PM250 Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16

PM260 Anderbar: C(1, 2) Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:

Achtung:

Hinweis:

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0 1 0

Die Uberlasten der Lastspiele gelten unter der Voraussetzung, dass vor und nach der Uberlast der Umrichter mit
seinem Grundlaststrom betrieben wird. Hierbei liegt eine Lastspieldauer von 300 s zugrunde.

0: Lastspiel mit hoher Uberlast fiir Vektorantriebe

1: Lastspiel mit leichter Uberlast fiir Vektorantriebe

Nicht sichtbar bei Applikationsklasse: "Standard Drive Control" (SDC, p0096 = 1), "Dynamic Drive Control" (DDC,
p0096 = 2)

Siehe auch: r3996

Der Parameterwert wird durch die Werkseinstellung nicht zurtickgesetzt (siehe p0010 = 30, p0970).

Funktionsplan: -

Beim Verandern der Anwendung des Leistungsteils kann es zu kurzzeitigen Kommunikationsunterbrechungen
kommen.

Bei Anderung des Parameters werden alle Motorparameter (p0305 ... p0311), die Technologische Applikation
(p0500) und die Regelungsart (p1300) entsprechend der gewahlten Anwendung vorbelegt. Auf die Berechnung der
thermischen Uberlast hat der Parameter keinen Einfluss.

p0205 kann nur auf die Einstellungen verandert werden, die im Leistungsteil-EEPROM gespeichert sind.

r0206[0...4]

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

Leistungsteil Bemessungsleistung / LT P_Bemes

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 14_6 Einheitenwahl: p0100 Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [kW] - [kW] - [kW]

Anzeige der Bemessungsleistung des Leistungsteils fiir verschiedene Lastspiele.
[0] = Bemessungswert 3

[1] = Lastspiel mit leichter Uberlast

[2] = Lastspiel mit hoher Uberlast

[3] = S1-Dauerbetrieb

[4] = S6-Lastspiel

IEC-Antriebe (p0100 = 0): Einheit kW

NEMA-Antriebe (p0100 = 1): Einheit hp

Siehe auch: p0100, p0205

r0207[0...4]

Beschreibung:

Index:

Abhéangigkeit:

Leistungsteil Bemessungsstrom / LT |_Bemes

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8021

Min Max Werkseinstellung

- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]

Anzeige des Bemessungsstroms des Leistungsteils flr verschiedene Lastspiele.

[0] = Bemessungswert

[1] = Lastspiel mit leichter Uberlast
[2] = Lastspiel mit hoher Uberlast
[3] = S1-Dauerbetrieb

[4] = S6-Lastspiel

Siehe auch: p0205

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
Listenhandbuch (LH15), 01/2016, ASE33842890 55



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

r0208

Beschreibung:

Leistungsteil Netznennspannung / LT U_nenn

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Min
- [Veff]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

- [Veff]

Anzeige der Netznennspannung des Leistungsteils.

r0208 = 400: 380 - 480 V +/-10 %
r0208 = 500: 500 - 600 V +/-10 %
r0208 = 690: 660 - 690 V +/-10 %

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

- [Veff]

r0209]0...4]

Beschreibung:
Index:

Abhéangigkeit:

Leistungsteil Maximalstrom / LT I_max

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Min
- [Aeff]

Anzeige des maximalen Ausgangsstromes des Leistungsteils.

[0] = Katalog

[1] = Lastspiel mit leichter Uberlast
[2] = Lastspiel mit hoher Uberlast

[3] = S1-Lastspiel
[4] = S6-Lastspiel

Siehe auch: p0205

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

- [Aeff]

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 8750, 8850, 8950
Werkseinstellung

- [Aeff]

p0210

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Geriate-Anschlussspannung / U_Anschluss

Zugriffsstufe: 3

Anderbar: C(2), T
Einheitengruppe: -

Min
1[V]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

63000 [V]

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
400 [V]

Einstellung der Gerate-Anschlussspannung (Effektivwert der verketteten Netzspannung).

p1254, p1294 (Automatische Erkennung der Vdc-Einschaltebenen) = 0 setzen.

Die Eingriffsschwellen des Vdc_max-Reglers (r1242, r1282) werden dann direkt tiber p0210 ermittelt.

Achtung: Ist die Anschlussspannung im ausgeschalteten Zustand (Impulssperre) hoher als der eingegebene Wert, wird der
Vdc-Regler unter Umstanden automatisch deaktiviert, um eine Beschleunigung des Motors beim nachsten
Einschalten zu verhindern. In diesem Fall wird eine entsprechende Warnung A07401 ausgegeben.
Hinweis: Einstellbereiche fir p0210 in Abhangigkeit von der Nennspannung des Leistungsteils:
U_nenn =230 V:
-p0210 =200 ... 240 V
U_nenn =400 V:
-p0210 =380 ...480 V
U_nenn =690 V:
- p0210 =660 ... 690 V
p0219 Bremswiderstand Bremsleistung / R_Brems P_Brems
PM240 Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(1,2), T Normierung: - Dyn. Index: -

Beschreibung:
Abhéangigkeit:
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Einheitengruppe: 14_6

Min
0.00 [kW]

Einheitenwahl: p0100

Max
20000.00 [kW]

Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0.00 [kW]

Einstellung der Bremsleistung des angeschlossenen Bremswiderstands.
Siehe auch: p1127, p1240, p1280, p1531

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
Listenhandbuch (LH15), 01/2016, ASE33842890



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

Hinweis: Beim Einstellen eines Wertes fiir die Bremsleistung werden folgende Berechnungen ausgefiihrt:
- p1240, p1280: Ausschalten der Vdc_max-Regelung.
- p1531 = - p0219: Setzen der generatorischen Leistungsgrenze (begrenzt auf - p1530).
- Berechnung der minimalen Ruicklaufzeit (p1127) in Abhangigkeit von p0341, p0342 und p1082 (nicht bei
Vektorregelung mit Drehzahlgeber).
Wird der Parameter wieder auf Null zuriickgesetzt, so wird der Vdc_max-Regler wieder eingeschaltet und die
Leistungsgrenze sowie die Ricklaufzeit neu berechnet.

p0230 Antrieb Filtertyp motorseitig / Antr Filtertyp mot

Beschreibung:

Wert:

Abhingigkeit:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C(1, 2) Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 4 0

Einstellung des Typs des motorseitigen Filters.

0 Kein Filter

1: Motordrossel

2: du/dt-Filter

3: Sinusfilter Siemens

4 Sinusfilter Fremdhersteller

Mit p0230 werden folgende Parameter beeinflusst:

p0230 = 1:
-->p0233 (Leistungsteil Motordrossel) = Filterinduktivitat
p0230 = 3:

-->p0233 (Leistungsteil Motordrossel) = Filterinduktivitat

--> p0234 (Leistungsteil Sinusfilter Kapazitat) = Filterkapazitat

--> p0290 (Leistungsteil Uberlastreaktion) = Sperren Pulsfrequenzreduktion
-->p1082 (Maximaldrehzahl) = Fmax Filter / Polpaarzahl

-->p1800 (Pulsfrequenz) >= Nominale Pulsfrequenz des Filters

--> p1802 (Modulator Modi) = Raumzeigermodulation ohne Ubersteuerung
p0230 = 4:

--> p0290 (Leistungsteil Uberlastreaktion) = Sperren Pulsfrequenzreduktion
--> p1802 (Modulator Modi) = Raumzeigermodulation ohne Ubersteuerung

Die folgenden Parameter missen vom Anwender nach dem Datenblatt des Sinusfilters eingestellt und auf
Zulassigkeit gepriuft werden:

--> p0233 (Leistungsteil Motordrossel) = Filterinduktivitat

--> p0234 (Leistungsteil Sinusfilter Kapazitat) = Filterkapazitat

-->p1082 (Maximaldrehzahl) = Fmax Filter / Polpaarzahl

-->p1800 (Pulsfrequenz) >= Nominale Pulsfrequenz des Filters

Siehe auch: p0233, p0234, p0290, p1082, p1800, p1802

Verfugt das Leistungsteil (z. B. PM260) Uber ein internes Sinusfilter, kann der Parameter nicht geandert werden.
Bei Sinusfiltern ist die Testpulsauswertung zur Erkennung von Kurzschlissen immer ausgeschaltet.
Ist ein Filtertyp nicht auswahlbar, so ist dieser Filtertyp fur das Leistungsteil nicht zugelassen.
p0230 = 1:

Leistungsteile mit Ausgangsdrossel sind auf Ausgangsfrequenzen von 150 Hz eingeschrankt.
p0230 = 3:

Leistungsteile mit Sinusfilter sind auf Ausgangsfrequenzen von 200 Hz eingeschrankt.
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r0231[0...1]

Beschreibung:
Index:

Hinweis:

Leistungsleitung Léange maximal / Leitung Léange max

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [m] - [m] -[m]

Anzeige der maximal zuldssigen Leitungslangen zwischen Antriebsgerat und Motor.
[0] = Ungeschirmt

[1] = Geschirmt

Der Anzeigewert dient zur Information fir Service und Wartung.

p0233

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Leistungsteil Motordrossel / LT Motordrossel

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(2), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [mH] 1000.000 [mH] 0.000 [mH]
Eingabe der Induktivitat eines am Ausgang des Leistungsteils angeschlossenen Filters.

Der Parameter wird bei Auswabhl eines Filters Gber p0230 automatisch vorbelegt, wenn fiir das Leistungsteil ein
SIEMENS-Filter definiert ist.

Siehe auch: p0230

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

Hinweis: Bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme tber p3900 = 1 wird der Parameterwert auf den Wert des definierten
SIEMENS-Filters oder auf Null gesetzt. Deshalb ist der Parameterwert eines Fremdfilters erst auRerhalb der
Inbetriebnahme (p0010 = 0) einzugeben und anschlieRend die Reglerberechnung (p0340 = 3) durchzufiihren.
Verflgt das Leistungsteil Uber ein internes Sinusfilter, kann der Parameter nicht gedndert werden.

p0234 Leistungsteil Sinusfilter Kapazitat / LT Sinusfilter C

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(2), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0.000 [F] 1000.000 [uF] 0.000 [uF]

Eingabe der Kapazitat eines am Ausgang des Leistungsteils angeschlossenen Sinusfilters.

Der Parameter wird bei Auswahl eines Filters Gber p0230 automatisch vorbelegt, wenn fiir das Leistungsteil ein
SIEMENS-Filter definiert ist.

Siehe auch: p0230
Der Parameterwert beinhaltet die Summe aller in Reihe geschalteten Kapazitaten einer Phase (Leiter-Erde).

Bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme tber p3900 = 1 wird der Parameterwert auf den Wert des definierten
SIEMENS-Filters oder auf Null gesetzt. Deshalb ist der Parameterwert eines Fremdfilters erst aulerhalb der
Inbetriebnahme (p0010 = 0) einzugeben.

Verflgt das Leistungsteil Uber ein internes Sinusfilter, kann der Parameter nicht geandert werden.

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

r0238

Beschreibung:

58

Leistungsteil Widerstand intern / LT R intern

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [Ohm] - [Ohm] - [Ohm]

Anzeige des internen Widerstands des Leistungsteils (IGBT- und Leistungswiderstand).
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p0287[0...1]

Beschreibung:

Index:
Abhangigkeit:

Hinweis:

Erdschlussiiberwachung Schwellen / Erdschluss Schw

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0.0 [%] 100.0 [%] [0] 6.0 [%]

[1] 16.0 [%]

Einstellung der Abschaltschwellen fiir die Erdschlussiiberwachung.
Die Einstellung erfolgt in Prozent bezogen auf den Maximalstrom des Leistungsteils (r0209).

[0] = Schwelle bei Vorladung lauft
[1] = Schwelle bei Vorladung beendet

Siehe auch: p1901
Siehe auch: F30021
Dieser Parameter ist nur fur Chassis-Leistungsteile relevant.

r0289

Beschreibung:

CO: Leistungsteil Ausgangsstrom maximal / LT |_Ausg max

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2002 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]

Anzeige des aktuellen maximalen Ausgangsstromes des Leistungsteils unter Berticksichtigung von Derating-
Faktoren.

p0290

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:

Leistungsteil Uberlastreaktion / LT Uberlastreakt

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8021
Min Max Werkseinstellung

0 13 2

Einstellung der Reaktion auf eine thermische Uberlastung des Leistungsteils.
Folgende GréRen kdnnen eine Reaktion auf thermische Uberlast bewirken:

- Kuihlkérpertemperatur (r0037[0]).

- Chip-Temperatur (r0037[1]).

- Leistungsteil Uberlast 12t (r0036).

Mégliche MaRnahmen zur Vermeidung einer thermischen Uberlastung:

- Reduzierung der Ausgangsstromgrenze r0289 und r0067 (bei Drehzahl- oder Drehmomentregelung) oder der
Ausgangsfrequenz (bei U/f-Steuerung indirekt iber die Ausgangsstromgrenze und den Eingriff des
Strombegrenzungsreglers).

- Reduzierung der Pulsfrequenz.
Eine Reduktion, falls parametriert, erfolgt immer erst nach dem Auftreten einer entsprechenden Warnung.

0: Ausgangsstrom oder Ausgangsfrequenz reduzieren

1: Keine Reduktion, Abschalten bei Erreichen der Uberlastschwelle

2: |_Ausgang oder f_Ausgang und f_Puls reduzieren (nicht durch I2t)
3: Pulsfrequenz reduzieren (nicht durch 12t)

12: |_Ausgang oder f_Ausgang und automatische Pulsfrequenzreduktion
13: Automatische Pulsfrequenzreduktion

Ist als Ausgangsfilter ein Sinusfilter parametriert (p0230 = 3, 4), so sind nur noch Reaktionen ohne
Pulsfrequenzreduktion anwahlbar (p0290 = 0, 1).

Bei thermischer Uberlast des Leistungsteils wird eine entsprechende Warnung bzw. Stérung ausgegeben und
r2135.15 bzw. r2135.13 gesetzt.

Siehe auch: r0036, r0037, p0230, r2135
Siehe auch: A05000, A05001, A07805
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Achtung: Wird die thermische Uberlastung des Leistungsteils durch die ergriffene MalRnahme nicht ausreichend reduziert, so
erfolgt immer eine Abschaltung. Dadurch wird das Leistungsteil unabhangig von der Einstellung dieses Parameters
geschitzt.

Hinweis: Die Einstellung p0290 = 0, 2 ist nur sinnvoll, wenn sich die Last mit abnehmender Drehzahl verringert (z. B. bei
Anwendungen mit variablem Drehmoment wie bei Pumpen oder Liftern).
Wird im Uberlastfall die Strom- und Drehmomentgrenze reduziert und dadurch der Motor abgebremst, so kénnen
auch verbotene Drehzahlbereiche (z. B. Minimaldrehzahl p1080 und Ausblenddrehzahlen p1091 ... p1094)
durchfahren werden.
Bei p0290 = 2, 3, 12, 13 hat die 12t-Uberlasterkennung des Leistungsteils keinen Einfluss auf die Reaktion
"Pulsfrequenz reduzieren".
p0290 kann bei angewahlter Motordatenidentifizierung nicht verandert werden.
Zur Kurzschluss-/Erdschlusserkennung wird bei aktiver Testpulsauswertung tber p1901 "Testimpulsauswertung
Konfiguration" die Pulsfrequenz zum Einschaltzeitpunkt kurzzeitig reduziert.

p0292[0...1] Leistungsteil Temperaturwarnschwelle / LT T_warnschw

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
0[°C] 25[°C] [015[°C]
[1115[°C]

Einstellung der Warnschwelle fiir Ubertemperaturen des Leistungsteils. Der Wert wird als Differenz zur
Abschalttemperatur eingestellt.

Antrieb:

Bei Uberschreitung des Schwellwertes erfolgt eine Uberlastwarnung sowie die in p0290 eingestellte Reaktion.
Einspeisung:

Bei Uberschreitung des Schwellwertes erfolgt lediglich eine Uberlastwarnung.

[0] = Temperatur Kihlkérper
[1] = Temperatur Leistungshalbleiter (Chip)

Siehe auch: r0037, p0290
Siehe auch: A05000

p0294

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Hinweis:

Leistungsteil Warnung bei 12t-Uberlast / LT 12t Warnschw
Zugriffsstufe: 4
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8021

Min Max Werkseinstellung

10.0 [%] 100.0 [%] 95.0 [%]

Einstellung der Warnschwelle fiir 12t-Uberlast des Leistungsteils.

Bei Uberschreitung des Schwellwertes erfolgt eine Uberlastwarnung sowie die in p0290 eingestellte Reaktion.
Siehe auch: r0036, p0290

Siehe auch: A07805

Die I2t-Stérschwelle betragt 100 %. Bei Uberschreitung dieser Schwelle wird Stérung F30005 ausgeldst.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -

p0295

Beschreibung:
Hinweis:

60

Lifternachlaufzeit / Lufternachlaufzeit
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0[s] 600 [s] 0[s]

Einstellung der Nachlaufzeit des Lifters nach Abschalten der Impulse fur das Leistungsteil.

- Der Lfter kann gegebenenfalls langer als eingestellt nachlaufen (z. B. bei zu hoher Kiihlkérpertemperatur).
- Bei Werten kleiner 1 s wird eine Nachlaufzeit von 1 s fir den Lufter wirksam.

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -
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r0296

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zwischenkreisspannung Unterspannungsschwelle / Vdc U_unter_schw

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- V] - V] -[V]

Schwelle zur Erkennung von Unterspannung im Zwischenkreis.

Unterschreitet die Zwischenkreisspannung diese Schwelle, so erfolgt eine Abschaltung wegen
Zwischenkreisunterspannung.

Siehe auch: F30003

r0297

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zwischenkreisspannung Uberspannungsschwelle / Vdc U_iiber_schw

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16

Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8750, 8760, 8850,
8864, 8950, 8964

Min Max Werkseinstellung

-[V] - V] -[V]

Schwelle zur Erkennung von Uberspannung im Zwischenkreis.

Uberschreitet die Zwischenkreisspannung die hier angegebene Schwelle, erfolgt eine Abschaltung wegen
Zwischenkreisuberspannung.

Siehe auch: F30002

p0300[0...n]
PM240

Beschreibung:

Wert:

Motortyp Auswahl / Motortyp Ausw

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C(1, 3) Normierung: - Dyn. Index: MDS, p0130
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6310
Min Max Werkseinstellung

0 10001 0

Auswahl des Motortyps oder Start zum Einlesen der Motorparameter bei einem Motor mit DRIVE-CLIQ (p0300 =
10000 bzw. 10001, wenn ein zweiter Datensatz vorhanden ist).

Bei p0300 < 10000 gilt:

Die erste Ziffer des Parameterwertes beschreibt immer den generellen Motortyp und entspricht dem zu einer
Motorliste gehérigen Fremdmotor:

1 = Asynchronmotor

2 = Synchronmotor

xx = Motor ohne Codenummer
xxx = Motor mit Codenummer

Die Eingabe der Typinformation wird zur Filterung von motorspezifischen Parametern und zur Optimierung des
Betriebsverhaltens benétigt. Beispielsweise wird bei Synchronmotoren kein Leistungsfaktor (p0308) verwendet bzw.
angezeigt (im BOP/AOP).

Fir Werte < 100 gilt:

Die Motordaten miissen manuell eingegeben werden.

Fir Werte >= 100 gilt:

Die Motordaten werden automatisch aus einer internen Liste geladen.

0: Kein Motor

1: Asynchronmotor

2: Synchronmotor

10: 1LE1 Asynchronmotor (keine Codenummer)
13: 1LG6 Asynchronmotor (keine Codenummer)
17: 1LA7 Asynchronmotor (keine Codenummer)
19: 1LA9 Asynchronmotor (keine Codenummer)

100:  1LE1 Asynchronmotor
101:  1PC1 Asynchronmotor
104:  1PH4 Asynchronmotor
107:  1PH7 Asynchronmotor
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Abhangigkeit:

108: 1PH8 Asynchronmotor

271:  1FG1 Synchrongetriebemotor geberlos

277:  1FK7 Synchronmotor geberlos

10000: Motor mit DRIVE-CLIQ

10001: Motor mit DRIVE-CLiQ 2. Datensatz

Bei Auswahl p0300 = 10 ... 19 werden die Parameter p0335, p0626, p0627 und p0628 des thermischen
Motormodells in Abhangigkeit von p0307 und p0311 vorbelegt.

Bei p0096 = 1 (Standard Drive Control) sind keine Synchronmotortypen auswahlbar.

Vorsicht: Wird ein Motor ausgewahlt, der nicht in den Motorlisten enthalten ist (p0300 < 100), so muss die Motorcodenummer

A zurlickgesetzt werden (p0301 = 0), wenn zuvor ein Motor aus der Motorliste parametriert war.

Achtung: Wird ein Listenmotor gewahit (p0300 >= 100) und eine zugehdérige Motorcodenummer (p0301), so sind die
Parameter, die dieser Liste angehdren nicht anderbar (Schreibschutz). Der Schreibschutz wird aufgehoben, wenn
der Motortyp p0300 auf den zu p0301 passenden Fremdmotor verstellt wird (z. B. p0300 = 1 fiir p0301 = 1xxxx). Der
Schreibschutz wird automatisch aufgehoben, wenn Ergebnisse der Motordatenidentifikation in die Motorparameter
Ubernommen werden.

Der Motortyp eines Listenmotors entspricht den oberen drei Ziffern der Codenummer oder der folgenden Zuordnung
(falls der jeweilige Motortyp angeboten wird):

Typ / Codenummernbereiche

100 / 100xx, 110xx, 120xx, 130xx, 140xx, 150xx

104 / 104xx, 114xx, 124xx

107 / 107xx, 117xx, 127xx,

108 / 108xx, 118xx, 128xx, 138xx, 148xx, 158xx

271/ 271xx, 281xx

277 | 277xx, 287xx, 297xx

Hinweis: Motor ohne DRIVE-CLiQ: Nach dem ersten Hochlauf der Control Unit oder bei Werkseinstellung einstellen wird der
Motortyp automatisch auf Asynchronmotor (p0300 = 1) vorbelegt.

Mit p0300 = 10000 werden die Motorparameter bei einem Motor mit DRIVE-CLiQ automatisch geladen, mit p0300 =
10001 die Motorparameter eines zweiten Datensatzes (falls vorhanden).

Wird kein Motortyp ausgewahlt (p0300 = 0), kann die Antriebsinbetriebnahme nicht verlassen werden.

Ein Motortyp mit einem Wert ber p0300 >= 100 beschreibt Motoren, fur die eine Motorparameterliste vorhanden ist.
Motortypen mit einem Wert unter p0300 < 100 entsprechen der Auswahl eines Fremdmotors. Bei entsprechender
Auswahl werden somit die Motorparameter mit den Einstellungen fiir einen Fremdmotor vorbelegt.

Dies gilt auch fiir die Parameter bei einem Motor mit DRIVE-CLIQ. In diesem Fall ist p0300 nur auf den Wert p0300 =
10000, bzw. 10001 (Einlesen der Motorparameter) oder auf den zugehdrigen Fremdmotortyp (erste Ziffer der
Motorcodenummer) einstellbar, um den Schreibschutz aufheben zu kénnen.

p0300[0...n] Motortyp Auswahl / Motortyp Ausw

PM250 Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16

PM260 Anderbar: C(1, 3) Normierung: - Dyn. Index: MDS, p0130
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6310
Min Max Werkseinstellung
0 10001 0

Beschreibung:

62

Auswahl des Motortyps oder Start zum Einlesen der Motorparameter bei einem Motor mit DRIVE-CLIQ (p0300 =
10000 bzw. 10001, wenn ein zweiter Datensatz vorhanden ist).

Bei p0300 < 10000 gilt:

Die erste Ziffer des Parameterwertes beschreibt immer den generellen Motortyp und entspricht dem zu einer
Motorliste gehérigen Fremdmotor:

1 = Asynchronmotor

2 = Synchronmotor

xx = Motor ohne Codenummer
xxx = Motor mit Codenummer

Die Eingabe der Typinformation wird zur Filterung von motorspezifischen Parametern und zur Optimierung des
Betriebsverhaltens benétigt. Beispielsweise wird bei Synchronmotoren kein Leistungsfaktor (p0308) verwendet bzw.
angezeigt (im BOP/AOP).

Fir Werte < 100 gilt:
Die Motordaten miissen manuell eingegeben werden.
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Fir Werte >= 100 gilt:
Die Motordaten werden automatisch aus einer internen Liste geladen.

0: Kein Motor

1: Asynchronmotor

2: Synchronmotor

10: 1LE1 Asynchronmotor (keine Codenummer)
13: 1LG6 Asynchronmotor (keine Codenummer)
17: 1LA7 Asynchronmotor (keine Codenummer)
19: 1LA9 Asynchronmotor (keine Codenummer)

100:  1LE1 Asynchronmotor

101:  1PC1 Asynchronmotor

104:  1PH4 Asynchronmotor

107:  1PH7 Asynchronmotor

108:  1PH8 Asynchronmotor

271:  1FG1 Synchrongetriebemotor geberlos
277:  1FK7 Synchronmotor geberlos

10000: Motor mit DRIVE-CLIQ

10001: Motor mit DRIVE-CLIQ 2. Datensatz

Bei Auswahl p0300 = 10 ... 19 werden die Parameter p0335, p0626, p0627 und p0628 des thermischen
Motormodells in Abhangigkeit von p0307 und p0311 vorbelegt.

Vorsicht: Wird ein Motor ausgewahlt, der nicht in den Motorlisten enthalten ist (p0300 < 100), so muss die Motorcodenummer

A zuriickgesetzt werden (p0301 = 0), wenn zuvor ein Motor aus der Motorliste parametriert war.

Achtung: Wird ein Listenmotor gewahlt (p0300 >= 100) und eine zugehdrige Motorcodenummer (p0301), so sind die
Parameter, die dieser Liste angehdren nicht anderbar (Schreibschutz). Der Schreibschutz wird aufgehoben, wenn
der Motortyp p0300 auf den zu p0301 passenden Fremdmotor verstellt wird (z. B. p0300 = 1 fiir p0301 = 1xxxx). Der
Schreibschutz wird automatisch aufgehoben, wenn Ergebnisse der Motordatenidentifikation in die Motorparameter
Ubernommen werden.

Der Motortyp eines Listenmotors entspricht den oberen drei Ziffern der Codenummer oder der folgenden Zuordnung
(falls der jeweilige Motortyp angeboten wird):

Typ / Codenummernbereiche

100/ 100xx, 110xx, 120xx, 130xx, 140xx, 150xx

104 / 104xx, 114xx, 124xx

107 / 107xx, 117xx, 127xx,

108 / 108xx, 118xx, 128xx, 138xx, 148xx, 158xx

2711 271xx, 281xx

277 1 277xx, 287xx, 297xx

Hinweis: Motor ohne DRIVE-CLiQ: Nach dem ersten Hochlauf der Control Unit oder bei Werkseinstellung einstellen wird der
Motortyp automatisch auf Asynchronmotor (p0300 = 1) vorbelegt.
Mit p0300 = 10000 werden die Motorparameter bei einem Motor mit DRIVE-CLiQ automatisch geladen, mit p0300 =
10001 die Motorparameter eines zweiten Datensatzes (falls vorhanden).
Wird kein Motortyp ausgewahlt (p0300 = 0), kann die Antriebsinbetriebnahme nicht verlassen werden.
Ein Motortyp mit einem Wert Gber p0300 >= 100 beschreibt Motoren, fiir die eine Motorparameterliste vorhanden ist.
Motortypen mit einem Wert unter p0300 < 100 entsprechen der Auswahl eines Fremdmotors. Bei entsprechender
Auswahl werden somit die Motorparameter mit den Einstellungen fur einen Fremdmotor vorbelegt.
Dies gilt auch fiir die Parameter bei einem Motor mit DRIVE-CLIQ. In diesem Fall ist p0300 nur auf den Wert p0300 =
10000, bzw. 10001 (Einlesen der Motorparameter) oder auf den zugehdrigen Fremdmotortyp (erste Ziffer der
Motorcodenummer) einstellbar, um den Schreibschutz aufheben zu kénnen.

p0301[0...n] Motorcodenummer Auswahl / Motorcodenr Ausw

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: C(1, 3) Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 65535 0

Der Parameter dient zur Auswahl eines Motors aus einer Motorparameterliste.

Bei Anderung der Codenummer (auRer auf den Wert 0) werden alle Motorparameter aus den intern vorliegenden
Parameterlisten vorbelegt.

Es sind nur Codenummern von Motoren einstellbar, die dem in p0300 gewahlten Motortyp entsprechen.
Siehe auch: p0300
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Hinweis: Die Motorcodenummer kann nur verandert werden, wenn zuvor der passende Listenmotor in p0300 ausgewahit
wurde.
Bei Auswahl eines Listenmotors (p0300 >= 100) kann die Antriebsinbetriebnahme nur verlassen werden, wenn eine
Codenummer ausgewahlt wird.
Wird auf einen Nicht-Listenmotor gewechselt, so ist die Motorcodenummer zuriickzusetzen (p0301 = 0).
r0302[0...n] Motorcodenummer Motor mit DRIVE-CLiQ / Motorcode Mot m DQ

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Motorcodenummer aus den gespeicherten Motordaten von einem Motor mit DRIVE-CLIQ.

Hinweis: Die Antriebsinbetriebnahme kann nur verlassen werden, wenn die eingelesene Codenummer (r0302) mit der
gespeicherten Codenummer (p0301) Ubereinstimmt. Bei unterschiedlichen Nummern ist der Motordatensatz mittels
p0300 = 10000 neu zu laden.
Die Motordaten werden immer vom ersten Geber erwartet, der den Antriebsdatensatzen zugeordnet ist (siehe p0187
= Geber 1-Datensatznummer).
Der Wert wird nicht zyklisch aktualisiert, sondern nur bei bestimmten Ereignissen (z. B. DRIVE-CLiQ-Teilnehmer
aktualisieren).
r0302 = 0: Kein Motor mit DRIVE-CLiQ gefunden

p0304[0...n] Motor-Bemessungsspannung / Mot U_Bemes

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(1, 3) Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6301, 6724
Min Max Werkseinstellung

0 [Veff] 20000 [Veff] 0 [Veff]

Einstellung der Motor-Bemessungsspannung (Typenschild).

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Bei Eingabe des Parameterwertes ist die Anschlussart des Motors (Stern/Dreieck) zu beachten.
Nach dem Ersthochlauf der Control Unit oder Werkseinstellung einstellen wird der Parameter passend zum
Leistungsteil vorbelegt.

p0305[0...n] Motor-Bemessungsstrom / Mot I_Bemes

Beschreibung:
Achtung:

Hinweis:

64

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(1, 3) Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6301

Min Max Werkseinstellung

0.00 [Aeff] 10000.00 [Aeff] 0.00 [Aeff]

Einstellung des Motor-Bemessungsstroms (Typenschild).

Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Wird p0305 innerhalb der Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1) gedndert, wird der Maximalstrom p0640 passend
vorbelegt.

Bei Eingabe des Parameterwertes ist die Anschlussart des Motors (Stern/Dreieck) zu beachten.

Nach dem Ersthochlauf der Control Unit oder Werkseinstellung einstellen wird der Parameter passend zum
Leistungsteil vorbelegt.
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p0306[0...n]

Beschreibung:

Empfehlung:
Abhangigkeit:
Vorsicht:

VAN

Motor-Anzahl parallelgeschaltet / Mot Anzahl
Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: C(1, 3)
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
1 50 1

Einstellung der Anzahl der mit einem Motordatensatz parallel betriebenen Motoren.

In Abhangigkeit von der eingegebenen Motor-Anzahl wird intern ein Ersatzmotor berechnet.

Bei parallelgeschalteten Motoren gibt es zu beachten:

Typenschilddaten sind nur flr einen Motor einzugeben: p0305, p0307

Folgende Parameter gelten ebenfalls nur fir einen Motor: p0320, p0341, p0344, p0350 ... p0361

Alle anderen Motorparameter beriicksichtigen den Ersatzmotor (z. B. r0331, r0333).

Bei parallelgeschalteten Motoren sollte fiir jeden einzelnen Motor ein externer thermischer Schutz vorhanden sein.
Siehe auch: r0331, r0370, r0373, r0374, r0376, r0377, r0382

Die fir die Parallelschaltung verwendeten Motoren missen vom gleichen Typ und von gleicher GréRRe sein (gleiche
Bestellnummer (MLFB)).

Die Montagevorschriften fiir die Parallelschaltung von Motoren miissen eingehalten werden!

Die Anzahl der eingestellten Motoren muss der Anzahl der tatsachlich angeschlossenen parallelgeschalteten
Motoren entsprechen.

Nach der Anderung von p0306 miissen die Regelungsparameter unbedingt angepasst werden (z. B. durch
automatisches Berechnen mit p0340 = 1, p3900 > 0).

Bei parallelgeschalteten und nicht mechanisch gekoppelten Asynchronmotoren gilt:
- Ein einzelner Motor darf nicht tber den Kipppunkt belastet werden.

Datentyp: Unsigned8
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Achtung: Wird p0306 innerhalb der Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1) geandert, wird der Maximalstrom p0640 passend
vorbelegt.

Hinweis: Bei mehr als 10 gleicher parallelgeschalteter Motoren ist nur noch Betrieb mit U/f-Kennlinie sinnvoll.

p0307[0...n] Motor-Bemessungsleistung / Mot P_Bemes

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: C(1, 3) Normierung: -
Einheitengruppe: 14_6 Einheitenwahl: p0100
Min Max

0.00 [kW] 100000.00 [kW]
Einstellung der Motor-Bemessungsleistung (Typenschild).
IEC-Antriebe (p0100 = 0): Einheit kW

NEMA-Antriebe (p0100 = 1): Einheit hp

NEMA-Antriebe (p0100 = 2): Einheit kW

Siehe auch: p0100

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0.00 [kW]

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschutzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Nach dem Ersthochlauf der Control Unit oder Werkseinstellung einstellen wird der Parameter passend zum
Leistungsteil vorbelegt.

p0308[0...n] Motor-Bemessungsleistungsfaktor / Mot cos phi Bemes

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: C(1, 3)
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung

0.000 1.000 0.000

Einstellung des Motor-Bemessungsleistungsfaktors (cos phi, Typenschild).

Bei einem Parameterwert von 0.000 wird der Leistungsfaktor intern berechnet und in r0332 angezeigt.
Der Parameter ist nur bei p0100 = 0, 2 vorhanden.

Siehe auch: p0100, p0309, r0332

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
Listenhandbuch (LH15), 01/2016, ASE33842890 65



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.
Nach dem Ersthochlauf der Control Unit oder Werkseinstellung einstellen wird der Parameter passend zum
Leistungsteil vorbelegt.

p0309[0...n] Motor-Bemessungswirkungsgrad / Mot eta_Bemes

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: C(1, 3)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.0 [%] 99.9 [%] 0.0 [%]

Einstellung des Motor-Bemessungswirkungsgrades (Typenschild).

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Normierung: -

Bei einem Parameterwert von 0.0 wird der Leistungsfaktor intern berechnet und in r0332 angezeigt.
Der Parameter ist nur bei NEMA-Motoren (p0100 = 1, 2) sichtbar.

Siehe auch: p0100, p0308, r0332

Bei Synchronmotoren wird der Parameter nicht verwendet.

p0310[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Motor-Bemessungsfrequenz / Mot f_Bemes
Zugriffsstufe: 1
Anderbar: C(1, 3)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0.00 [Hz] 650.00 [Hz]

Einstellung der Motor-Bemessungsfrequenz (Typenschild).

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS

Funktionsplan: 6301

Normierung: -

Werkseinstellung
0.00 [Hz]

Die Anzahl der Polpaare (r0313) wird bei Anderung des Parameters automatisch neu berechnet (zusammen mit
p0311), falls p0314 = 0 ist.

Die Bemessungsfrequenz wird auf Werte zwischen 1.00 Hz und 650.00 Hz eingeschrankt.
Siehe auch: p0311, r0313, p0314

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.
Wird p0310 innerhalb der Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1) gedndert, so wird die Maximaldrehzahl p1082, die
auch zur Schnellinbetriebnahme gehort, passend vorbelegt. Die Vorbelegung ist beendet, wenn die Statusanzeige
r3996 wieder auf Null steht.

Hinweis: Nach Ersthochlauf der Control Unit oder Werkseinstellung wird der Parameter passend zum Leistungsteil vorbelegt.

p0311[0...n] Motor-Bemessungsdrehzahl / Mot n_Bemes

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Achtung:

Hinweis:

66

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: C(1, 3)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0.0 [1/min] 210000.0 [1/min]
Einstellung der Motor-Bemessungsdrehzahl (Typenschild).
Bei p0311 = 0 wird der Motor-Bemessungsschlupf von Asynchronmotoren intern berechnet und in r0330 angezeigt.

Die korrekte Eingabe der Motor-Bemessungsdrehzahl ist vor allem fur die Vektorregelung und die
Schlupfkompensation bei U/f-Steuerung notwendig.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Normierung: -

Werkseinstellung
0.0 [1/min]

Beim Andern von p0311 und bei p0314 = 0 wird die Polpaarzahl (r0313) automatisch neu berechnet.

Siehe auch: p0310, r0313, p0314

Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschutzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Wird p0311 innerhalb der Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1) geandert, so wird die Maximaldrehzahl p1082, die
auch zur Schnellinbetriebnahme gehort, passend vorbelegt. Die Vorbelegung ist beendet, wenn die Statusanzeige
r3996 wieder auf null zuriickgeht.

Nach Ersthochlauf der Control Unit oder Werkseinstellung wird der Parameter passend zum Leistungsteil vorbelegt.
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p0312[0...n] Motor-Bemessungsdrehmoment / Mot M_Bemes
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3) Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 [Nm] 1000000.00 [Nm] 0.00 [Nm]
Beschreibung: Einstellung des Motor-Bemessungsdrehmoments (Typenschild).
Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum

Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

r0313[0...n] Motor-Polpaarzahl aktuell (oder berechnet) / Mot Polpaarz akt
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 5300
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige der Anzahl der Motor-Polpaare. Der Wert wird fir interne Berechnungen verwendet.

r0313 = 1: 2-poliger Motor
r0313 = 2: 4-poliger Motor, usw.
Abhéangigkeit: Bei p0314 > 0 wird der eingegebene Wert in r0313 angezeigt.

Bei p0314 = 0 wird die Polpaarzahl (r0313) automatisch aus Bemessungsleistung (p0307), Bemessungsfrequenz
(p0310) und Bemessungsdrehzahl (p0311) berechnet.

Siehe auch: p0307, p0310, p0311, p0314

Hinweis: Die Polpaarzahl wird bei der automatischen Berechnung auf den Wert 2 gesetzt, wenn Bemessungsdrehzahl oder
Bemessungsfrequenz Null sind.

p0314[0...n] Motor-Polpaarzahl / Mot Polpaarzahl
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: C(1, 3) Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 255 0

Beschreibung: Einstellung der Motor-Polpaarzahl.

p0314 = 1: 2-poliger Motor
p0314 = 2: 4-poliger Motor, usw.

Abhangigkeit: Bei p0314 = 0 wird die Polpaarzahl aus Bemessungsfrequenz (p0310) und Bemessungsdrehzahl (p0311)
automatisch berechnet und in r0313 angezeigt.

Achtung: Wird p0314 innerhalb der Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1) geandert, so wird die zur Schnellinbetriebnahme
gehérende Maximaldrehzahl p1082 passend vorbelegt.
Bei Asynchronmotoren ist die Eingabe des Wertes nur notwendig, wenn der Bemessungsschlupf des Motors so gro3
ist, dass sich die Polpaarzahl r0313 bei der Berechnung aus Bemessungsfrequenz und Bemessungsdrehzahl zu

klein einstellt.
p0316[0...n] Motor-Drehmomentkonstante / Mot kT
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(1,3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 28_1 Einheitenwahl: p0100 Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 [Nm/A] 400.00 [Nm/A] 0.00 [Nm/A]
Beschreibung: Einstellung der Drehmomentkonstante des Synchronmotors.
p0316 = 0:

Die Drehmomentkonstante wird aus Motordaten berechnet.
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Abhéngigkeit:

p0316 > 0:
Der eingestellte Wert wird als Drehmomentkonstante verwendet.
Siehe auch: r0334

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Bei Asynchronmotoren (p0300 = 1xx) wird der Parameter nicht verwendet.

p0318][0...n] Motor-Stillstandsstrom / Mot |_Still

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -
Anderbar: C(3)
Einheitengruppe: -
Min Max

0.00 [Aeff] 10000.00 [Aeff]

Der Parameter hat keinen Einfluss auf die Regelung.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0.00 [Aeff]

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.
p0320[0...n] Motor-Bemessungsmagnetisierungsstrom/-kurzschlussstrom / Mot I_mag_Bemes

Beschreibung:

Achtung:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: -
Min Max

0.000 [Aeff] 5000.000 [Aeff]
Asynchronmotoren:

Einstellung des Motor-Bemessungsmagnetisierungsstroms.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0.000 [Aeff]

Bei p0320 = 0.000 wird der Magnetisierungsstrom intern berechnet und in r0331 angezeigt.

Synchronmotoren:

Einstellung des Motor-Bemessungskurzschlussstroms.

Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Der Magnetisierungsstrom p0320 bei Asynchronmotoren wird zurlickgesetzt, wenn die Schnellinbetriebnahme mit
p3900 > 0 verlassen wird.

Wird der Magnetisierungsstrom p0320 bei Asynchronmotoren auRerhalb der Inbetriebnahme (p0010 > 0) verandert,
so wird die Hauptinduktivitat p0360 derart geandert, dass die EMK r0337 konstant bleibt.

p0322[0...n]

Beschreibung:
Abhéngigkeit:
Achtung:

Hinweis:

68

Motor-Maximaldrehzahl / Mot n_max
Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: C(1, 3)
Einheitengruppe: -
Min Max

0.0 [1/min] 210000.0 [1/min]

Einstellung der maximalen Motordrehzahl.
Siehe auch: p1082

Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Wird p0322 innerhalb der Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1) gedndert, so wird die Maximaldrehzahl p1082, die
auch zur Schnellinbetriebnahme gehért, passend vorbelegt.

Bei einem Wert von p0322 = 0, hat der Parameter keine Bedeutung.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -
Werkseinstellung
0.0 [1/min]
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p0323[0...n]

Beschreibung:

Motor-Maximalstrom / Mot |_max
Zugriffsstufe: 1
Anderbar: C(1, 3)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 [Aeff] 20000.00 [Aeff] 0.00 [Aeff]

Einstellung des maximal erlaubten Motorstroms (z. B. Entmagnetisierungsstrom bei Synchronmotor).

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS

Funktionsplan: -

Normierung: -

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.
Wird p0323 innerhalb der Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1) gedndert, wird der Maximalstrom p0640 passend
vorbelegt.

Hinweis: Bei Asynchronmotoren hat der Parameter keine Auswirkung.
Bei Synchronmotoren hat der Parameter keine Auswirkung, wenn ein Wert von 0.0 eingegeben wird. Die vom
Anwender wahlbare Stromgrenze wird in p0640 eingegeben.

p0325[0...n] Motor-Pollageidentifikation Strom 1. Phase / Mot PolID | 1. Ph

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [Aeff] 10000.000 [Aeff] 0.000 [Aeff]

Einstellung des Stroms fiir die 1. Phase des zweistufigen Verfahrens zur Pollageidentifikation.
Der Strom der 2. Phase wird in p0329 eingestellt.

Das zweistufige Verfahren wird mit p1980 = 4 ausgewahlt.

Siehe auch: p0329, p1980, r1984, r1985, r1987

Siehe auch: F07969

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Normierung: -

Achtung: Beim Andern des Motorcodes (p0301) wird p0325 eventuell nicht vorbelegt.
Die Vorbelegung von p0325 kann Gber p0340 = 3 vorgenommen werden.

Hinweis: Der Wert wird automatisch bei folgenden Ereignissen vorbelegt:
- Bei p0325 = 0 und automatischer Berechnung der Regelungsparameter (p0340 = 1, 2, 3).
- Bei der Schnellinbetriebnahme (p3900 = 1, 2, 3).

p0326[0...n] Motor-Kippmomentkorrekturfaktor / Mot M_kipp_korr

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
5 [%] 300 [%] 100 [%]

Einstellung des Korrekturfaktors fir das Kippmoment bei einer Zwischenkreisspannung von 600 V.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Normierung: -

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).

p0327[0...n] Motor-Lastwinkel optimal / Mot phi_Last opt

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6721
Min Max Werkseinstellung
0.0[°] 135.0 [°] 90.0[°]

Einstellung des optimalen Lastwinkels bei Synchronmotoren mit Reluktanzmoment.

Der Lastwinkel wird bei Motor-Bemessungsstrom gemessen.

Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: MDS
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Achtung:

Hinweis:

Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Bei Asynchronmotoren hat dieser Parameter keine Bedeutung.
Bei Synchronmotoren ohne Reluktanzmoment muss ein Winkel von 90 Grad eingestellt werden.

Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).

p0328[0...n]

Beschreibung:

Motor-Reluktanzmomentkonstante / Mot kT_Reluktanz

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
-1000.00 [mH] 1000.00 [mH] 0.00 [mH]

Einstellung der Reluktanzmomentkonstante bei Synchronmotoren mit Reluktanzmoment (z. B. 1FE ...-Motoren).
Bei Asynchronmotoren hat dieser Parameter keine Bedeutung.

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Bei Synchronmotoren ohne Reluktanzmoment muss der Wert O eingestellt werden.

p0329[0...n] Motor-Pollageidentifikation Strom / Mot PollD Strom

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.0000 [Aeff] 10000.0000 [Aeff] 0.0000 [Aeff]

Einstellung des Stroms fiir die Pollageidentifikation (p1980 = 1).

Bei einem zweistufigen Verfahren (p1980 = 4) wird hier der Strom fiir die 2. Phase eingestellt.

Der Strom fiir die 1. Phase wird in p0325 eingestellt.

Wenn kein Maximalstrom (p0323) parametriert wurde, wird p0329 auf Motor-Bemessungsstrom begrenzt.

Ist p0329 zu klein, um die Pollage (bei p1980 = 1) zu ermitteln, muss p0323 zuvor parametriert werden und deutlich
groRer sein als p0329.

Siehe auch: p0325, p1980, r1984, r1985, r1987

Siehe auch: F07969

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschutzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.
r0330[0...n] Motor-Bemessungsschlupf / Mot Schlupf_Bemes

Beschreibung:
Abhiéngigkeit:

Hinweis:

70

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

-[HZ] -[HZ] -[Hz]

Anzeige des Motor-Bemessungsschlupfs.

Der Bemessungsschlupf wird aus Bemessungsfrequenz, Bemessungsdrehzahl und Polpaarzahl berechnet.
Siehe auch: p0310, p0311, r0313

Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.
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r0331[0...n]

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Motor-Magnetisierungsstrom/-kurzschlussstrom aktuell / Mot I_mag_nenn akt

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6722, 6724
Min Max Werkseinstellung

- [Aeff] - [Aeff] - [Aeff]

Asynchronmotor:

Anzeige des Bemessungsmagnetisierungsstroms aus p0320.

Bei p0320 = 0 wird der intern berechnete Magnetisierungsstrom angezeigt.

Synchronmotor:

Anzeige des Bemessungskurzschlussstroms aus p0320.

Wird p0320 nicht eingegeben, so wird der Parameter aus den Typenschildparametern berechnet.

r0332[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Motor-Bemessungsleistungsfaktor / Mot cos phi Bemes

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Bemessungsleistungsfaktors bei Asynchronmotoren.

Fir IEC-Motoren gilt (p0100 = 0):

Bei p0308 = 0 wird der intern berechnete Leistungsfaktor angezeigt.

Bei p0308 > 0 wird dieser Wert angezeigt.

Fir NEMA-Motoren gilt (p0100 = 1, 2):

Bei p0309 = 0 wird der intern berechnete Leistungsfaktor angezeigt.

Bei p0309 > 0 wird dieser Wert in den Leistungsfaktor umgerechnet und angezeigt.

Wird p0308 nicht eingegeben, so wird der Parameter aus den Typenschildparametern berechnet.
Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.

r0333[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Motor-Bemessungsdrehmoment / Mot M_Bemes

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 7_4 Einheitenwahl: p0100 Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [Nm] - [Nm] - [Nm]

Anzeige des Motor-Bemessungsdrehmoments.
IEC-Antriebe (p0100 = 0): Einheit Nm
NEMA-Antriebe (p0100 = 1): Einheit Ibf ft

Hinweis: Bei Asynchronmotoren wird r0333 aus p0307 und p0311 berechnet.
Bei Synchronmotoren wird r0333 aus p0305, p0316, p0327 und p0328 berechnet.
r0334[0...n] Motor-Drehmomentkonstante aktuell / Mot kT akt

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 28_1 Einheitenwahl: p0100 Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [Nm/A] - [Nm/A] - [Nm/A]

Anzeige der verwendeten Drehmomentkonstante des Synchronmotors.

IEC-Antriebe (p0100 = 0): Einheit Nm / A

NEMA-Antriebe (p0100 = 1): Einheit Ibf ft / A

Bei Asynchronmotoren (p0300 = 1xx) wird der Parameter nicht verwendet.

Bei Synchronmotoren wird der Parameter r0334 aus p0305, p0307 und p0311 berechnet.
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p0335[0...n] Motor-Kiihlart / Mot Kiihlart
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C(1,3), T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 128 0
Beschreibung: Einstellung des verwendeten Motorkiihlsystems.
Wert: 0: Selbstkihlung
1: Fremdkuhlung
2: Flissigkeitskihlung
128: Kein Lufter
Abhiéngigkeit: Bei Motoren der Reihe 1LA7 (p0300) wird der Parameter in Abhangigkeit von p0307 und p0311 vorbelegt.
Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.
Hinweis: Der Parameter hat Einfluss auf das thermische 3-Massen-Modell des Motors.

Motoren der Reihe 1LA7 mit Baugréf3e 56 werden ohne Lufter betrieben.

r0337[0...n] Motor-Bemessungs-EMK / Mot EMK_Bemes
Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
- [Vefi] - [Veff] - [Veff]

Beschreibung: Anzeige der Bemessungs-EMK des Motors.

Hinweis: EMK: Elektromotorische Kraft

p0340[0...n] Automatische Berechnung Motor-/Regelungsparameter / Auto Par berechn
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 5 0

Beschreibung: Einstellung zum automatischen Berechnen von Motorparametern sowie von U/f-Steuerungs- und

Regelungsparametern aus Typenschilddaten.

Keine Berechnung

Berechnung vollstéandig

Berechnung Ersatzschaltbildparameter

Berechnung Regelungsparameter

Berechnung Reglerparameter

Berechnung technologischer Begrenzungen und Schwellwerte

Achtung: Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder mdglich.

Wert:

ahON2O

Mit p0340 werden folgende Parameter beeinflusst:
p0340 = 1:
--> Alle bei p0340 = 2, 3, 4, 5 beeinflussten Parameter

> p0341, p0342, p0344, p0612, p0640, p1082, p1231, p1232, p1333, p1349, p1611, p1654, p1726, p1825, p1828
.. p1832, p1909, p1959, p2000, p2001, p2002, p2003, p3927, p3928

p0340 = 2:

-->p0350, p0354 ... p0360

--> p0625 (passend zu p0350), p0626 ... p0628

p0340 = 3:

--> Alle bei p0340 = 4, 5 beeinflussten Parameter

--> p0346, p0347, p0622, p1320 ... p1327, p1582, p1584, p1616, p1755, p1756, p2178

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
72 Listenhandbuch (LH15), 01/2016, ASE33842890



2 Parameter

Hinweis:

2.2 Liste der Parameter

p0340 = 4:

->p1290, p1292, p1293, p1338, p1339, p1340, p1341, p1345, p1346, p1461, p1463, p1464, p1465, p1470, p1472,
p1703, p1715, p1717, p1740, p1756, p1764, p1767, p1780, p1781, p1783, p1785, p1786, p1795

p0340 = 5:

-->p1037, p1038, p1520, p1521, p1530, p1531, p1574, p1750, p1759, p1802, p1803, p2140, p2142, p2148, p2150,
p2157, p2159, p2161, p2162, p2163, p2164, p2170, p2175, p2177, p2179, p2194

p0340 = 1 beinhaltet die Berechnungen von p0340 = 2, 3, 4, 5.

p0340 = 2 berechnet die Motorparameter (p0350 ... p0360).

p0340 = 3 beinhaltet die Berechnungen von p0340 = 4, 5.

p0340 = 4 berechnet lediglich die Reglerparameter.

p0340 = 5 berechnet lediglich die Reglerbegrenzungen.

Bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme (iber p3900 > 0 wird automatisch p0340 = 1 aufgerufen.

Am Ende der Berechnungen wird automatisch p0340 = 0 gesetzt.

p0341[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Motor-Tragheitsmoment / Mot M_Tragheit
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1
Anderbar: C(3), U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 25_1 Einheitenwahl: p0100
Min Max

0.000000 [kgm?] 100000.000000 [kgm?]
Einstellung des Motortragheitsmoments (ohne Last).
IEC-Antriebe (p0100 = 0): Einheit kg m"2

NEMA-Antriebe (p0100 = 1): Einheit Ib ft*2

Der Parameterwert geht zusammen mit p0342 in die Bemessungsanlaufzeit des Motors ein.
Siehe auch: p0342, r0345

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 6020, 6030, 6031
Werkseinstellung

0.000000 [kgm?]

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Das Produkt p0341 * p0342 wird bei der automatischen Berechnung des Drehzahlreglers bertcksichtigt (p0340 = 4).

p0342[0...n] Tragheitsmoment Verhiltnis Gesamt zu Motor / Mot Tragheitsverh

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6020, 6030, 6031
Min Max Werkseinstellung

1.000 10000.000 1.000

Einstellung des Verhaltnisses zwischen dem Gesamttragheitsmoment/-masse (Last + Motor) und dem alleinigen
Motortragheitsmoment/-masse (ohne Last).

Damit wird zusammen mit p0341 die Bemessungsanlaufzeit des Motors bei Vektorantrieb berechnet.

Siehe auch: p0341, r0345, p1498

Das Produkt p0341 * p0342 wird bei der automatischen Berechnung des Drehzahlreglers berticksichtigt (p0340 = 4).

Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS

r0343[0...n]

Beschreibung:

Motor-Bemessungsstrom identifiziert / Mot |_Bemes ident

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.00 [Aeff] 10000.00 [Aeff] - [Aeff]

Anzeige des identifizierten Bemessungsstroms des Motors.

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
Listenhandbuch (LH15), 01/2016, ASE33842890 73



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

p0344[0...n]

Beschreibung:
Abhingigkeit:

Motor-Masse (fiir thermisches Motormodell) / Mot-Masse th Mod
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1
Anderbar: C(3), T Normierung: -
Einheitengruppe: 27_1 Einheitenwahl: p0100
Min Max Werkseinstellung
0.0 [kg] 50000.0 [kg] 0.0 [kg]
Einstellung der Motormasse.

IEC-Antriebe (p0100 = 0): Einheit kg

NEMA-Antriebe (p0100 = 1): Einheit Ib

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Der Parameter hat Einfluss auf das thermische 3-Massen-Modell des Asynchronmotors.
Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.

r0345[0...n] Motor-Bemessungsanlaufzeit / Mot t_anl_Bemes

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [s] - [s] - [s]

Anzeige der Motor-Bemessungsanlaufzeit.

Diese Zeit entspricht der Zeit vom Stillstand bis zum Erreichen der Motor-Bemessungsdrehzahl und der
Beschleunigung mit Motor-Bemessungsmoment (r0333).

Siehe auch: r0313, r0333, p0341, p0342

p0346[0...n]

Beschreibung:

Vorsicht:

JAN

Hinweis:

Motor-Auferregungszeit / Mot t_Auferregung
Berechnet: p0340 = 1,3

Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: -
Min Max
0.000 [s] 20.000 [s]

Einstellung der Auferregungszeit des Motors.

Dabei handelt es sich um die Wartezeit zwischen der Impulsfreigabe und der Freigabe des Hochlaufgebers.
Wahrend dieser Zeit wird die Magnetisierung eines Asynchronmotors aufgebaut.

Der Asynchronmotor kann bei unzureichender Magnetisierung unter Last oder bei zu starken Beschleunigungen
kippen (siehe Hinweis).

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0.000 [s]

Der Parameter wird tber p0340 = 1, 3 berechnet.

Das Ergebnis hangt bei Asynchronmotoren von der Lauferzeitkonstante (r0384) ab. Eine zu starke Verkiirzung
dieser Zeit kann zu einer unzureichenden Magnetisierung des Asynchronmotors fuhren. Dies ist der Fall, wenn
wahrend der Aufmagnetisierung die Stromgrenze erreicht wird. Der Parameter kann bei Asynchronmotoren nicht auf
0 s eingestellt werden (interne Begrenzung: 0.1 * r0384).

Fir permanenterregte Synchronmaschinen und Vektorregelung hangt der Wert von der Statorzeitkonstante (r0386)
ab. Hier legt er die Dauer fur den Stromaufbau bei geberlosem Betrieb direkt nach der Impulsfreigabe fest.

p0347[0...n]

Beschreibung:

74

Motor-Entregungszeit / Mot t_Entregung
Berechnet: p0340 = 1,3
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0.000 [s] 20.000 [s] 0.000 [s]

Einstellung der Entmagnetisierungszeit (fiir Asynchronmotoren) nach Sperre der Wechselrichterimpulse.
Innerhalb dieser Wartezeit konnen die Wechselrichterimpulse nicht eingeschaltet werden.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
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Der Parameter wird tber p0340 = 1, 3 berechnet.
Das Ergebnis hangt bei Asynchronmotoren von der Lauferzeitkonstante (r0384) ab.

Eine zu starke Verklrzung dieser Zeit kann zu einer unzureichenden Entmagnetisierung des Asynchronmotors
fiihren und bei nachfolgender Impulsfreigabe zu Uberstrom filhren (nur bei aktivierter Fangschaltung und drehendem
Motor).

p0350[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Motor-Standerwiderstand kalt / Mot R_Stéander kalt
Berechnet: p0340 = 1,2
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00000 [Ohm] 2000.00000 [Ohm] 0.00000 [Ohm]
Einstellung des Standerwiderstands des Motors bei Umgebungstemperatur p0625 (Strangwert).
Siehe auch: p0625, r1912

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Die Motoridentifizierung ermittelt den Standerwiderstand aus Gesamtstadnderwiderstand abzuglich
Leitungswiderstand (p0352).

p0352[0...n] Leitungswiderstand / R_Leitung

Beschreibung:

Vorsicht:

VAN

Hinweis:

Zugriffsstufe: 3

Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: -

Min
0.00000 [Ohm]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

120.00000 [Ohm]

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0.00000 [Ohm]

Widerstand der Leistungsleitung zwischen Leistungsteil und Motor.

Der Leitungswiderstand sollte vor der Motordatenidentifizierung eingetragen werden. Wird er nachtraglich eingesetzt,
ist die Differenz, mit der p0352 geandert wurde, vom Statorwiderstand p0350 abzuziehen oder die
Motordatenidentifizierung zu wiederholen.

Der Parameter hat Einfluss auf die Temperaturadaption des Standerwiderstands.

Die Motoridentifizierung setzt den Leitungswiderstand auf 20 % des gemessenen Gesamtwiderstands, wenn p0352
zum Zeitpunkt der Messung auf Null steht. Ist p0352 nicht Null, so wird der Wert vom gemessenen
Gesamtstanderwiderstand abgezogen, um den Standerwiderstand p0350 zu berechnen. p0350 ist dabei mindestens
10 % des Messwertes.

Der Leitungswiderstand wird zuriickgesetzt, wenn die Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 verlassen wird.

Steht der Standerwiderstand in einer Motorliste zur Verfligung und ist p0352 noch Null, so wird der
Leitungswiderstand aus der Differenz von Messwert und Listenwert gebildet.

p0354[0...n]

Beschreibung:

Abhiéngigkeit:
Achtung:

Hinweis:

Motor-Lauferwiderstand kalt / Mot R_L kalt
Berechnet: p0340 = 1,2
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00000 [Ohm] 300.00000 [Ohm] 0.00000 [Ohm]

Einstellung des Laufer-/Sekundarteilwiderstands des Motors bei Umgebungstemperatur p0625.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 6727

Der Parameterwert wird automatisch mit Hilfe des Motormodells berechnet (p0340 = 1, 2) oder lber die
Motordatenidentifikation (p1910) bestimmt.

Siehe auch: p0625

Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Bei Synchronmotoren (p0300 = 2) wird der Parameter nicht verwendet.
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p0356[0...n]

Beschreibung:

Motor-Standerstreuinduktivitat / Mot L_Standerstreu
Berechnet: p0340 = 1,2
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

0.00000 [mH] 1000.00000 [mH]
Asynchronmaschine: Einstellung der Standerstreuinduktivitat des Motors.
Synchronmaschine: Einstellung der Standerquerinduktivitdt des Motors.

Der Parameterwert wird automatisch mit Hilfe des Motormodells berechnet (p0340 = 1, 2) oder tber die
Motoridentifikation (p1910) bestimmt.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0.00000 [mH]

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Wird die Standerstreuinduktivitat (p0356) bei Asynchronmotoren aufRerhalb der Inbetriebnahme (p0010 > 0)
verandert, so wird die Hauptinduktivitat (p0360) automatisch entsprechend der neuen EMK (r0337) angepasst.
Danach empfiehlt es sich, die Messung der Sattigungskennlinie zu wiederholen (p1960).
Bei permanenterregten Synchronmotoren (p0300 = 2) ist dies der ungesattigte Wert und gilt damit ideal bei kleinem
Strom.

p0357[0...n] Motor-Standerinduktivitat d-Achse / Mot L_Stand d

Beschreibung:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0.00000 [mH] 1000.00000 [mH]

Einstellung der Standerlangsinduktivitat des Synchronmotors.

Berechnet: p0340 = 1,2

Normierung: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0.00000 [mH]

Der Parameterwert wird automatisch mit Hilfe des Motormodells berechnet (p0340 = 1, 2) oder lber die
Motoridentifikation (p1910) bestimmt.

Bei permanenterregten Synchronmotoren (p0300 = 2) ist dies der ungesattigte Wert und ist ideal bei kleinem Strom.

p0358[0...n]

Beschreibung:

Motor-Lauferstreuinduktivitat / Mot L_Lstreu
Berechnet: p0340 = 1,2
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

0.00000 [mH] 1000.00000 [mH]
Einstellung der Laufer-/Sekundarteilstreuinduktivitat des Motors.

Der Wert wird automatisch mit Hilfe des Motormodells berechnet (p0340 = 1, 2) oder (iber die Motoridentifikation
(p1910) bestimmt.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 6727
Werkseinstellung
0.00000 [mH]

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Wird die Lauferstreuinduktivitat (p0358) bei Asynchronmotoren auRerhalb der Inbetriebnahme (p0010 > 0) verandert,
so wird die Hauptinduktivitat (p0360) automatisch entsprechend der neuen EMK (r0337) angepasst. Danach
empfiehlt es sich, die Messung der Sattigungskennlinie zu wiederholen (p1960).

p0360[0...n] Motor-Hauptinduktivitit / Mot Lh

Beschreibung:

76

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0.00000 [mH] 10000.00000 [mH]

Einstellung der Hauptinduktivitat des Motors.

Berechnet: p0340 = 1,2

Normierung: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 6727
Werkseinstellung
0.00000 [mH]

Der Parameterwert wird automatisch mit Hilfe des Motormodells berechnet (p0340 = 1, 2) oder lber die
Motoridentifikation (p1910) bestimmt.
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Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Bei Synchronmotoren (p0300 = 2) wird der Parameter nicht verwendet.

p0362[0...n] Motor Sattigungscharakteristik Fluss 1 / Mot Sattig Fluss 1

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6723

Min Max Werkseinstellung

10.0 [%] 800.0 [%] 60.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird tiber 4 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die y-Koordinate (Fluss) fiir das 1. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den ersten Flusswert der Sattigungscharakteristik in [%] bezogen auf den Motornennfluss (100 %).
Fur die Flusswerte gilt:

p0362 < p0363 < p0364 < p0365

Siehe auch: p0366

Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: MDS

Hinweis: Bei Asynchronmotoren entspricht p0362 = 100 % dem Motornennfluss.
Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).

p0363[0...n] Motor Sattigungscharakteristik Fluss 2 / Mot Sattig Fluss 2

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6723
Min Max Werkseinstellung
10.0 [%] 800.0 [%] 85.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird Gber 4 Punkte definiert.

Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: MDS

Dieser Parameter gibt die y-Koordinate (Fluss) fir das 2. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den zweiten Flusswert der Sattigungscharakteristik in [%] bezogen auf den Motornennfluss (100 %).
Fir die Flusswerte gilt:

p0362 < p0363 < p0364 < p0365

Siehe auch: p0367

Hinweis: Bei Asynchronmotoren entspricht p0363 = 100 % dem Motornennfluss.
Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).

p0364[0...n] Motor Sattigungscharakteristik Fluss 3 / Mot Sattig Fluss 3

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

10.0 [%] 800.0 [%] 115.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird Uber 4 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die y-Koordinate (Fluss) fir das 3. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den dritten Flusswert der Sattigungscharakteristik in [%] bezogen auf den Motornennfluss (100 %).
Fur die Flusswerte gilt:

p0362 < p0363 < p0364 < p0365

Siehe auch: p0368

Bei Asynchronmotoren entspricht p0364 = 100 % dem Motornennfluss.

Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 6723

Normierung: -
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p0365[0...n]

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Motor Sittigungscharakteristik Fluss 4 / Mot Sattig Fluss 4
Zugriffsstufe: 4
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung

10.0 [%] 800.0 [%] 125.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird Gber 4 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die y-Koordinate (Fluss) fir das 4. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den vierten Flusswert der Sattigungscharakteristik in [%] bezogen auf den Motornennfluss (100 %).
Fir die Flusswerte gilt:

p0362 < p0363 < p0364 < p0365

Siehe auch: p0369

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS

Funktionsplan: 6723

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Hinweis: Bei Asynchronmotoren entspricht p0365 = 100 % dem Motornennfluss.
Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).

p0366[0...n] Motor Sattigungscharakteristik I_mag 1 / Mot Sattig I|_mag 1

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Funktionsplan: 6723

Min Max Werkseinstellung

5.0 [%] 800.0 [%] 50.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird tiber 4 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die x-Koordinate (Magnetisierungsstrom) fir das 1. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den ersten Magnetisierungsstrom der Sattigungscharakteristik in [%] bezogen auf den
Nennmagnetisierungsstrom (r0331).

Fir die Magnetisierungsstrome gilt:
p0366 < p0367 < p0368 < p0369
Siehe auch: p0362

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: MDS

Einheitenwahl: -

Hinweis: Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).
p0367[0...n] Motor Sattigungscharakteristik I_mag 2 / Mot Sattig I_mag 2

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Hinweis:

78

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Funktionsplan: 6723

Min Max Werkseinstellung

5.0 [%] 800.0 [%] 75.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird tiber 4 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die x-Koordinate (Magnetisierungsstrom) fir das 2. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den zweiten Magnetisierungsstrom der Sattigungscharakteristik in [%] bezogen auf den
Nennmagnetisierungsstrom (r0331).

Fir die Magnetisierungsstrome gilt:
p0366 < p0367 < p0368 < p0369
Siehe auch: p0363

Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: MDS

Einheitenwahl: -
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p0368[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Motor Sattigungscharakteristik I_mag 3 / Mot Sattig |_mag 3

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6723

Min Max Werkseinstellung

5.0 [%] 800.0 [%] 150.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird Gber 4 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die x-Koordinate (Magnetisierungsstrom) fur das 3. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den dritten Magnetisierungsstrom der Sattigungscharakteristik in [%] bezogen auf den
Nennmagnetisierungsstrom (r0331).

Fir die Magnetisierungsstrome gilt:
p0366 < p0367 < p0368 < p0369
Siehe auch: p0364

Hinweis: Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).
p0369[0...n] Motor Sattigungscharakteristik I_mag 4 / Mot Sattig |_mag 4

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6723

Min Max Werkseinstellung

5.0 [%] 800.0 [%] 210.0 [%]

Die Sattigungscharakteristik (Fluss als Funktion des Magnetisierungsstroms) wird Gber 4 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die x-Koordinate (Magnetisierungsstrom) fir das 4. Wertepaar der Kennlinie an.

Setzt den vierten Magnetisierungsstrom der Sattigungscharakteristik in [%] bezogen auf den
Nennmagnetisierungsstrom (r0331).

Fir die Magnetisierungsstrome gilt:
p0366 < p0367 < p0368 < p0369
Siehe auch: p0365

Hinweis: Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).
r0370[0...n] Motor-Standerwiderstand kalt / Mot R_Stand kalt

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [Ohm] - [Ohm] - [Ohm]

Anzeige des Standerwiderstandes des Motors bei Umgebungstemperatur (p0625).
Der Wert beinhaltet nicht den Leitungswiderstand.
Siehe auch: p0625

r0372[0...n]

Beschreibung:

Abhiéngigkeit:

Leitungswiderstand / Mot R_Leitung

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [Ohm] - [Ohm] - [Ohm]

Anzeige der Summe des Leitungswiderstands zwischen Leistungsteil und Motor sowie des internen
Umrichterwiderstands.

Siehe auch: r0238, p0352

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
Listenhandbuch (LH15), 01/2016, ASE33842890 79



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

r0373[0...n]

Beschreibung:
Abhingigkeit:
Hinweis:

Motor-Nenn-Standerwiderstand / Mot R_Stand nenn

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [Ohm] - [Ohm] - [Ohm]

Anzeige des Nenn-Standerwiderstandes des Motors bei Nenntemperatur (Summe aus p0625 und p0627).
Siehe auch: p0627
Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.

r0374[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

Motor-Lauferwiderstand kalt / Mot R_L kalt

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [Ohm] - [Ohm] - [Ohm]

Anzeige des Lauferwiderstandes des Motors bei Umgebungstemperatur p0625.
Siehe auch: p0625
Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.

r0376[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Motor-Nenn-Lauferwiderstand / Mot Nenn-R_Lauf

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [Ohm] - [Ohm] - [Ohm]

Anzeige des Nenn-Lauferwiderstandes des Motors bei Nenntemperatur.
Die Nenntemperatur ist dabei die Summe aus p0625 und p0628.

Siehe auch: p0628

Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.

r0377[0...n]

Beschreibung:

Motor-Streuinduktivitiat gesamt / Mot L_Streu gesamt

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [mH] - [mH] - [mH]

Anzeige der Standerstreuinduktivitat des Motors inklusive der Motordrossel (p0233).

r0378[0...n]

Beschreibung:

80

Motor-Standerinduktivitat d-Achse / Mot L_Stander d

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [mH] - [mH] - [mH]

Anzeige der Standerlangsinduktivitdt der Synchronmaschine inklusive der Motordrossel (p0233).
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r0382[0...n]

Beschreibung:

Hinweis:

Motor-Hauptinduktivitat transformiert / Mot L_H trans

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [mH] - [mH] - [mH]

Anzeige der Hauptinduktivitdt des Motors.
Bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) wird der Parameter nicht verwendet.

r0384[0...n]

Beschreibung:

Motor-Lauferzeitkonstante/Dampferzeitkonstante d-Achse / Mot T_Laufer/T_Dd

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6722

Min Max Werkseinstellung

- [ms] - [ms] - [ms]

Anzeige der Lauferzeitkonstante.

Hinweis: Bei Synchronmotoren wird der Parameter nicht verwendet.
Der Wert berechnet sich aus der Summe der lauferseitigen Induktivitaten (p0358, p0360) dividiert durch den
Lauferwiderstand (p0354). Die Temperaturadaption des Lauferwiderstandes bei Asynchronmaschinen wird dabei
nicht bertcksichtigt.

r0386[0...n] Motor-Standerstreuzeitkonstante / Mot T_Sténderstreu

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
- [ms] - [ms] - [ms]

Anzeige der Standerstreuzeitkonstante.

Hinweis: Der Wert berechnet sich aus der Summe aller Streuinduktivitaten (p0233, p0356, p0358) dividiert durch die Summe
aller Motorwiderstande (p0350, p0352, p0354). Die Temperaturadaption der Widerstédnde wird dabei nicht
bertcksichtigt.

r0394[0...n] Motor-Bemessungsleistung / Mot P_Bemes

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS

Einheitengruppe: 14_6 Einheitenwahl: p0100 Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
- [kW] - [kW] - [kW]

Anzeige der Motor-Bemessungsleistung.

Hinweis: Der Parameter zeigt p0307 an. Bei p0307 = 0 wird r0394 aus p0304 und p0305 berechnet (nur bei
Asynchronmotoren).
Je nach Bauart des Motors kann es zu Abweichungen von der wirklichen Motor-Bemessungsleistung kommen.
r0395[0...n] Standerwiderstand aktuell / R_Stander akt

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [Ohm] - [Ohm] - [Ohm]

Anzeige des aktuellen Stéanderwiderstandes (Strangwert).

Der Parameterwert beinhaltet auch den temperaturunabhangigen Leitungswiderstand.

Bei Asynchronmotoren wird der Parameter auch durch das Motortemperaturmodell beeinflusst.
Siehe auch: p0350, p0352, p0620
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Hinweis: Es wird jeweils nur der Standerwiderstand des aktiven Motordatensatzes mit der Standertemperatur des thermischen
Motormodell mitgefihrt.
r0396[0...n] Lauferwiderstand aktuell / R_Laufer akt

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: - Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

- [Ohm] - [Ohm]

Anzeige des aktuellen Lauferwiderstandes (Strangwert).
Der Parameter wird durch das Motortemperaturmodell beeinflusst.

Siehe auch: p0354, p0620

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

- [Ohm]

Hinweis: Es wird jeweils nur der Lauferwiderstand des aktiven Motordatensatzes mit der Laufertemperatur des thermischen
Motormodell mitgefiihrt.
Dieser Parameter wird bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx) nicht verwendet.

p0397[0...n] Winkel Magn Entkopplung Maximalwinkel / Magn Entk Max_wink

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: U, T

Einheit
Min
0.0[]

engruppe: -
Max
90.0 [°]

Berechnet: p0340 = 1,2
Normierung: -

Einheitenwahl: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
90.0[°]

Maximaler Winkel bei der Berechnung der Polynomfunktion zur Entkopplung der magnetischen Flussachsen bei

permanenterregten Synchronmotoren (siehe p0398, p0399).

p0400[0...n]

Beschreibung:
Wert:

82

Gebertyp Auswahl / Geb_typ Ausw

Zugriffsstufe: 1
Anderbar: C(1, 4)

Einheit
Min
0

Auswahl des Gebers aus der Liste der unterstutzten Gebertypen.

0:
202:
204:
242:
244:
1001:
1002:
1003:
1004:
2001:
2002:
2003:
2004:
2005:
2006:
2007:
2008:
2010:
2012:
2013:
2051:
2052:
2053:
2054:
2055:
2081:
2082:

engruppe: -
Max
10100

Kein Geber

DRIVE-CLiQ-Geber AS20, Singleturn
DRIVE-CLiQ-Geber AM20, Multiturn 4096
DRIVE-CLiQ-Geber AS24, Singleturn
DRIVE-CLiQ-Geber AM24, Multiturn 4096
Resolver 1-Speed

Resolver 2-Speed

Resolver 3-Speed

Resolver 4-Speed

2048, 1 Vpp, AlBC/DR

2048, 1 Vpp, AIBBR

256, 1 Vpp, ABBR

400, 1 Vpp, AIBR

512, 1 Vpp, AIBR

192, 1 Vpp, ABBR

480, 1 Vpp, AIBR

800, 1 Vpp, AIBBR

18000, 1 Vpp, A/B R abstandscodiert
420, 1 Vpp, AIBR

675, 1 Vpp, ABR

2048, 1 Vpp, A/B, EnDat, Multiturn 4096
32, 1 Vpp, A/B, EnDat, Multiturn 4096
512, 1 Vpp, A/B, EnDat, Multiturn 4096
16, 1 Vpp, A/B, EnDat, Multiturn 4096
2048, 1 Vpp, A/B, EnDat, Singleturn
2048, 1 Vpp, A/B, SSI, Singleturn

2048, 1 Vpp, A/B, SSI, Multiturn 4096

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -

Datentyp: Integer16

Dyn. Index: EDS, p0140
Funktionsplan: 4700, 4704
Werkseinstellung

0
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2083: 2048, 1 Vpp, A/B, SSI, Singleturn, Fehlerbit
2084: 2048, 1 Vpp, A/B, SSI, Multiturn 4096, Fehlerbit
2110: 4000 nm, 1 Vpp, A/B R abstandscodiert
2111: 20000 nm, 1 Vpp, A/B R abstandscodiert
2112: 40000 nm, 1 Vpp, A/B R abstandscodiert
2151: 16000 nm, 1 Vpp, A/B, EnDat, Auflésung 100 nm
3001: 1024 HTL A/BR

3002: 1024 TTLA/BR

3003: 2048 HTL A/BR

3005: 1024 HTL A/B

3006: 1024 TTL A/B

3007: 2048 HTL A/B

3008: 2048 TTL A/B

3009: 1024 HTL A/B unipolar

3011: 2048 HTL A/B unipolar

3020: 2048 TTL A/B R, mit Sense

3081: SSI, Singleturn, 24 V

3082: SSI, Multiturn 4096, 24 V

3090: 4096, HTL, A/B, SSI, Singleturn

3109: 2000 nm, TTL, A/B R abstandscodiert

9999: Benutzerdefiniert

10000: Geber identifizieren

10050: Geber mit EnDat2.x-Schnittstelle identifiziert
10051: DRIVE-CLiQ-Geber identifiziert

10058: Digitaler Geber (absolut) identifiziert

10059: Digitaler Geber (inkrementell) identifiziert
10100: Geber identifizieren (wartend)

Siehe auch: p0468

Achtung: Ein Gebertyp mit p0400 < 9999 beschreibt Geber, fiir die eine Geberparameterliste vorhanden ist.
Bei Auswahl eines Listengebers (p0400 < 9999) sind die Parameter aus der Geberparameterliste nicht &nderbar
(Schreibschutz). Zum Aufheben des Schreibschutzes ist der Gebertyp auf Fremdgeber (p0400 = 9999) zu setzen.
Eine Umkonfiguration der Geberschnittstelle p0468([x] fiihrt zum Zuriicksetzen der Geberkonfiguration p0400[x] = 0.
Hinweis: Durch p0400 = 10000 oder 10100 kann der angeschlossene Geber identifiziert werden. Dies setzt eine
Unterstiitzung durch den Geber voraus und ist in folgenden Fallen méglich: Motor mit DRIVE-CLIQ, Geber mit
EnDat-Schnittstelle, DRIVE-CLiIQ-Geber, Geber mit SSI-Schnittstelle (nur 10100).
Die Geberdaten (z. B. Strichzahl, p0408) kdnnen nur bei p0400 = 9999 geandert werden.
Bei Verwendung eines Gebers mit Spur A/B und Nullimpuls ist standardmaRig die Feinsynchronisation tber
Nullmarke nicht gesetzt. Wenn bei einem Synchronmotor die Feinsynchronisation tber Nullmarke erfolgen soll, ist
folgendes auszufiihren:
- p0400 = 9999 setzen
- p0404.15 = 1 setzen
Voraussetzung:
Es muss eine Grobsynchronisation angewahlt sein (z. B. Pollageidentifikation) und der Nullimpuls des Gebers muss
entweder mechanisch oder elektronisch (p0431) auf die Pollage justiert sein.
Bei p0400 = 10000 gilt:
Ist eine Identifikation nicht mdglich, so wird p0400 = 0 gesetzt.
Bei p0400 = 10100 gilt:
Ist eine Identifikation nicht mdglich, so bleibt p0400 = 10100 gesetzt bis die Identifikation ermdglicht wird.
p0402[0...n] Getriebetyp Auswahl / Getriebetyp Ausw

Beschreibung:

Wert:

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C(1, 4) Normierung: - Dyn. Index: EDS, p0140
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

1 10100 9999

Auswahl des Getriebetyps zur Voreinstellung der Invertierung und des Getriebefaktors.
Messgetriebefaktor = Motor- bzw. Lastumdrehungen / Geberumdrehungen.

1: Getriebe 1:1 nicht invertiert
2: Getriebe 2:7 invertiert
3: Getriebe 4:17 invertiert
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Abhangigkeit:

4: Getriebe 2:10 invertiert
9999: Getriebe benutzerdefiniert
10000: Getriebe identifizieren
10100: Getriebe identifizieren

Siehe auch: p0410, p0432, p0433

Hinweis: Zu p0402 = 1:
Automatische Einstellung von p0410 = 0000 bin, p0432 = 1, p0433 = 1.
Zu p0402 = 2:
Automatische Einstellung von p0410 = 0011 bin, p0432 = 7, p0433 = 2.
Zu p0402 = 3:
Automatische Einstellung von p0410 = 0011 bin, p0432 = 17, p0433 = 4.
Zu p0402 = 4:
Automatische Einstellung von p0410 = 0011 bin, p0432 = 10, p0433 = 2.
Zu p0402 = 9999:
Keine automatische Einstellung von p0410, p0432, p0433. Die Parameter sind manuell einzustellen.
Zu p0402 = 10000:
Die Identifikation des Getriebetyps ist nur bei einem Motor mit DRIVE-CLiQ mdglich. Die Parameter p0410, p0432
und p0433 werden entsprechend des identifizierten Getriebes eingestellt. Ist eine Identifikation nicht méglich, so wird
p0402 = 9999 gesetzt.
p0404[0...n] Geberkonfiguration wirksam / Geb_konfig wirksam

Beschreibung:
Bitfeld:

Achtung:

Hinweis:

84

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(4) Normierung: - Dyn. Index: EDS, p0140
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 4010, 4704
Min Max Werkseinstellung
- - 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000
0000 bin
Einstellungen der grundlegenden Eigenschaften des Gebers.
Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 Lineargeber Ja Nein -
01 Absolutwertgeber Ja Nein -
02  Multiturngeber Ja Nein -
03  Spur A/B Rechteck Ja Nein -
04  Spur A/B Sinus Ja Nein -
05  SpurC/D Ja Nein -
06 Hallsensor Ja Nein -
08  EnDat-Geber Ja Nein -
09  SSI-Geber Ja Nein -
10  DRIVE-CLiIQ-Geber Ja Nein -
11 Digitaler Geber Ja Nein -
12 Aquidistante Nullmarke Ja Nein -
13 Unregelmafige Nullmarke Ja Nein -
14  Abstandscodierte Nullmarke Ja Nein -
15 Kommutierung mit Nullmarke (nicht ASM)  Ja Nein -
16  Beschleunigung Ja Nein -
17 Spur A/B analog Ja Nein -
20  Spannungsebene 5V Ja Nein -
21 Spannungsebene 24 V Ja Nein -
22  Remote Sense (nur SMC30) Ja Nein -
23 Resolver-Erregung Ja Nein -

Bei Gebern aus der Geberliste (p0400) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt.

Bei Auswahl eines Listengebers kann dieser Parameter nicht verandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des
Schreibschutzes sind die Informationen in p0400 zu beachten.

NM: Nullmarke
SMC: Sensor Module Cabinet

Ist keine Methode zur Ermittlung der Kommutierungsinformation angewahlt (z. B. Spur C/D, Hallsensor) und die
Strichzahl des Gebers ist ein ganzzahliges Vielfaches der Polpaarzahl, so gilt:

Die Spur A/B wird passend justiert zur Magnetlage des Motors angenommen.
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Zu Bit 01, 02 (Absolutwertgeber, Multiturngeber):
Diese Bits kdnnen nur bei einem EnDat-Geber, SSI-Geber oder DRIVE-CLiQ-Geber angewahlt werden.
Zu Bit 10 (DRIVE-CLiQ-Geber):

Dieses Bit ist nur bei den hochintegrierten DRIVE-CLiQ-Gebern gesetzt, die ihre Geberinformation direkt im DRIVE-
CLiQ-Format bereitstellen ohne eine Umsetzung der Geberinformationen durchzufiihren. Das Bit wird daher bei den

DRIVE-CLiQ-Gebern der ersten Generation nicht gesetzt.
Zu Bit 12 (Aquidistante Nullmarke):

Die Nullmarken treten in gleichmafRigem Abstand auf (z. B. rotatorischer Geber mit 1 Nullmarke pro Umdrehung oder

Lineargeber mit konstantem Nullmarkenabstand).

Das Bit aktiviert die Uberwachung des Nullmarkenabstands (p0424/p0425, linear/rotatorisch) oder beim Lineargeber

mit 1 Nullmarke und p0424 = 0 wird die Nullmarkeniberwachung aktiviert.
Zu Bit 13 (UnregelmaRige Nullmarke):

Die Nullmarken treten in unregelmaRigem Abstand auf (z. B. Linearmafistab mit nur 1 Nullmarke im Verfahrbereich).

Es erfolgt keine Uberwachung des Nullmarkenabstands.
Zu Bit 14 (Abstandscodierte Nullmarke):

Der Abstand zwischen zwei oder mehreren aufeinanderfolgenden Nullmarken erlaubt die Berechnung der
Absolutposition.

Zu Bit 15 (Kommutierung mit Nullmarke):

Gilt nur fir Synchronmotoren.

Die Funktion kann tber p0430.23 Uibergeordnet abgewahlt werden.

Bei abstandscodierten Nullmarken gilt:

Die Phasenfolge der Spur C/D (falls vorhanden) muss gleich mit der Phasenfolge des Gebers (Spur A/B) sein.

Die Phasenfolge des Hallsignals (falls vorhanden) muss gleich mit der Phasenfolge des Motors sein. AuRerdem
muss die Lage des Hallsensors mechanisch auf die Motor-EMK justiert sein.

Die Feinsynchronisation wird erst nach dem Uberfahren von zwei Nullmarken gestartet.

p0405[0...n]

Beschreibung:

Bitfeld:

Achtung:

Hinweis:

Rechteckgeber Spur A/B / Rechteckgeber A/B

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(4) Normierung: - Dyn. Index: EDS, p0140
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 4704
Min Max Werkseinstellung

- - 0000 1111 bin

Einstellungen zur Spur A/B bei einem Rechteckgeber.
Fur Rechteckgeber muss auch p0404.3 = 1 sein.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Signal Bipolar Unipolar -
01  Pegel TTL HTL -
02  Spuriiberwachung A/B <> -A/B Keine -
03  Nullimpuls Wie Spur A/B 24\ unipolar -
04  Schaltschwelle Hoch Niedrig -
05  Puls/Richtung Aktiv Inaktiv -

Bei Gebern aus der Geberliste (p0400) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt.

Bei Auswahl eines Listengebers kann dieser Parameter nicht verandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des

Schreibschutzes sind die Informationen in p0400 zu beachten.

Zu Bit 02:

Bei aktivierter Funktion kann die Spurtiiberwachung durch Setzen von p0437.26 deaktiviert werden.
Zu Bit 05:

Bei aktivierter Funktion kann ein Frequenzsollwert sowie eine Richtung Uber eine Geberschnittstelle zum Verfahren

vorgegeben werden.
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p0407[0...n]

Beschreibung:

Linearer Geber Gitterteilung / Geb Gitterteilung

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(4) Normierung: - Dyn. Index: EDS, p0140
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 4010, 4704
Min Max Werkseinstellung

0 [nm] 250000000 [nm] 16000 [nm]

Einstellung der Gitterteilung bei einem linearen Geber.

Achtung: Bei Gebern aus der Geberliste (p0400) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt.
Bei Auswahl eines Listengebers kann dieser Parameter nicht verandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des
Schreibschutzes sind die Informationen in p0400 zu beachten.

Hinweis: Der kleinste zulassige Wert betragt 250 nm.

p0408[0...n] Rotatorischer Geber Strichzahl / Rot Geb Strichzahl

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(4) Normierung: - Dyn. Index: EDS, p0140
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 4010, 4704
Min Max Werkseinstellung

0 16777215 2048

Einstellung der Strichzahl bei einem rotatorischen Geber.

Achtung: Bei Gebern aus der Geberliste (p0400) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt.
Bei Auswahl eines Listengebers kann dieser Parameter nicht verandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des
Schreibschutzes sind die Informationen in p0400 zu beachten.

Hinweis: Bei einem Resolver wird hier die Polpaarzahl eingegeben.
Der kleinste zulassige Wert betragt 1 Strich.

p0410[0...n] Geber Invertierung Istwert / Geb Inv Istwert

Beschreibung:
Bitfeld:

Hinweis:
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Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16

Anderbar: C(4) Normierung: - Dyn. Index: EDS, p0140

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 4704, 4710, 4711,

4715

Min Max Werkseinstellung

B - 0000 bin

Einstellung zur Invertierung der Istwerte.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

00  Drehzahlistwert invertieren Ja Nein 4710,
4711,
4715

01 Lageistwert invertieren Ja Nein 4704

Die Invertierung beeinflusst folgende Parameter:
Bit 00: r0061, r0063 (Ausnahme: Geberlose Regelung), r0094
Bit 01: r0482, r0483
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p0411[0...n] Messgetriebe Konfiguration / Messgetr Konfig
Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(4) Normierung: - Dyn. Index: EDS, p0140
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 4704
Min Max Werkseinstellung
- - 0000 bin

Beschreibung: Einstellung der Konfiguration fiir die Lageverfolgung bei einem Messgetriebe.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Messgetriebe Lageverfolgung aktivieren Ja Nein -
01 Achstyp Linearachse Rundachse -
02  Messgetriebe Position zurlicksetzen Ja Nein -
03  Messgetriebe Lageverfolgung fiir Ja Nein -

Inkrementalgeber aktivieren

Achtung: Bei p0411.3 = 1 gilt:
Bei aktivierter Lageverfolgung fiir Inkrementalgeber wird lediglich der Lageistwert gespeichert. Eine
Achsbewegung/Geberbewegung im ausgeschalteten Zustand wird nicht erkannt! Die Eingabe eines
Toleranzfensters in p0413 bleibt wirkungslos.

Hinweis: Bei folgenden Ereignissen werden die nichtfliichtig gespeicherten Positionswerte automatisch zuriickgesetzt:
- Bei einem erkannten Gebertausch.
- Bei einer Anderung der Konfiguration des Geberdatensatzes (Encoder Data Set, EDS).

p0412[0...n] Messgetriebe Absolutwertgeber rotatorisch Umdrehungen virtuell / Abs rot Umdr

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: C(4) Normierung: - Dyn. Index: EDS, p0140
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 4704
Min Max Werkseinstellung

0 4194303 0

Einstellung der Anzahl der auflésbaren Umdrehungen bei einem rotatorischen Geber mit aktivierter Lageverfolgung
des Messgetriebes.

Dieser Parameter ist nur bei einem Absolutwertgeber (p0404.1 = 1) mit aktivierter Lageverfolgung (p0411.0 = 1) und
bei einem Inkrementalgeber mit entsprechend aktivierter Lageverfolgung (p0411.3 = 1) von Bedeutung.

Die eingestellte Auflésung muss Uber r0483 darstellbar sein.
Bei Rundachsen/Moduloachsen gilt:

p0411.0 = 1:
Dieser Parameter wird mit p0421 vorbelegt und kann verandert werden.
p0411.3 =1:

Der Parameterwert wird auf den grofRtmdglichen Wert voreingestellt. Der groRtmdogliche Wert ist abhangig von
Strichzahl (p0408) und Feinauflésung (p0419).

Bei Linearachsen gilt:

p0411.0 = 1:

Dieser Parameter wird mit p0421 vorbelegt, um 6 Bit fiir Multiturn-Informationen erweitert (maximale Uberl&ufe) und
kann nicht verandert werden.

p0411.3 =1:

Der Parameterwert wird auf den gréf3tmdglichen Wert voreingestellt. Der groRtmdgliche Wert ist abhangig von
Strichzahl (p0408) und Feinauflésung (p0419).
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p0413[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Messgetriebe Lageverfolgung Toleranzfenster / Lageverf Fenster

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: EDS, p0140
Funktionsplan: -

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(4)
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 4294967300.00 0.00

Einstellung eines Toleranzfensters bei der Lageverfolgung.

Nach dem Einschalten wird die Differenz zwischen der gespeicherten Position und der aktuellen Position ermittelt
und abhangig davon folgendes ausgelost:

Differenz innerhalb Toleranzfenster --> Die Position wird aufgrund des aktuellen Geberistwertes reproduziert.
Differenz aufRerhalb Toleranzfenster --> Es wird eine entsprechende Meldung ausgegeben.
Siehe auch: F31501, F32501

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Vorsicht: Ein Verdrehen um z. B. einen kompletten Geberbereich wird nicht erkannt.
Hinweis: Der Wert wird in ganzen Geberstrichen eingegeben.
Der Wert wird bei p0411.0 = 1 automatisch auf den viertel Geberbereich vorbelegt.
Beispiel:
Viertel Geberbereich = (p0408 * p0421) / 4
Das Toleranzfenster kann aufgrund des Datentyps (Gleitkommazahl mit 23 Bit Mantisse) eventuell nicht exakt
eingestellt werden.
p0418[0...n] Feinauflosung Gx_XIST1 (in Bits) / Geb Fein Gx_XIST1

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: C(4)

Datentyp: Unsigned8

Dyn. Index: EDS, p0140
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 4010, 4704
Min Max Werkseinstellung

2 18 11

Einstellung der Feinaufldsung in Bits von inkrementellen Lageistwerten.

Normierung: -

Hinweis: Der Parameter gilt fur folgende Prozessdaten:
- Gx_XIST1
- Gx_XIST2 bei Referenzmarke oder Fliegendes Messen
Die Feinauflésung gibt die Bruchteile zwischen Geberstrichen an. Abhangig vom physikalischen Messprinzip kann
ein Geberstrich in unterschiedlich viele Bruchteile aufgeldst werden (z. B. Rechteckgeber: 2 Bit = Auflésung 4,
sin/cos-Geber: typisch 11 Bit = Auflésung 2048).
Bei einem Rechteckgeber beinhalten bei Werkseinstellung die niederwertigen Bits den Wert Null, d. h. sie liefern
keine Nutzinformation.
Bei besonders hochwertigen Messsystemen ist es erforderlich, die Feinaufldsung entsprechend der verfiigbaren
Genauigkeit zu erhdhen.

p0419[0...n] Feinauflosung Absolutwert Gx_XIST2 (in Bits) / Geb Fein Gx_XIST2

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

88

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: C(4)

Datentyp: Unsigned8

Dyn. Index: EDS, p0140
Einheitengruppe: - Funktionsplan: 4704, 4710
Min Max Werkseinstellung

2 18 9

Einstellung der Feinauflésung in Bits von absoluten Lageistwerten.

Siehe auch: p0418

Der Parameter gilt fur das Prozessdatum Gx_XIST2 beim Lesen des Absolutwertes.

Normierung: -
Einheitenwahl: -
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p0420[0...n]

Geberanschluss / Geb_anschluss
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(4)

Einheitengruppe: -

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: EDS, p0140
Funktionsplan: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung
- - 0000 bin
Beschreibung: Auswahl des Geberanschlusses.
Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 SUB-D Ja Nein -
01 Klemme Ja Nein -
p0421[0...n] Absolutwertgeber rotatorisch Multiturn-Auflésung / Geb abs Multiturn

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: C(4)

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: EDS, p0140
Einheitengruppe: - Funktionsplan: 4704
Min Max Werkseinstellung

0 4294967295 4096

Einstellung der Anzahl der auflésbaren Umdrehungen bei einem rotatorischen Absolutwertgeber.

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Achtung: Bei Gebern aus der Geberliste (p0400) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt.
Bei Auswahl eines Listengebers kann dieser Parameter nicht verandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des
Schreibschutzes sind die Informationen in p0400 zu beachten.

p0422[0...n] Absolutwertgeber linear Messschritte Auflosung / Geb abs Messschr

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: C(4)

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: EDS, p0140
Einheitengruppe: - Funktionsplan: 4704
Min Max Werkseinstellung

0 [nm] 4294967295 [nm] 100 [nm]

Einstellung der Auflésung der Absolutlage bei einem linearen Absolutwertgeber.

Normierung: -

Einheitenwahl: -

Achtung: Bei Gebern aus der Geberliste (p0400) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt.
Bei Auswahl eines Listengebers kann dieser Parameter nicht verandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des
Schreibschutzes sind die Informationen in p0400 zu beachten.

Hinweis: Das serielle Protokoll eines Absolutwertgebers liefert die Lage mit einer bestimmten Auflésung, z. B. 100 nm. Dieser
Wert ist hier einzugeben.

p0423[0...n] Absolutwertgeber rotatorisch Singleturn-Auflosung / Geb abs Singleturn

Beschreibung:

Achtung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: C(4)

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: EDS, p0140
Einheitengruppe: - Funktionsplan: 4704
Min Max Werkseinstellung

0 1073741823 8192

Einstellung der Anzahl der Messschritte pro Umdrehung bei einem rotatorischen Absolutwertgeber.
Die Auflésung bezieht sich auf die Absolutlage.

Bei Gebern aus der Geberliste (p0400) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt. Bei Auswahl eines
Listengebers kann dieser Parameter nicht verandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des Schreibschutzes
sind die Informationen in p0400 zu beachten.

Normierung: -
Einheitenwahl: -
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p0424[0...n]

Beschreibung:

Geber linear Nullmarkenabstand / Geb lin NM_abstand
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(4)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 [mm] 65535 [mm] 20 [mm]
Einstellung des Abstandes zwischen zwei Nullmarken bei einem linearen Geber.

Diese Information wird fiir die NullmarkenUberwachung verwendet.

Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: EDS, p0140

Funktionsplan: -

Normierung: -

Achtung: Bei Gebern aus der Geberliste (p0400) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt. Bei Auswahl eines
Listengebers kann dieser Parameter nicht veréandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des Schreibschutzes
sind die Informationen in p0400 zu beachten.

Hinweis: Bei abstandscodierten Nullmarken ist hier der Grundabstand gemeint.

p0425[0...n] Geber rotatorisch Nullmarkenabstand / Geb rot Abstand NM

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: C(4)

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: EDS, p0140
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 4704, 8570
Min Max Werkseinstellung

0 16777215 2048

Einstellung des Abstandes in Strichen zwischen zwei Nullmarken bei einem rotatorischen Geber. Diese Information
wird furr die Nullmarkeniberwachung verwendet.

Normierung: -

Achtung: Bei Gebern aus der Geberliste (p0400) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt.
Bei Auswahl eines Listengebers kann dieser Parameter nicht verandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des
Schreibschutzes sind die Informationen in p0400 zu beachten.

Hinweis: Bei abstandscodierten Nullmarken ist hier der Grundabstand gemeint.

p0426[0...n] Geber Nullmarke Differenzabstand / Geb NM Dif_abstand

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(4)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
1 65535 1

Einstellung des Differenzabstands bei abstandscodierten Nullmarken [Signalperioden].

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: EDS, p0140
Funktionsplan: -

Normierung: -

Der Wert entspricht der Sprungweite der "eingestreuten Nullmarke".

Achtung: Bei Gebern aus der Geberliste (p0400) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt. Bei Auswahl eines
Listengebers kann dieser Parameter nicht verandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des Schreibschutzes
sind die Informationen in p0400 zu beachten.

p0427[0...n] Geber SSI Baudrate / Geb SSI Baudrate

Beschreibung:
Achtung:

Hinweis:
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Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(4)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0 [kHZz] 65535 [kHz]

Einstellung der Baudrate beim SSI-Geber.

Bei Gebern aus der Geberliste (p0400) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt. Bei Auswahl eines
Listengebers kann dieser Parameter nicht verandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des Schreibschutzes
sind die Informationen in p0400 zu beachten.

SSI: Synchronous Serial Interface (Synchron Serielle Schnittstelle)

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: EDS, p0140
Funktionsplan: -

Normierung: -

Werkseinstellung
100 [kHZz]
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p0428[0...n]

Beschreibung:

Geber SSI Monoflopzeit / Geb SSI t_Monoflop
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(4)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 [us] 65535 [us] 30 [ps]

Einstellung der minimalen Wartezeit zwischen zwei Ubertragungen des Absolutwertes beim SSI-Geber.

Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: EDS, p0140

Funktionsplan: -

Normierung: -

Achtung: Bei Gebern aus der Geberliste (p0400) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt. Bei Auswahl eines
Listengebers kann dieser Parameter nicht veréandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des Schreibschutzes
sind die Informationen in p0400 zu beachten.

p0429[0...n] Geber SSI Konfiguration / Geb SSI Konfig

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(4)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: EDS, p0140
Funktionsplan: -

Normierung: -

Werkseinstellung
0000 0000 bin

Einstellung der Konfiguration beim SSI-Geber.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Ubertragungs-Code Binar-Code Gray-Code -
02  Absolutwert doppelt Ubertragen Ja Nein -
06  Datenleitung wahrend Monoflopzeit High-Pegel Low-Pegel -
Achtung: Bei Gebern aus der Geberliste (p0400) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt.
Bei Auswahl eines Listengebers kann dieser Parameter nicht verandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des
Schreibschutzes sind die Informationen in p0400 zu beachten.
Hinweis: Zu Bit 06:
Der Ruhepegel der Datenleitung entspricht dem invertierten eingestellten Pegel.
p0430[0...n] Sensor Module Konfiguration / SM Konfig

Beschreibung:

Bitfeld:

Achtung:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(4)

Einheitengruppe: -

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: EDS, p0140
Funktionsplan: -

Normierung: -

Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung
- - 1110 0000 0000 1000 0000 0000 0000
0000 bin
Einstellung der Konfiguration des Sensor Modules.
Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
17 Burst-Oversampling Ja Nein -
18 Kontinuierliches Oversampling (reserviert) Ja Nein -
19  Safety-Lageistwerterfassung Ja Nein -
20  Drehzahlberechnungsmodus (nur SMC30) Inkrementdifferenz Flankenzeitmessung -
21 Nullmarkentoleranz Ja Nein -
22  Rotorlage Adaption Ja Nein -
23  Kommutierung mit Nullmarke abwahlen Ja Nein -
24  Kommutierung mit ausgewahlter Nullmarke Ja Nein -
25  Geberspannungsversorgung beim Parken  Ja Nein -
ausschalten
27  Positionswerte extrapolieren Ja Nein -
28  Kubische Korrektur Ja Nein -
29  Phasenkorrektur Ja Nein -
30  Amplitudenkorrektur Ja Nein -
31 Offsetkorrektur Ja Nein -

Eine bitweise Konfiguration ist nur dann méglich, wenn auch die entsprechende Eigenschaft in r0458 vorhanden ist.
Zu Bit 17 (Burst-Oversampling):
- Bei Bit = 1 wird Burst-Oversampling eingeschaltet.
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Zu Bit 18 (Kontinuierliches Oversampling):

- Bei Bit = 1 wird kontinuierliches Oversampling eingeschaltet.

Zu Bit 19 (Safety-Lageistwerterfassung):

- Bei Bit = 1 wird der Safety-Lageistwert im zyklischen Telegramm Ubertragen.

Zu Bit 20 (Drehzahlberechnungsmodus):

- Bei Bit = 1 erfolgt die Drehzahlberechnung lber Inkrementdifferenz ohne Extrapolation.

- Bei Bit = 0 erfolgt die Drehzahlberechnung tiber Flankenzeitmessung mit Extrapolation. In diesem Modus wirkt
p0453.

Zu Bit 21 (Nullmarkentoleranz):

- Bei Bit = 1 wird ein einmaliger fehlerhafter Nullmarkenabstand toleriert. Es erscheint im Fehlerfall nicht die Stérung
F3x100/F3x101, sondern die Warnung A3x400/A3x401.

Zu Bit 22 (Rotorlage Adaption):

- Bei Bit = 1 erfolgt eine automatische Korrektur der Rotorlage. Die Korrekturgeschwindigkeit betragt +/-1/4
Geberstrich pro Nullmarkenabstand.

Zu Bit 23 (Kommutierung mit Nullmarke abwahlen):

- Das Bit sollte nur bei nicht justierten Gebern gesetzt werden.

Zu Bit 24 (Kommutierung mit ausgewahlter Nullmarke):

- Bei Bit = 1 wird die Kommutierungslage Uber eine ausgewahlte Nullmarke korrigiert.

Zu Bit 25 (Geberspannungsversorgung beim Parken abschalten):

- Bei Bit = 1 wird die Spannungsversorgung des Gebers beim Parken ausgeschaltet (0 V).

- Bei Bit = 0 wird die Spannungsversorgung des Gebers beim Parken nicht ausgeschaltet, sondern von 24 V auf 5 V
reduziert.

Zu Bit 27 (Positionswerte extrapolieren):

- Bei Bit = 1 wird die Extrapolation der Positionswerte eingeschaltet.

Zu Bit 28 (Kubische Korrektur):

- Bei Bit = 1 wird die kubische Korrektur fur Spur A/B Sinus eingeschaltet.
Zu Bit 29 (Phasenkorrektur):

- Bei Bit = 1 wird die Phasenkorrektur fur Spur A/B Sinus eingeschaltet.

Zu Bit 30 (Amplitudenkorrektur):

- Bei Bit = 1 wird die Amplitudenkorrektur fir Spur A/B Sinus eingeschaltet.
Zu Bit 31 (Offsetkorrektur):

- Bei Bit = 1 wird die Offsetkorrektur fir Spur A/B Sinus eingeschaltet.

p0431[0...n]

Beschreibung:
Abhéngigkeit:

Achtung:

Hinweis:

92

Kommutierungswinkeloffset / Kom_winkeloffset

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(4) Normierung: - Dyn. Index: EDS, p0140
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
-180.00 [] 180.00 [°] 0.00[]

Einstellung des Kommutierungswinkeloffsets.
Der Wert wird in r0094 berlcksichtigt.
Siehe auch: r0094, r1778

Bei einem Firmware-Update von V2.3 auf V2.4 oder héher muss der Wert um 60 ° reduziert werden, wenn alle der
folgenden Bedingungen erfiillt sind:

- Der Motor ist ein Synchronmotor (p0300 = 2, 2xx, 4, 4xx).
- Der Geber ist ein Resolver (p0404.23 = 1).
- Der Drehzahlistwert ist invertiert (p0410.0 = 1).

Der Kommutierungswinkeloffset kann generell nicht von anderen Antriebssystemen Gibernommen werden. Bei
SIMODRIVE 611 digital und SIMODRIVE 611 universal ist der ermittelte Offset gegentiber SINAMICS im Vorzeichen
unterschiedlich (p0431 (SINAMICS) = -p1016 (SIMODRIVE)).

Kommutierungswinkeloffset: Winkelunterschied zwischen elektrischer Lage des Gebers und Flusslage.
Bei p0404.5 = 1 (Spur C/D) gilt:

Der Winkeloffset in p0431 wirkt auf Spur A/B, Nullmarke und Spur C/D.

Bei p0404.6 = 1 (Hallsensor) gilt:

Der Winkeloffset in p0431 wirkt auf Spur A/B und Nullmarke.
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p0432[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Hinweis:

Getriebefaktor Geberumdrehungen / Getr_fakt Geb_umdr

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer32
Anderbar: C(4) Normierung: - Dyn. Index: EDS, p0140
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

1 1048576 1

Einstellung der Geberumdrehungen fir den Getriebefaktor der Geberauswertung.

Der Getriebefaktor gibt das Verhaltnis zwischen Geberwelle und Motorwelle (bei Motorgeber) bzw. zwischen
Geberwelle und Last an.

Dieser Parameter ist nur bei p0402 = 9999 einstellbar.
Siehe auch: p0402, p0410, p0433
Negative Getriebefaktoren sind mit p0410 zu realisieren.

p0433[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Hinweis:

Getriebefaktor Motor-/Lastumdrehungen / Getr_fakt Mot_umdr

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer32
Anderbar: C(4) Normierung: - Dyn. Index: EDS, p0140
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

1 1048576 1

Einstellung der Motor- bzw. Lastumdrehungen fir den Getriebefaktor der Geberauswertung.

Der Getriebefaktor gibt das Verhaltnis zwischen Geberwelle und Motorwelle (bei Motorgeber) bzw. zwischen
Geberwelle und Last an.

Dieser Parameter ist nur bei p0402 = 9999 einstellbar.
Siehe auch: p0402, p0410, p0432
Negative Getriebefaktoren sind mit p0410 zu realisieren.

p0434[0...n]

Beschreibung:

Achtung:
Hinweis:

Geber SSI Fehlerbit / Geb SSI Fehlerbit

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: C(4) Normierung: - Dyn. Index: EDS, p0140
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 65535 0

Einstellung von Position und Pegel des Fehlerbits im SSI-Protokoll.

Das Bit darf nur vor (p0446) oder nach (p0448) dem Absolutwert im SSI-Protokoll positioniert werden.
Wert = dcba

ba: Position des Fehlerbits im Protokoll (0 ... 63).

c: Pegel (0: Low-Pegel, 1: High-Pegel).

d: Zustand der Auswertung (0: Aus, 1: Ein mit 1 Fehlerbit, 2: Ein mit 2 Fehlerbits ... 9: Ein mit 9 Fehlerbits).
Bei mehreren Fehlerbits gilt:

- Es wird die unter ba angegebene Position und die weiteren Bits aufsteigend belegt.

- Der unter c eingestellte Pegel gilt fiir alle Fehlerbits.

Beispiel:

p0434 = 1013

--> Die Auswertung ist eingeschaltet und das Fehlerbit ist auf Position 13 mit Low-Pegel.

p0434 = 1113

--> Die Auswertung ist eingeschaltet und das Fehlerbit ist auf Position 13 mit High-Pegel.
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p0435[0...n]

Beschreibung:
Achtung:
Hinweis:

Geber SSI Warnbit / Geb SSI Warnbit

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: C(4) Normierung: - Dyn. Index: EDS, p0140
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 65535 0

Einstellung von Position und Pegel des Warnbits im SSI-Protokoll.

Das Bit darf nur vor (p0446) oder nach (p0448) dem Absolutwert im SSI-Protokoll positioniert werden.
Wert = dcba

ba: Position des Warnbits im Protokoll (0 ... 63).

c: Pegel (0: Low-Pegel, 1: High-Pegel).

d: Zustand der Auswertung (0: Aus, 1: Ein).

Beispiel:

p0435 = 1014

--> Die Auswertung ist eingeschaltet und das Warnbit ist auf Position 14 mit Low-Pegel.
p0435 = 1114

--> Die Auswertung ist eingeschaltet und das Warnbit ist auf Position 14 mit High-Pegel.

p0436[0...n]

Beschreibung:
Achtung:
Hinweis:

Geber SSI Paritybit / Geb SSI Paritybit

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: C(4) Normierung: - Dyn. Index: EDS, p0140
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 65535 0

Einstellung von Position und Paritat des Paritybits im SSI-Protokoll.

Das Bit darf nur vor (p0446) oder nach (p0448) dem Absolutwert im SSI-Protokoll positioniert werden.
Wert = dcba

ba: Position des Paritybits im Protokoll (O ... 63).

c: Paritat (0: Gerade, 1: Ungerade).

d: Zustand der Auswertung (0: Aus, 1: Ein).

Beispiel:

p0436 = 1015

--> Die Auswertung ist eingeschaltet und das Paritybit ist auf Position 15 mit gerader Paritat.
p0436 = 1115

--> Die Auswertung ist eingeschaltet und das Paritybit ist auf Position 15 mit ungerader Paritat.

p0437[0...n]

Beschreibung:
Bitfeld:

94

Sensor Module Konfiguration erweitert / SM Konfig erw

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Anderbar: C(4) Normierung: - Dyn. Index: EDS, p0140

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- - 0011 0000 0000 0000 0000 1000 0000
0000 bin

Einstellung der erweiterten Konfiguration des Sensor Modules.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

00 Datalogger Ja Nein -

01 Nullmarke Flankenerkennung Ja Nein -

02  Korrektur Lageistwert XIST1 Ja Nein -

04  Flankenauswertung Bit 0 Ja Nein -

05  Flankenauswertung Bit 1 Ja Nein -

06  Drehzahlistwert einfrieren bei dn/dt-Fehler  Ja Nein -

07  Nicht korrigierte Geberstriche akkumulieren Ja Nein -

11 Stérungsbehandlung nach PROFIdrive Ja Nein -

12 Zuséatzliche Meldungen aktivieren Ja Nein -
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13  Absolutlage bei Inkrementalgeber Ja Nein 4750
unterstitzen

25  Uberwachung Multiturndarstellung im Ja Nein -
Gx_XIST2 abwahlen

26  Spurliberwachung abwahlen Ja Nein -

28  EnDat-Lineargeber Uberwachung Ja Nein -
inkrementell/absolut

29  EnDat-Geber Initialisierung mit hoher Ja Nein -
Genauigkeit

31 Analoge unipolare Spuriiberwachungen Ja Nein -

Siehe auch: p0430, r0459
Bei einem nicht vorhandenen Geber wird der Wert Null angezeigt.
Zu Bit 00:

Bei aktiviertem Datalogger (Trace) werden im Fehlerfall Daten mit Vor- und Nachgeschichte aufgezeichnet und in
Dateien auf dem nichtfliichtigen Speichermedium gespeichert. Diese Daten stehen zur Auswertung durch Experten
zur Verfiigung.

Zu Bit 01:
Bei Bit = 0 erfolgt die Auswertung der Nullmarke lber eine UND-Verkniipfung von Spur A und B und der Nullmarke.

Bei Bit = 1 erfolgt die Auswertung der Nullmarke je nach Erkennung der Drehrichtung. Bei positiver Drehrichtung wird
die positive Flanke der Nullmarke und bei negativer Drehrichtung die negative Flanke der Nullmarke betrachtet.

Zu Bit 02:

Bei gesetztem Bit erfolgt bei einer Abweichung kleiner als das Toleranzfenster fiir die Nullmarke (p4681, p4682) eine
Korrektur der Impulszahl. Sonst wird der Geberfehler F3x131 ausgeldst.

Zu Bit 05, 04:

Die aktuelle Hardware unterstitzt nur 1 oder 4-fach Signalauswertung.

Bit 5/4 = 0/0: Signalauswertung pro Periode 4-fach.

Bit 5/4 = 1/0: Unzuléssige Einstellung.

Bit 5/4 = 0/1: Signalauswertung pro Periode 1-fach.

Bit 5/4 = 1/1: Unzuléssige Einstellung.

Zu Bit 06:

Bei aktivierter Funktion wird beim Ansprechen der dn/dt-Uberwachung der Drehzahlistwert fiir zwei Stromreglertakte
intern eingefroren. Die Rotorlage integriert weiter. Nach Ablauf dieser Zeit wird der aktuelle Wert wieder freigegeben.
Zu Bit 07:

Bei gesetztem Bit werden an der Nullmarke die nicht korrigierten Geberstriche zu p4688 addiert.

Zu Bit 11:

Bei gesetztem Bit Uberprift das Sensor Module in einem bestimmten Zeitraster, ob die Fehlerursache noch ansteht.

Dadurch kann das Sensor Module selbststandig vom Fehlerzustand in den Betriebszustand wechseln und giiltige
Istwerte liefern. Die Fehler werden bis zur Quittierung durch den Anwender angezeigt.

Zu Bit 12:

Fir eine erweiterte Fehlerdiagnose kénnen zusatzliche Fehlermeldungen aktiviert werden.

Zu Bit 13:

Bei gesetztem Bit kann bei einem Inkrementalgeber mit Nullmarke tGiber Gn_STW.13 der Absolutwert in Gn_XIST2
angefordert werden. Der Absolutwert ist erst nach Uberfahren der Nullmarke gultig.

Zu Bit 26:

Bei gesetztem Bit wird die Spurtiberwachung bei den Rechteckgebern deaktiviert, auch wenn sie in p0405.2
ausgewahlt ist.

Zu Bit 28:

Uberwachung der Differenz zwischen der inkrementellen und absoluten Lage bei Lineargebern.

Zu Bit 29:

Bei gesetztem Bit wird die Initialisierung des EnDat-Gebers unterhalb einer bestimmten Drehzahl durchgefihrt und
deshalb mit hoher Genauigkeit. Wird die Initialisierung bei hdherer Drehzahl angefordert, so wird die Stérung
F31151, F32151 oder F33151 ausgegeben.

Zu Bit 31:

Bei aktivierter Uberwachung werden die Pegel der einzelnen Spursignale und die entsprechenden invertierten
Spursignale getrennt Giberwacht.
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p0438[0...n]

Beschreibung:

Abhiangigkeit:
Achtung:

Hinweis:

Rechteckgeber Filterzeit / Geb t_Filt
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(4)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0.00 [ps] 100.00 [ps]
Einstellung der Filterzeit beim Rechteckgeber.

Es werden nur folgende Werte von der Hardware des Rechteckgebers unterstutzt:
0: Keine Filterung

0.04 ps

0.64 ps

2.56 ps

10.24 ps

20.48 ps

Siehe auch: r0452

Bei Einstellung einer zu grofRen Filterzeit werden eventuell die Spursignale A/B/R unterdrickt und entsprechende
Meldungen ausgegeben.

Die sinnvoll einstellbare Filterzeit ist abhangig von der Strichzahl und der Maximaldrehzahl des Rechteckgebers.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: EDS, p0140

Funktionsplan: -

Normierung: -

Werkseinstellung
0.64 [us]

Bei Eingabe eines nicht angegebenen Wertes wird die Filterzeit automatisch auf den nachst liegenden Wert
korrigiert. Es erfolgt in diesem Fall keine Meldung.

Die wirksame Filterzeit wird in r0452 angezeigt.

p0439[0...n]

Beschreibung:

Hinweis:

Geber Hochlaufzeit / Geb Hochlaufzeit
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(4)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 [ms] 65535 [ms] 0 [ms]

Einstellung der Hochlaufzeit fir den Geber.

Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: EDS, p0140

Funktionsplan: -

Normierung: -

Nach dieser Zeit liefert der Geber stabile Spursignale.
Bei Gebern aus der Geberliste (p0400) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt.

p0440[0...n]

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:
Hinweis:

96

Geber Seriennummer kopieren / Geb Ser_nr kopier
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(4)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0 1 0

Kopieren der aktuellen Seriennummer des zu diesem Geberdatensatz (Encoder Data Set, EDS) gehérenden Gebers
nach p0441 ... p0445.

Beispiel:

Mit p0440[0] = 1 wird die Seriennummer des zu EDSO gehoérenden Gebers nach p0441[0] ... p0445[0] kopiert.

0: Keine Aktion
1: Seriennummer ibernehmen

Siehe auch: p0441, p0442, p0443, p0444, p0445, r0460, r0461, r0462, r0463, r0464

Bei Gebern mit Seriennummer wird ein Gebertausch Gberwacht, um bei Motorgebern den
Kommutierungswinkelabgleich bzw. bei direkten Messsystemen mit Absolutwertinformation den Absolutabgleich
anzufordern. Mit p0440 kann die Seriennummer ibernommen werden, die ab dann fiir die Uberwachung
herangezogen wird.

Ein Kopiervorgang wird in folgenden Fallen automatisch gestartet:
1.) Bei Inbetriebnahme von Motoren 1FT6, 1FK6, 1FK7.

2.) Beim Schreiben von p0431.

3.) Bei p1990 = 1.

Berechnet: - Datentyp: Integer16
Dyn. Index: EDS, p0140

Funktionsplan: -

Normierung: -
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Am Ende des Kopiervorgangs wird automatisch p0440 = 0 gesetzt.
Zur permanenten Ubernahme der kopierten Werte ist nichtfliichtig zu speichern (p0977).

p0441[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:
Hinweis:

Geber Inbetriebnahme Seriennummer Teil 1 / Geb IBN Ser_nr 1
Berechnet: p0340 = 1

Normierung: -

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: C(4)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0000 hex FFFF FFFF hex
Seriennummer Teil 1 des Gebers bei der Inbetriebnahme.
Siehe auch: p0440, p0442, p0443, p0444, p0445, r0460, r0461, r0462, r0463, r0464
Bei einem nicht vorhandenen Geber wird der Wert Null angezeigt.

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: EDS, p0140
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0000 hex

p0442[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Geber Inbetriebnahme Seriennummer Teil 2 / Geb IBN Ser_nr 2
Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: C(4)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0000 hex FFFF FFFF hex
Seriennummer Teil 2 des Gebers bei der Inbetriebnahme.
Siehe auch: p0440, p0441, p0443, p0444, p0445, r0460, r0461, r0462, r0463, r0464
Bei einem nicht vorhandenen Geber wird der Wert Null angezeigt.

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: EDS, p0140
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0000 hex

p0443[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Geber Inbetriebnahme Seriennummer Teil 3/ Geb IBN Ser_nr 3
Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: C(4)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0000 hex FFFF FFFF hex
Seriennummer Teil 3 des Gebers bei der Inbetriebnahme.
Siehe auch: p0440, p0441, p0442, p0444, p0445, r0460, r0461, r0462, r0463, r0464
Bei einem nicht vorhandenen Geber wird der Wert Null angezeigt.

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: EDS, p0140
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0000 hex

p0444[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:
Hinweis:

Geber Inbetriebnahme Seriennummer Teil 4 / Geb IBN Ser_nr 4
Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: C(4)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0000 hex FFFF FFFF hex
Seriennummer Teil 4 des Gebers bei der Inbetriebnahme.
Siehe auch: p0440, p0441, p0442, p0443, p0445, r0460, r0461, r0462, r0463, r0464
Bei einem nicht vorhandenen Geber wird der Wert Null angezeigt.

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: EDS, p0140
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0000 hex

p0445[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:
Hinweis:

Geber Inbetriebnahme Seriennummer Teil 5/ Geb IBN Ser_nr 5
Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: C(4)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0000 hex FFFF FFFF hex

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: EDS, p0140
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0000 hex
Seriennummer Teil 5 des Gebers bei der Inbetriebnahme.

Siehe auch: p0440, p0441, p0442, p0443, p0444, r0460, r0461, r0462, r0463, r0464

Bei einem nicht vorhandenen Geber wird der Wert Null angezeigt.
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p0446[0...n]

Beschreibung:

Geber SSI Bitanzahl vor Absolutwert / Geb SSI Bit vor
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(4)
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 65535 0

Einstellung der Anzahl der Bits vor dem Absolutwert im SSI-Protokoll.

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: EDS, p0140
Funktionsplan: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Achtung: Bei Auswahl eines Listengebers kann dieser Parameter nicht verandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des
Schreibschutzes sind die Informationen in p0400 zu beachten.

Hinweis: Bei Gebern aus der Geberliste (p0400) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt.
An diese Bits kdnnen beispielsweise Fehlerbit, Warnbit oder Paritybit positioniert werden.

p0447[0...n] Geber SSI Bitanzahl Absolutwert / Geb SSI Bit Wert

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(4)
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 65535 25

Einstellung der Anzahl der Bits fiir den Absolutwert im SSI-Protokoll.

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: EDS, p0140
Funktionsplan: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Achtung: Bei Auswahl eines Listengebers kann dieser Parameter nicht verandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des
Schreibschutzes sind die Informationen in p0400 zu beachten.

Hinweis: Bei Gebern aus der Geberliste (p0400) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt.

p0448[0...n] Geber SSI Bitanzahl nach Absolutwert / Geb SSI Bit nach

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(4)
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 65535 0

Einstellung der Anzahl der Bits nach dem Absolutwert im SSI-Protokoll.

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: EDS, p0140
Funktionsplan: -

Normierung: -

Einheitenwahl: -

Achtung: Bei Gebern aus der Geberliste (p0400) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt.
Bei Auswahl eines Listengebers kann dieser Parameter nicht verandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des
Schreibschutzes sind die Informationen in p0400 zu beachten.

Hinweis: An diese Bits kénnen z. B. Fehlerbit, Warnbit oder Paritybit positioniert werden.

p0449[0...n] Geber SSI Bitanzahl Fiillbits / Geb SSI Fiillbits

Beschreibung:
Abhéangigkeit:
Achtung:

Hinweis:

98

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(4)
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 65535 1

Einstellung der Anzahl der Fullbits bei doppelter Absolutwertiibertragung im SSI-Protokoll.
Siehe auch: p0429

Bei Gebern aus der Geberliste (p0400) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt.

Bei Auswahl eines Listengebers kann dieser Parameter nicht verandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des
Schreibschutzes sind die Informationen in p0400 zu beachten.

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: EDS, p0140
Funktionsplan: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Dieser Parameter ist nur bei p0429.2 = 1 von Bedeutung.
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r04510...2]

Beschreibung:

Kommutierungswinkelfaktor / Geb Kommut_faktor

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -
Einheitengruppe: -
Min

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 4710
Werkseinstellung

Anzeige des Verhaltnisses zwischen elektrischer und mechanischer Pollage.

Index: [0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Reserviert
Hinweis: Bei einem nicht vorhandenen Geber wird der Wert Null angezeigt.
r0452[0...2] Rechteckgeber Filterzeit Anzeige / Geb t_Filt Anz

Beschreibung:

Index:

Abhéangigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [ws] - [ws] - [ws]

Anzeige der wirksamen Filterzeit beim Rechteckgeber.

Die Filterzeit wird Gber p0438 eingestellt.

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Reserviert

Siehe auch: p0438

Bei einem nicht vorhandenen Geber wird der Wert Null angezeigt.

p0453[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Impulsgeberauswertung Drehzahl Null Messzeit / Geb_ausw n 0 t_Mes
Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: EDS, p0140
Funktionsplan: -

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(4)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

0.10 [ms] 10000.00 [ms]
Einstellung der Messzeit flr die Auswertung von Drehzahl Null.
Werden innerhalb dieser Zeit keine Impulse von der Spur A/B erkannt, so wird der Drehzahlistwert Null ausgegeben.
Siehe auch: r0452

Normierung: -

Werkseinstellung
1000.00 [ms]

Hinweis: Diese Funktion ist fiir langsamlaufende Motoren notwendig, um Istdrehzahlen nahe Null korrekt ausgeben zu
kénnen.
r0455[0...2] Geberkonfiguration erkannt / Geb_konfig erk

Beschreibung:

Index:

Bitfeld:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der erkannten Geberkonfiguration.
Es ist dafiir eine automatische Unterstiitzung durch den Geber erforderlich (z. B. Geber mit EnDat-Schnittstelle).

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Reserviert

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 Lineargeber Ja Nein -
01 Absolutwertgeber Ja Nein -
02  Multiturngeber Ja Nein -
03  Spur A/B Rechteck Ja Nein -
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Abhangigkeit:
Hinweis:

04  Spur A/B Sinus

05  SpurC/D

06 Hallsensor

08 EnDat-Geber

09  SSI-Geber

10  DRIVE-CLiIQ-Geber

11 Digitaler Geber

12 Aquidistante Nullmarke

13 Unregelmafige Nullmarke
14  Abstandscodierte Nullmarke
15  Kommutierung mit Nullmarke (nicht ASM)
16  Beschleunigung

17  Spur A/B analog

20  Spannungsebene 5V

21 Spannungsebene 24 V

22  Remote Sense (nur SMC30)
23  Resolver-Erregung

Siehe auch: p0404
NM: Nullmarke
Der Parameter dient lediglich zur Diagnose.

Bei einem nicht vorhandenen Geber wird der Wert Null angezeigt.
Zu Bit 20, 21 (Spannungsebene 5 V, Spannungsebene 24 V):

Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja

Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -

Die Spannungsebene kann nicht erkannt werden. Daher sind diese Bits immer O.

r0456[0...2]

Beschreibung:

Index:

Bitfeld:

Abhingigkeit:
Hinweis:

100

Geberkonfiguration unterstiitzt / Geb_konfig unterst

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: - Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Anzeige der vom Sensor Module unterstutzten Geberkonfiguration.

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Reserviert

Bit Signalname

00 Lineargeber

01 Absolutwertgeber

02  Multiturngeber

03  Spur A/B Rechteck

04  Spur A/B Sinus

05  SpurC/D

06  Hallsensor

08  EnDat-Geber

09  SSI-Geber

10 DRIVE-CLiIQ-Geber

11 Digitaler Geber

12 Aquidistante Nullmarke

13 Unregelmafige Nullmarke
14  Abstandscodierte Nullmarke
15 Kommutierung mit Nullmarke (nicht ASM)
16  Beschleunigung

17 Spur A/B analog

20  Spannungsebene 5V

21 Spannungsebene 24 V

22  Remote Sense (nur SMC30)
23  Resolver-Erregung

Siehe auch: p0404
NM: Nullmarke
Der Parameter dient lediglich zur Diagnose.

Bei einem nicht vorhandenen Geber wird der Wert Null angezeigt.

1-Signal
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0-Signal FP
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
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r0458[0...2] Sensor Module Eigenschaften / SM Eigenschaften
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 4704
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige der vom Sensor Module unterstutzten Eigenschaften.
Index: [0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Reserviert
Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Geberdaten vorhanden Ja Nein -
01 Motordaten vorhanden Ja Nein -
02  Anschluss Temperatursensor vorhanden Ja Nein -
03  Anschluss fir PTC bei Motor mit DRIVE- Ja Nein -
CLiQ zusatzlich vorhanden
04 Modultemperatur vorhanden Ja Nein -
05  Absolutwertgeber p0408/p0421 keine Ja Nein -
Zweierpotenz
06  Sensor Module ermdglicht Ja Nein -
Parken/Entparken
07  Hallsensor mit Istwertinvertierung Ja Nein -
kombinierbar
08  Auswertung Uber mehrere Ja Nein -
Temperaturkanale mdglich
09  Geberfehler differenziert vorhanden Ja Nein -
10  Drehzahldiagnose im Sensor Module Ja Nein -
11 Konfigurieren ohne Zustand Parken méglich Ja Nein -
12 Erweiterte Funktionen vorhanden Ja Nein -
13 Erweiterte Geberfehlerbehandlung Ja Nein -
14  Erweiterte Singleturn/Multiturn-Information  Ja Nein -
vorhanden
15 Auswertung Funktionsreserve Ja Nein -
16  Pollageidentifikation Ja Nein -
17 Burst-Oversampling Ja Nein -
18 Kontinuierliches Oversampling Ja Nein -
19  Safety-Lageistwerterfassung Ja Nein -
20  Erweiterte Drehzahlberechnung vorhanden Ja Nein -
(nur SMC30)
21 Nullmarkentoleranz Ja Nein -
22  Rotorlage Adaption Ja Nein -
23 Kommutierung mit Nullmarke abwahlbar Ja Nein -
24  Kommutierung mit ausgewahlter Nullmarke Ja Nein -
25  Abschaltung der Ja Nein -
Geberspannungsversorgung beim Parken
unterstutzt
26  Parken mit Temperaturauswertung Ja Nein -
27  SSl-Positionswert Extrapolation Ja Nein -
28 Kubische Korrektur Ja Nein -
29 Phasenkorrektur Ja Nein -
30  Amplitudenkorrektur Ja Nein -
31 Offsetkorrektur Ja Nein -
Abhéngigkeit: Siehe auch: p0437, p0600, p0601
Hinweis: Bei einem nicht vorhandenen Geber wird der Wert Null angezeigt.
Zu Bit 11:

Bei gesetzter Eigenschaft konnen folgende Parameter gedndert werden, ohne dass der Istwert in der
Geberschnittstelle ungliltig wird (Zustand r0481.14 = 1 "Parkender Geber aktiv"):

p0314, p0315, p0430, p0431, p0441, p0442, p0443, p0444, p0445
Zu Bit 12:
Die erweiterten Funktionen kénnen tber p0437 konfiguriert werden.
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Zu Bit 13:
Geberfehler kénnen tber Gn_STW.15 quittiert werden.
Zu Bit 14:

Nur fir Siemens-interne Verwendung.
Zu Bit 23:

Bei gesetzter Eigenschaft kann die Kommutierung mit Nullmarke tGber den p0430.23 abgewahlt werden.
Zu Bit 24:
Bei gesetzter Eigenschaft kann die Kommutierung auf ausgewahlte Nullmarke durchgefiihrt werden.

r0459]0...2]

Beschreibung:
Index:

Bitfeld:

Abhangigkeit:
Hinweis:

102

Sensor Module Eigenschaften erweitert / SM Eigensch erw

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -
Einheitengruppe: -

Min

Anzeige der vom Sensor Module unterstutzten erweiterten Eigenschaften.

Max

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Reserviert

Bit Signalname

00 Datalogger

01 Nullmarke Flankenerkennung

02  Korrektur Lageistwert XIST1

04  Flankenauswertung Bit 0

05  Flankenauswertung Bit 1

06  Drehzahlistwert einfrieren bei dn/dt-Fehler

07  Nicht korrigierte Geberstriche akkumulieren

09 Funktion p0426, p0439 unterstutzt

10  Puls-/Richtungsschnittstelle

11 Stoérungsbehandlung nach PROFIdrive

12 Zusatzliche Meldungen aktivieren

13 Absolutlage bei Inkrementalgeber
unterstutzt

14 Spindelfunktionalitat

15 Weiterer Temperatursensor vorhanden

16  Geber-Innentemperatur vorhanden

17  Erweiterte Multiturn-Auflésung

18  PT1000

24 Multiturn Uber Batterie

25  Abwahl Uberwachung Multiturndarstellung
im Gx_XIST2

26 Abwahl Spuriiberwachung

28  EnDat-Lineargeber Uberwachung
inkrementell/absolut

29  EnDat-Geber Initialisierung mit hoher
Genauigkeit

31 Analoge unipolare Spuriiberwachungen

Siehe auch: p0437

Bei einem nicht vorhandenen Geber wird der Wert Null angezeigt.

Zu Bit 09:

Es wurde Parameter p0426 oder p0439 verandert. Diese Funktionen werden vom angeschlossenen Sensor Module
nicht unterstitzt.

Berechnet: -

Normierung: -

Einheitenwahl: -

1-Signal
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja

Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja
Ja

Ja
Ja

Ja

Ja

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0-Signal FP
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -

Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -
Nein -

Nein -
Nein -

Nein -

Nein -
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r0460[0...2]

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

Geber Seriennummer Teil 1/ Geb Ser_nr 1

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der aktuellen Seriennummer Teil 1 des entsprechenden Gebers.

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Reserviert

Siehe auch: p0441, p0442, p0443, p0444, p0445, r0461, r0462, r0463, r0464

r0461[0...2]

Beschreibung:

Index:

Abhéangigkeit:

Geber Seriennummer Teil 2 / Geb Ser_nr 2

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der aktuellen Seriennummer Teil 2 des entsprechenden Gebers.

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Reserviert

Siehe auch: p0441, p0442, p0443, p0444, p0445, r0460, r0462, r0463, r0464

r0462[0...2]

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

Geber Seriennummer Teil 3/ Geb Ser_nr 3

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der aktuellen Seriennummer Teil 3 des entsprechenden Gebers.

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Reserviert

Siehe auch: p0441, p0442, p0443, p0444, p0445, r0460, r0461, r0463, r0464

r0463[0...2]

Beschreibung:

Index:

Abhingigkeit:

Geber Seriennummer Teil 4/ Geb Ser_nr 4

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der aktuellen Seriennummer Teil 4 des entsprechenden Gebers.

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Reserviert

Siehe auch: p0441, p0442, p0443, p0444, p0445, r0460, r0461, r0462, r0464
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r0464[0...2] Geber Seriennummer Teil 5/ Geb Ser_nr 5

Beschreibung:
Index:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Min

Anzeige der aktuellen Seriennummer Teil 5 des entsprechenden Gebers.

[0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Reserviert

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

Siehe auch: p0441, p0442, p0443, p0444, p0445, r0460, r0461, r0462, r0463

r0465[0...27]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Achtung:
Hinweis:

Geber 1 Identnummer/Seriennummer / Geb1 Id_nr/Ser_nr

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Min

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

Datentyp: Unsigned8
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

Anzeige der Identnummer/Seriennummer von Geber 1.
Index O = Erstes Zeichen der Identnummer

Index x = 20 hex (Leerzeichen) --> Trennung zwischen Identnummer und Seriennummer
Index x + 1 = 2F hex (Schragstrich) --> Trennung zwischen Identnummer und Seriennummer
Index x + 2 = 20 hex (Leerzeichen) --> Trennung zwischen Identnummer und Seriennummer
Index x + 3 = Erstes Zeichen der Seriennummer

Index y mit Inhalt = Letztes Zeichen der Seriennummer

Siehe auch: r0460, r0461, r0462, r0463, r0464

Eine ASCII-Tabelle (auszugsweise) ist z. B. im Anhang des Listenhandbuchs zu finden.

Die einzelnen Zeichen der Identnummer/Seriennummer sind codiert als ASCII-Zeichen vorhanden.

r0466[0...27]

Beschreibung:

Abhiéngigkeit:
Achtung:
Hinweis:

104

Geber 2 Identnummer/Seriennummer / Geb2 Id_nr/Ser_nr

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8

Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

Funktionsplan: -
Werkseinstellung

Anzeige der Identnummer/Seriennummer von Geber 2.
Index O = Erstes Zeichen der Identnummer

Index x = 20 hex (Leerzeichen) --> Trennung zwischen Identhnummer und Seriennummer
Index x + 1 = 2F hex (Schragstrich) --> Trennung zwischen Identhnummer und Seriennummer
Index x + 2 = 20 hex (Leerzeichen) --> Trennung zwischen I[dentnummer und Seriennummer
Index x + 3 = Erstes Zeichen der Seriennummer

Index y mit Inhalt = Letztes Zeichen der Seriennummer

Siehe auch: r0460, r0461, r0462, r0463, r0464

Eine ASCII-Tabelle (auszugsweise) ist z. B. im Anhang des Listenhandbuchs zu finden.

Die einzelnen Zeichen der Identnummer/Seriennummer sind codiert als ASCII-Zeichen vorhanden.
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p0468[0...n]

Beschreibung:

Wert:

Abhingigkeit:

Geberschnittstelle / Geberschnittst
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(1, 4)
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 3 (011

(12

Berechnet: - Datentyp: Integer16
Dyn. Index: EDS, p0140

Funktionsplan: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Auswahl der Geberschnittstelle.

0: Kein Geber

1: Klemmen-Schnittstelle

2: D-SUB-Schnittstelle

3: DRIVE-CLIiQ-Schnittstelle

Siehe auch: p0400

Achtung: Eine Umkonfiguration der Geberschnittstelle p0468|[x] fuhrt zum Zuriicksetzen der Geberkonfiguration p0400[x] = 0.

Hinweis: Bei der Schnellinbetriebnahme wird ein liber die DRIVE-CLiQ-Schnittstelle angeschlossener Geber automatisch als
Motorgeber verwendet und in p0468[0] = 3 eingestellt.

r0477[0...2] CO: Messgetriebe Lagedifferenz / Messgetr Lagediff

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Lagedifferenz vor dem Messgetriebe zwischen Aus- und Einschalten.

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Reserviert

Siehe auch: F31501, F32501

Die Inkremente werden im Format wie r0483 angezeigt. Die Lagedifferenz ist in Geberinkrementen zu lesen.

r0479|0...2]

Beschreibung:

Index:

Vorsicht:

AN

CO: Diagnose Geberlageistwert Gn_XIST1 / Diag Gn_XIST1

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 4704
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und Konnektorausgang fiir den Geberlageistwert Gn_XIST1 nach PROFIdrive zur Diagnose.

Im Unterschied zu r0482 wird der Wert in jedem DRIVE-CLiQ-Basistakt aktualisiert und vorzeichenbehaftet
dargestellt.

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Reserviert

Nach dem Hochlauf bzw. nach einer Datensatzumschaltung steht der neue Wert an Konnektoreingéngen, die auf
den Konnektorausgang r0479 verschaltet sind, unter Umstanden erst nach einigen 100 ms zur Verfiigung.
Grund:

Diese Verschaltungen werden im Hintergrund aktualisiert, im Gegensatz zu Verschaltungen zu anderen
Konnektorausgangen (z. B. CO: r0482).

Beim azyklischen Lesen von r0479 (z. B. Uiber die Expertenliste) steht der Wert sofort zur Verfligung.

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
Listenhandbuch (LH15), 01/2016, ASE33842890 105



2 Parameter
2.2 Liste der Parameter

p0480[0...2] Cl: Gebersteuerwort Gn_STW Signalquelle / Geb Gn_STW S_q
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 4720, 4750
Min Max Werkseinstellung
- - 0o
10
[2]0
Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fir das Gebersteuerwort Gn_STW nach PROFIdrive.
Index: [0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Reserviert
p0480][0...2] Cl: Gebersteuerwort Gn_STW Signalquelle / Geb Gn_STW S_q
CU250S_V (Lagereg) Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Integer16
CU250S_V_CAN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
(Lagereg) Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 4720, 4750
CU250S_v_DP Min Max Werkseinstellung
(Lagereg)
CU250S_V_PN B - [0] 2520[0]
(Lagereg) [1] 2520[1]
[2] 2520[2]
Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fiir das Gebersteuerwort Gn_STW nach PROFIdrive.
Index: [0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Reserviert
r0481[0...2] CO: Geberzustandswort Gn_ZSW / Geb Gn_ZSW
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 4010, 4704, 4730,
4750
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige des Geberzustandsworts Gn_ZSW nach PROFIdrive.
Index: [0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Reserviert
Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Funktion 1 aktiv Ja Nein -
01 Funktion 2 aktiv Ja Nein -
02  Funktion 3 aktiv Ja Nein -
03  Funktion 4 aktiv Ja Nein -
04  Wert1 In r0483 angezeigt Nicht vorhanden -
05 Wert2 In r0483 angezeigt Nicht vorhanden -
06 Wert3 In r0483 angezeigt Nicht vorhanden -
07 Wert4 In r0483 angezeigt Nicht vorhanden -
08  Messtaster 1 ausgelenkt Ja Nein -
09  Messtaster 2 ausgelenkt Ja Nein -
11 Geberfehler quittieren aktiv Ja Nein 9676
13 Absolutwert zyklisch In r0483 angezeigt Nein -
14 Parkender Geber aktiv Ja Nein -
15  Geberfehler In r0483 angezeigt Keine -
Achtung: Informationen zu Gn_STW/Gn_ZSW sind z. B. in folgender Literatur zu finden:

SINAMICS S120 Funktionshandbuch Antriebsfunktionen
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Hinweis: Zu Bit 14:

Anzeige der Quittierung fir "Parkender Geber aktivieren" (Gn_STW.14 = 1) oder Geberlageistwert (Gn_XIST1)

unglltig.

Zu Bit 14, 15:

r0481.14 = 1 und r0481.15 = 0 kann eine der folgenden Ursachen haben:

- Geber ist geparkt.

- Geber ist deaktiviert.

- Geber wird in Betrieb genommen.

- Kein parametrierter Geber ist vorhanden.

- Geberdatensatzumschaltung wird durchgefuhrt.

r0481.14 = 1 und r0481.15 = 1 hat folgende Bedeutung:

Ein Geberfehler ist aufgetreten und der Geberlageistwert (Gn_XIST1) ist unguiltig.
r0482[0...2] CO: Geberlageistwert Gn_XIST1 / Geb Gn_XIST1

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 4700, 4702, 4704,
4735, 4740, 4750

Min Max Werkseinstellung

Anzeige und Konnektorausgang fir den Geberlageistwert Gn_XIST1 nach PROFIdrive.

Index: [0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Reserviert

Hinweis: - Dieser Wert wird bei Abwahl der Funktion "Parkender Geber" (r0481.14) gegebenenfalls zuriickgesetzt.
- In diesem Wert ist das Messgetriebe (p0432, p0433) nur bei aktivierter Lageverfolgung (p0411.0 = 1)
bertcksichtigt.
- Die Aktualisierungszeit bei Lageregelung (EPOS) entspricht dem Lagereglertakt.
- Die Aktualisierungszeit im taktsynchronen Betrieb entspricht der Bus-Zykluszeit r2064[1].
- Die Aktualisierungszeit im taktsynchronen Betrieb und mit Lageregelung (EPOS) entspricht dem Lagereglertakt.
- Die Aktualisierungszeit im nicht taktsynchronen Betrieb bzw. ohne Lageregelung (EPOS) setzt sich wie folgt
zusammen:
Aktualisierungszeit = 4 * kleinste gemeinsame ganzzahlige Vielfache (KGV) von allen Stromreglertakten im
Antriebsverbund (Einspeisung + Antriebe).
Die minimale Aktualisierungszeit betragt 1 ms.

r0483[0...2] CO: Geberlageistwert Gn_XIST2 / Geb Gn_XIST2

Beschreibung:

Empfehlung:

Index:

Achtung:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 4704, 4750
Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Geberlageistwerts Gn_XIST2 nach PROFIdrive.

Mégliche Ursachen:

Zu Fehlercode = 4097, 4098: Control Unit Hardware defekt.

Zu Fehlercode = 4099, 4100: Zu viele Messimpulse aufgetreten.

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Reserviert

Der Geberlageistwert muss liber das Gebersteuerwort Gn_STW.13 angefordert werden.

- In diesem Wert ist das Messgetriebe (p0432, p0433) nur bei aktivierter Lageverfolgung (p0411.0 = 1)
bericksichtigt.

- Wenn GxZSW.15 = 1 (r0481) ist, dann steht in Gx_XIST2 (r0483) ein Fehlercode mit folgender Bedeutung:
1: Geberfehler.

2: Moglicher Lageversatz in Gx_XIST1.

3: Geber Parken nicht moglich.
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4: Abbruch Referenzmarkensuche (z. B. Nullmarke nicht vorhanden oder Eingangsklemme fiir externe Nullmarke
nicht eingestellt). Nullmarke wird angefordert aber nach p0404.12/13/14 ist keine vorhanden (Warnung A07565).

5: Abbruch Referenzwert abholen (z. B. unzulassiger Wechsel von Referenzmarkensuche zu Fliegendem Messen).
6: Abbruch Fliegendes Messen (z .B. Eingangsklemme fiir Messtaster nicht eingestellt).

7: Abbruch Messwert abholen (z. B. unzulassiger Wechsel von Fliegendem Messen zu Referenzmarkensuche).

8: Abbruch Absolutwertlibertragung.

3841: Funktion nicht unterstutzt.

4097: Abbruch Referenzmarkensuche wegen Initialisierungsfehler.

4098: Abbruch Fliegendes Messen wegen Initialisierungsfehler.

4099: Abbruch Referenzmarkensuche wegen Messfehler.

4100: Abbruch Fliegendes Messen wegen Messfehler.

r0485[0...2] CO: Messgetriebe Geberrohwert inkrementell / Geberrohwert ink
Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige des Rohwertes des inkrementellen Geberistwertes vor dem Messgetriebe.
Index: [0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Reserviert
r0486[0...2] CO: Messgetriebe Geberrohwert absolut / Geberrohwert abs
Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige des Rohwertes des absoluten Geberistwertes vor dem Messgetriebe.
Index: [0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Reserviert
r0487[0...2] Diagnose Gebersteuerwort Gn_STW / Geb Gn_STW
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 1580, 4704, 4720,
4740
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige des Gebersteuerwortes Gn_STW nach PROFIdrive zur Diagnose.
Index: [0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Reserviert
Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Funktion 1 anfordern Ja Nein -
01 Funktion 2 anfordern Ja Nein -
02  Funktion 3 anfordern Ja Nein -
03  Funktion 4 anfordern Ja Nein -
04  Kommando Bit 0 anfordern Ja Nein -
05 Kommando Bit 1 anfordern Ja Nein -
06  Kommando Bit 2 anfordern Ja Nein -
07  Mode Fliegendes Fliegendes Messen Referenzmarken -

Messen/Referenzmarkensuche
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13  Absolutwert zyklisch anfordern Ja Nein

14 Parkender Geber anfordern Ja Nein

15  Geberfehler quittieren anfordern Ja Nein
Achtung: Informationen zu Gn_STW/Gn_ZSW sind der entsprechenden Produktdokumentation zu entnehmen.
Hinweis: Die Signalquelle fiir das Gebersteuerwort wird mit p0480 eingestellt.
p04388J0...2] Messtaster 1 Eingangsklemme / Messtaster 1 Eing

Beschreibung:

Wert:

Index:

Abhangigkeit:
Achtung:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Datentyp: Integer16
Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: 4740

Min Max Werkseinstellung
0 27 0

Einstellung der Eingangsklemme zum Anschlieflen von Messtaster 1.

0: Kein Messtaster

24: DI/DO 24 (X208-3)

25: DI/DO 25 (X208-4)

26: DI/DO 26 (X208-5)

27: DI/DO 27 (X208-6)

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Reserviert

Siehe auch: p0489, p0490, p0728
Zur Klemmenbezeichnung:

Die erste Bezeichnung gilt fiir CU320, die zweite fiir CU310.
Zur Auswahl der Werte:

Bei CX32, NX10 und NX15 kénnen nur DI/DO 8, 9, 10, 11 als schnelle Eingédnge ausgewahlt werden (siehe
Geratehandbuch).

DI/DO: Bidirectional Digital Input/Output (Digitaleingang/-ausgang bidirektional)
Die Klemme muss als Eingang eingestellt sein (p0728).
Siehe Geberschnittstelle bei PROFIdrive.

Bei abgewiesener Parametrierung ist zu priifen, ob die Klemme nicht bereits in p0580, p0680, p2517 oder p2518

verwendet wird.

p0489[0...2]

Beschreibung:

Wert:

Index:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Messtaster 2 Eingangsklemme / Messtaster 2 Eing
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Datentyp: Integer16
Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
0 27 0

Einstellung der Eingangsklemme zum Anschlief3en von Messtaster 2.

0: Kein Messtaster

24: DI/DO 24 (X208-3)

25: DI/DO 25 (X208-4)

26: DI/DO 26 (X208-5)

27: DI/DO 27 (X208-6)

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Reserviert

Siehe auch: p0488, p0490, p0728
DI: Digital Input (Digitaleingang)
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p0490

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhéangigkeit:

Messtaster oder Nullmarkenersatz invertieren / MT oder NM_ers inv
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: 4740
Werkseinstellung

0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000
0000 bin

Einstellung zur Invertierung der digitalen Eingangssignale beim Anschluss eines Messtasters oder eines
Nullmarkenersatzes.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
24 Reserviert Invertiert Nicht invertiert -
25 Reserviert Invertiert Nicht invertiert -
26 Reserviert Invertiert Nicht invertiert -
27 Reserviert Invertiert Nicht invertiert -

Siehe auch: p0488, p0489, p0493, p0728

Achtung: Zur Auswahl der Werte:
Bei CX32, NX10 und NX15 kénnen nur DI/DO 8, 9, 10, 11 als schnelle Eingédnge ausgewahlt werden (siehe
Geratehandbuch).
Zur Klemmenbezeichnung:
Die erste Bezeichnung gilt fir CU320, die zweite fir CU310.
Hinweis: Die Klemme muss als Eingang eingestellt werden.
Das Invertieren der Messtaster bzw. des Nullmarkenersatzes hat keine Auswirkung auf die Statusanzeigen der
Digitaleingénge (r0721, r0722, r0723).
DI/DO: Bidirectional Digital Input/Output (Digitaleingang/-ausgang bidirektional)
p0491 Motorgeber Storreaktion GEBER / Storreakt GEBER

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:
Vorsicht:

AN

Hinweis:

110

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 5 0

Einstellung des Verhaltens bei der Storreaktion GEBER (Motorgeber).

Damit kann z. B. bei einem Geberfehler automatisch auf geberlosen Betrieb mit einem gewtinschten
Abschaltverhalten umgestellt werden.

Geberfehler fihrt zu AUS2

Geberfehler fiihrt zu geberlosem Betrieb und Weiterfahren
Geberfehler fiihrt zu geberlosem Betrieb und AUS1

Geberfehler fihrt zu geberlosem Betrieb und AUS3

Geberfehler fihrt zu Gleichstrombremsung

Geberfehler fiihrt zu geberlosem Betrieb, Weiterfahren, Warnung

Die folgenden Parameter sind fir den geberlosen Betrieb von Bedeutung:

Bei Wert =1, 2, 3, 5 gilt:

- Der geberlose Betrieb muss in Betrieb genommen sein.

Bei Wert = 1 gilt:

- Der Motor wird trotz eines aufgetretenen Geberfehlers des Motorgebers weiter angetrieben.
Bei Wert =1, 2, 3, 5 gilt:

- Siehe Zustandssignal "Geberloser Betrieb aufgrund Stérung" (BO: r1407.13).

- Wird mit r1407.13 = 1 auf einen anderen Antriebsdatensatz umgeschaltet (z. B. Verschaltung von p0820), so muss
die Steuerungs- oder Regelungsart p1300 dieses Datensatzes mit der des urspriinglichen Datensatzes
Ubereinstimmen (z. B. p1300 = 21). Der geberlose Regelungsbetrieb bleibt bei Umschaltung erhalten.

Bei Wert = 4 gilt:
- Der Wert kann nur bei p1231 = 4 fir alle Datensatze eingestellt werden.
- Die Gleichstrombremsung muss in Betrieb genommen sein (p1232, p1233, p1234).

agRhONMN2O
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Bei Wert = 5 gilt:

Gleiche Funktion wie bei Wert = 1. Geberfehler werden aber als Warnung ausgegeben und das Meldebit "Stérung
wirksam" (r2139.3) wird nicht gesetzt. Um wieder in den Betrieb mit Geber zu kommen ist eine Quittierung der
Geberfehler tber die Geberschnittstelle erforderlich.

p0492

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Drehzahldifferenz maximal je Abtastzyklus / n_diff max/Abt_zyk
Berechnet: p0340 = 1,3
Normierung: -

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 0.00 [1/min]
Einstellung der maximal erlaubten Drehzahldifferenz innerhalb der Abtastzeit des Stromreglers.
Siehe auch: r1408

Siehe auch: F07902, F31118, A31418

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Hinweis: Bei einem Wert von 0.0 wird die Uberwachung der Drehzahléanderung ausgeschaltet.
Uberschreitet die Drehzahldifferenz den Schwellwert p0492, wird je nach p0491 auf geberlose Drehzahl-
/Drehmomentregelung gewechselt oder der Antrieb mit Stérung F3x118 ausgeschaltet.

p0493[0...n] Nullmarkenauswahl Eingangsklemme / NM_ausw Eing_kl

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0 27 0

Einstellung der Eingangsklemme zur Auswahl der Referenzmarke tiber BERO-/Schaltsignal beim Referenzieren mit
mehreren Nullmarken.

Die Geberschnittstelle liefert die Position der Referenzmarke, die unmittelbar nach der positiven Flanke des BERO-
Signals erkannt wurde.

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: EDS, p0140
Funktionsplan: -

Normierung: -

0: Kein Messtaster

24: DI/DO 24 (X208-3)

25: DI/DO 25 (X208-4)

26: DI/DO 26 (X208-5)

27: DI/DO 27 (X208-6)

Siehe auch: p0490

Siehe Geberschnittstelle bei PROFIdrive.

Die Klemme muss als Eingang eingestellt sein (p0728).

Bei p0493 = 0 (Werkseinstellung) gilt:

- Es erfolgt keine Verknupfung der Referenzmarkensuche mit einem Eingangssignal.
Bei p0493 > 0 gilt:

- Es wird die positive Flanke des Eingangssignals ausgewertet. Soll die negative Flanke ausgewertet werden, so
muss eine Signalinvertierung Giber p0490 parametriert werden.

- Bei abgewiesener Anderung des Parameters ist zu priifen, ob die Eingangsklemme nicht bereits in p0580, p0680,
p2517 oder p2518 verwendet wird.

p0494[0...n]

Beschreibung:

Wert:

Nullmarkenersatz Eingangsklemme / NM_ersatz Eing_Kkl
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung

0 27 0

Einstellung der Eingangsklemme zum Anschlief3en eines Nullmarkenersatzes (externe Gebernullmarke).

0: Kein Messtaster

24: DI/DO 24 (X208-3)

25: DI/DO 25 (X208-4)
)
)

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: EDS, p0140
Funktionsplan: -

Normierung: -

Einheitenwahl: -

26: DI/DO 26 (X208-5
27: DI/DO 27 (X208-6
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Abhingigkeit:

Siehe auch: p0490

Hinweis: Siehe Geberschnittstelle bei PROFIdrive.
Die Klemme muss als Eingang eingestellt sein.
p0496[0...2] Geber Diagnosesignal Auswahl / Geb Diag Ausw

Beschreibung:
Wert:

Index:
Abhangigkeit:

Achtung:

Hinweis:
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Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 86 0

Auswahl des in r0497, r0498 und r0499 auszugebenden Tracesignals flr die Geberdiagnose.

0: Inaktiv

1: r0497: Mechanische Umdrehung

10: r0498: Rohwert Spur A, r0499: Rohwert Spur B

11: r0498: Feinlage X (-A/2), r0499: Feinlage Y (-B/2)

12: r0498: Feinlage Phi, r0499: -

13: r0498: Offsetkorrektur X, r0499: Offsetkorrektur Y

14: r0498: Phasenkorrektur X, r0499: Amplitudenkorrektur Y

15: r0498: Kubische Korrektur X, r0499: Feinlage X

16: r0498: Uberabtastung Kanal A, r0499: Uberabtastung Kanal B
17: r0498: Facher Betrag, r0499: Facher Nummer

18: r0498: Uberabtastung Winkel, r0499: Uberabtastung Betrag
19: r0498: Fehlerzahler AB, r0499: Rohwert Spur A

20: r0498: Rohwert Spur C, r0499: Rohwert Spur D

21: r0498: CD-Lage X (-D/2), r0499: CD-Lage Y (C/2)

22: r0498: CD-Lage Phi, r0499: CD-Lage Phi - mechanische Umdrehung
23: r0497: Nullmarke Status

24: r0498: Rohwert Spur R, r0499: Nullmarke Status

25: r0498: Rohwert Spur A, r0499: Rohwert Spur R

30: r0497: Absolutposition seriell

31: r0497: Absolutposition inkremental

32: r0497: Nullmarkenposition

33: r0497: Korrektur Absolutlage Differenz

40: r0498: Rohtemperatur, r0499: Temperatur in 0.1 °C

41: r0498: Widerstand in 0.1 Ohm, r0499: Temperatur in 0.1 °C
42: r0497: Widerstand 2500 Ohm

51: r0497: Absolutwert Drehzahldifferenz (dn/dt)

52: r0497: Xist1 Korrigierte Quadranten

60: Analogsensor: r0498: Rohwert Kanal A, r0499: Rohwert Kanal B
61: Analogsensor: r0498: Feinlage Kanal A, r0499: Feinlage Kanal B
62: Analogsensor: r0498: Feinlage vor Kennlinie, r0499: -

70: Resolver: r0498: Ubersetzungsverhaltnis, r0499: Phase

80: Spindel: r0498: Sensor S1 (roh), r0499: Sensor S4 (roh)

81: Spindel: r0498: Sensor S5 (roh), r0499: -

85: Spindel: r0498: Sensor S1 (cal), r0499: Sensor S4 (cal)

86: Spindel: r0498: Sensor S5 (cal), r0499: -

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Reserviert

Siehe auch: r0497, r0498, r0499

Die Einstellmdglichkeit ist von folgenden Eigenschaften abhangig:

Sensor Module Typ, Hardware-Version, Firmware-Version (Sensor Module und Control Unit), Bestellnummer (letzte
Ziffer).

Es werden nicht alle Kombinationen unterstitzt.

Zu p0496 = 1: 360 ° <--> 232

Zu p0496 = 10 (Resolver): 2900 mV <--> 26214 dez

Zu p0496 = 10 (int. Resolver): 1300 mV <--> 11750 dez

Zu p0496 = 10, 20 (sin/cos 1 Vpp, EnDat): 500 mV <--> 21299 dez

Zu p0496 = 11 (Resolver): 2900 mV <--> 13107 dez, prozessorinterner Offset ist korrigiert

Zu p0496 = 11 (int. Resolver): 1300 mV <--> 5875 dez, prozessorinterner Offset ist korrigiert

Zu p0496 = 11, 21 (sin/cos 1 Vpp, EnDat): 500 mV <--> 10650 dez, prozessorinterner Offset ist korrigiert
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Zu p0496 = 12: 180 ° Feinlage <--> 32768 dez

Zu p0496 = 13 (Resolver): 2900 mV <--> 13107 dez

Zu p0496 = 13 (int. Resolver): 1300 mV <--> 5875 dez

Zu p0496 = 13 (sin/cos 1 Vpp, EnDat): 500 mV <--> 10650 dez

Zu p0496 = 14: 1 ° <--> 286 dez, 100% <--> 16384 dez

Zu p0496 = 15: 100 % <--> 16384 dez

Zu p0496 = 16 (Resolver): Kanal A: 2900 mV <--> 26214 dez, Kanal B: 2900 mV <--> 26214 dez

Zu p0496 = 16 (int. Resolver): Kanal A: 1300 mV <--> 11750 dez, Kanal B: 1300 mV <--> 11750 dez
Zu p0496 = 16 (sin/cos 1 Vpp, EnDat): Kanal A: 500 mV <--> 21299 dez, Kanal B: 500 mV <--> 21299 dez
Zu p0496 = 17 (Resolver): Betrag: 2900 mV <--> 13107 dez, Nummer: 1 ... 8

Zu p0496 = 17 (int. Resolver): Betrag: 1300 mV <--> 5875 dez, Nummer: 1 ... 8

Zu p0496 = 17 (sin/cos 1 Vpp, EnDat): Betrag: 500 mV <--> 10650 dez, Nummer: 1 ... 8

Zu p0496 = 18 (Resolver): Winkel: Signalperiode <--> 2716, Betrag: 2900 mV <--> 13107 dez

Zu p0496 = 18 (int. Resolver): Winkel: Signalperiode <--> 2416, Betrag: 1300 mV <--> 5875 dez

Zu p0496 = 18 (sin/cos 1 Vpp, EnDat): Winkel: Signalperiode <--> 2216, Betrag: 500 mV <--> 10650 dez
Zu p0496 = 19 (Resolver): Zahler: dez, Kanal A: 2900 mV <--> 26214 dez

Zu p0496 = 19 (int. Resolver): Zahler: dez, Kanal A: 1300 mV <--> 11750 dez

Zu p0496 = 19 (sin/cos 1 Vpp, EnDat): Zahler: dez, Kanal A: 500 mV <--> 21299 dez

Zu p0496 = 22: 180 ° <--> 32768 dez

Zu p0496 = 23, 24: r0497.31 (r0499.15) fir mindestens 1 Stromreglertakt gesetzt wenn Gebernullmarke erkannt
Zu p0496 = 24, 25: 500 mV <--> 21299 dez

Zu p0496 = 30: Rotatorisch: 1 Singleturn-Messschritt <--> 1 dez, Linear: 1 Messschritt <--> 1 dez
Zu p0496 = 31: Absolutposition inkremental in 1/4 Geberstrichen

Zu p0496 = 32: Nullmarkenposition in 1/4 Geberstrichen

Zu p0496 = 33: Zahlerkorrektur Absolutwert in 1/4 Geberstrichen

Zu p0496 = 40: r0498 <--> (R_KTY/1 kOhm - 0.9) * 32768

Zu p0496 = 42: 2500 Ohm <--> 2732

Zu p0496 = 51: 1 1/min <--> 1000 dez

Zu p0496 = 52: In 1/4 Geberstrichen

Zu p0496 = 60: Spannung Kanal A in mV, Spannung Kanal B in mV

Zu p0496 = 61: Kanal A: Geberperiode <--> 2716, Kanal B: Geberperiode <--> 216

Zu p0496 = 62: Geberperiode <--> 2"16

Zu p0496 = 70:
Zu p0496 = 80,

U: 100 % <--> 10000 dez, Phase: 180 ° <--> 18000 dez
81, 85, 86: 1V <--> 1000 inc

r0497[0...2]

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

CO: Geber Diagnosesignal Doppelwort / Geb Diag DW

Zugriffsstufe: 4

Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Min

Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Max Werkseinstellung

Anzeige des Tracesignals zur Geberdiagnose (Doppelwort).
Das auszugebende Signal wird Giber p0496 ausgewahlt.

[0] = Geber 1
[1] = Geber 2
[2] = Reserviert

Siehe auch: p0496, r0498, r0499
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r0498|0...2]

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

CO: Geber Diagnosesignal Low-Wort / Geb Diag Low-Wort

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Tracesignals zur Geberdiagnose (Low-Anteil).
Das auszugebende Signal wird Giber p0496 ausgewahlt.
[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Reserviert

Siehe auch: p0496, r0497, r0499

r0499[0...2]

Beschreibung:

Index:

Abhéangigkeit:

CO: Geber Diagnosesignal High-Wort / Geb Diag High-Wort

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Tracesignals zur Geberdiagnose (High-Anteil).
Das auszugebende Signal wird Gber p0496 ausgewahlt.

[0] = Geber 1

[1] = Geber 2

[2] = Reserviert

Siehe auch: p0496, r0497, r0498

p0500

Beschreibung:

Wert:

Abhingigkeit:

Achtung:

Hinweis:

114

Technologische Anwendung (Applikation) / Tec Anwendung
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: C(1,5), T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 3 0

Einstellung der technologischen Anwendung.

Berechnet: - Datentyp: Integer16

Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Der Parameter beeinflusst die Berechnung von Steuerungs- und Regelungsparametern, die z. B. Uber p0340 = 5
angestolRen wird.

0: Standardantrieb

1: Pumpen und Lufter

2: Geberlose Regelung bis f = 0 (Passive Lasten)
3: Pumpen und Lufter, Wirkungsgradoptimierung

Bei p0096 = 1, 2 (Standard, Dynamic Drive Control) ist p0500 nicht anderbar.

Nicht sichtbar bei Applikationsklasse: "Standard Drive Control" (SDC, p0096 = 1), "Dynamic Drive Control" (DDC,
p0096 = 2)

Wird die technologische Applikation innerhalb der Inbetriebnahme (p0010 = 1, 5, 30) auf p0500 =0 ... 3 eingestellt,
so wird die Betriebsart (p1300) entsprechend vorbelegt.

Die Berechnung der von der technologischen Anwendung abhangigen Parameter kann wie folgt aufgerufen werden:
- Beim Verlassen der Schnellinbetriebnahme mittels p3900 > 0

- Beim Schreiben von p0340 =1, 3, 5

Bei p0500 = 0 und AnstoR zur Berechnung werden folgende Parameter gesetzt:

-p1574=10V

-p1750.2=0

- p1802 = 4 (RZM/FLB ohne Ubersteuerung) (PM240: p1802 = 0, PM260: p1802 = 2)

- p1803 =106 % (PM260: p1803 = 103 %)

- p3855
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Bei p0500 = 1 und Ansto zur Berechnung werden folgende Parameter gesetzt:

-p1574 =2V

-p1750.2=0

- p1802 = 4 (RZM/FLB ohne Ubersteuerung) (PM240: p1802 = 0)

- p1803 = 106 % (PM260: p1803 = 103 %)

Bei p0500 = 2 und AnstoR zur Berechnung werden folgende Parameter gesetzt:

- p1574 = 2 V (Fremderregten Synchronmotor: 4 V)

-p1750.2 =1

- p1802 = 4 (RZM/FLB ohne Ubersteuerung) (PM240: p1802 = 0)

- p1803 = 106 % (PM260: p1803 = 103 %)

Bei p0500 = 3 und AnstoR zur Berechnung werden folgende Parameter gesetzt:

-p1574 =2V

-p1750.2 =1

- p1802 = 4 (RZM/FLB ohne Ubersteuerung) (PM240: p1802 = 0)

- p1803 = 106 % (PM260: p1803 = 103 %)

Zu p1750:

Die Einstellung von p1750 ist nur bei Asynchronmotoren relevant.

p1750.2 = 1: Geberlose Regelung der Asynchronmaschine bis Frequenz Null wirksam.

Diese Betriebsart ist fiir passive Lasten moglich. Darunter fallen Anwendungen, bei denen die Last kein
generatorisches Drehmoment beim Losfahren erzeugt und der Motor bei Impulssperre selbst zum Stillstand kommt.
Zu p1802/p1803:

p1802 und p1803 werden in allen Fallen nur dann verandert, wenn kein Sinusausgangsfilter (p0230 = 3, 4)
angewahlt ist.

p0501
PM240

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:

Achtung:

Hinweis:

Technologische Anwendung (Standard Drive Control) / Techn Anw SDC

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C(1,5), T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Einstellung der technologischen Anwendung.

Der Parameter beeinflusst die Berechnung von Steuerungs- und Regelungsparametern, die z. B. Uber p0340 =5
angestolRen wird.

0: Konstante Last (Lineare Kennlinie)
1: Drehzahlabhangige Last (Parabolische Kennlinie)

Nicht sichtbar bei Applikationsklasse: "Dynamic Drive Control" (DDC, p0096 = 2)
Siehe auch: p1300

Wird die technologische Applikation innerhalb der Inbetriebnahme (p0010 = 1, 5, 30) auf p0501 = 0, 1 eingestellt, so
wird die Betriebsart (p1300) entsprechend vorbelegt.

Die Berechnung der von der technologischen Anwendung abhangigen Parameter kann wie folgt aufgerufen werden:
- Beim Verlassen der Schnellinbetriebnahme mittels p3900 > 0

- Beim Schreiben von p0340 =1, 3, 5

Bei p0501 = 0, 1 und Anstol3 zur Berechnung werden folgende Parameter gesetzt:

-p1802=0

-p1803 = 106 %

- p3855.0 = 1 (GleichgréRenregler ein)

Zu p1802/p1803:

Diese Parameter werden in allen Fallen nur dann verandert, wenn kein Sinusausgangsfilter (p0230 = 3, 4) angewahlt
ist.
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p0502
PM240

Beschreibung:

Wert:

Abhingigkeit:

Hinweis:

Technologische Anwendung (Dynamic Drive Control) / Techn Anw DDC
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: C(1,5), T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 5 0

Einstellung der technologischen Anwendung fiir dynamische Anwendungen (p0096 = 2).

Der Parameter beeinflusst die Berechnung von Steuerungs- und Regelungsparametern, die beispielsweise tber
p0340 oder p3900 angestoflRen wird.

Berechnet: - Datentyp: Integer16

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

0: Standardantrieb (z. B. Pumpen, Lifter)
1: Dynamisches Anfahren oder Reversieren
5: Schweranlauf (z. B. Extruder, Kompressoren)

Die Berechnung der von der technologischen Anwendung abhangigen Parameter kann wie folgt aufgerufen werden:
- Beim Verlassen der Schnellinbetriebnahme mittels p3900 > 0

- Beim Schreiben von p0340 = 1, 3 oder 5

Nicht sichtbar bei Applikationsklasse: "Standard Drive Control" (SDC, p0096 = 1)

Siehe auch: p1610, p1750

Bei Vorgabe von p0502 und Anstof3 zur Berechnung werden folgende Parameter gesetzt:

p0502 = 0:

- p1750.0/1/7 = 1 (drehzahlgesteuert anfahren und reversieren mit robusten Umschaltgrenzen)
-p1610 =50 %, p1611 = 30 % (geringes bis mittleres Anfahrmoment)

p0502 = 1:

- p1750.0/1/7 = 0 (drehzahlgeregelt anfahren und reversieren, bei kleineren Hochlaufzeiten)

-p1610 =50 %, p1611 = 30 % (nur wirksam, wenn der Antrieb bei Solldrehzahl Null eingeschaltet ist)
p0502 = 5:

- p1750.0/1/7 = 1 (drehzahlgesteuert anfahren und reversieren mit robusten Umschaltgrenzen)
-p1610 = 80 %, p1611 = 80 % (mittleres bis hdheres Anfahrmoment)

p0505

Beschreibung:
Wert:

Abhangigkeit:
Vorsicht:

AN

Hinweis:

116

Einheitensystem Auswahl / Einheitensys Ausw
Zugriffsstufe: 1
Anderbar: C(5)
Einheitengruppe: -

Berechnet: - Datentyp: Integer16

Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
1 4 1

Einstellung des aktuellen Einheitensystems.

1: Einheitensystem Sl

2: Einheitensystem Bezogen/SI

3: Einheitensystem US

4: Einheitensystem Bezogen/US

Der Parameter kann nur in einem Offline-Projekt mit der Inbetriebnahme-Software geandert werden.

Wird eine bezogene Darstellung gewahlt und werden nachtraglich die Bezugsparameter (z. B. p2000) gedndert, so
wird die physikalische Bedeutung einiger Regelungsparameter mit angepasst. Dadurch kann sich das
Regelungsverhalten andern (siehe p1576, p1621, p1744, p1752, p1755 und p1609, p1612, p1619, p1620).

Bezugsparameter fiir das Einheitensystem % sind beispielsweise p2000 ... p2004. Diese werden je nach Auswahl
mit SI- oder US-Einheiten angezeigt.
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p0514[0...9]

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

Normierung spezifisch Bezugswerte / Norm spez Bezugsw

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
0.000001 10000000.000000 1.000000

Einstellung der Bezugswerte fiir die spezifische Normierung von BICO-Parametern.

Die spezifische Normierung wirkt bei der Verschaltung mit anderen BICO-Parametern und kann in folgenden Fallen
angewendet werden:

1. Parameter mit der Kennzeichnung "Normierung: p0514".

2. Anderung der Standardnormierung bei Parametern mit der Kennzeichnung "Normierung: p2000" ... "Normierung:
p2007".

Relative Werte beziehen sich auf den entsprechenden Bezugswert. Der Bezugswert entspricht 100 % bzw. 4000 hex
(Wort) oder 4000 0000 hex (Doppelwort).

Zur spezifischen Normierung von BICO-Parametern ist wie folgt vorzugehen:
- Bezugswert einstellen (p0514][0...9]).

- Nummern der Parameter, fur die diese Normierung wirken soll, entsprechend dem Index von p0514 einstellen
(p0515[0...19] ... p0524[0...19]).

Fur Parameter mit der Kennzeichnung "Normierung: p0514", die nicht in p0515[0...19] bis p0524]0...19] eingetragen
sind, gilt der Bezugswert 1.0 (Werkseinstellung).

[0] = Parameter in p0515[0...19]

[1] = Parameter in p0516][0...19]

[2] = Parameter in p0517[0...19]

[3] = Parameter in p0518[0...19]

[4] = Parameter in p0519][0...19]

[5] = Parameter in p0520]0...19]

[6] = Parameter in p0521[0...19]

[7] = Parameter in p0522[0...19]

[8] = Parameter in p0523][0...19]

[9] = Parameter in p0524[0...19]

Siehe auch: p0515, p0516, p0517, p0518, p0519, p0520, p0521, p0522, p0523, p0524

p0515[0...19]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Normierung spezifisch Parameter bezogen auf p0514[0] / Norm spez p514[0]

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 4294967295 0

Einstellung der Parameter mit Bezugswert in p0514[0] fiir die spezifische Normierung.
p0515[0]: Parameternummer
p0515[1]: Parameternummer
p0515[2]: Parameternummer

p0515[19]: Parameternummer
Siehe auch: p0514
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p0516[0...19] Normierung spezifisch Parameter bezogen auf p0514[1] / Norm spez p514[1]

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 4294967295 0

Beschreibung: Einstellung der Parameter mit Bezugswert in p0514[1] fiir die spezifische Normierung.

p0516[0]: Parameternummer
p0516[1]: Parameternummer
p0516[2]: Parameternummer

p0516[19]: Parameternummer
Abhéngigkeit: Siehe auch: p0514

p0517[0...19] Normierung spezifisch Parameter bezogen auf p0514[2] / Norm spez p514[2]

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 4294967295 0

Beschreibung: Einstellung der Parameter mit Bezugswert in p0514[2] furr die spezifische Normierung.

p0517[0]: Parameternummer
p0517[1]: Parameternummer
p0517[2]: Parameternummer

p0517[19]: Parameternummer
Abhangigkeit: Siehe auch: p0514

p0518[0...19] Normierung spezifisch Parameter bezogen auf p0514[3] / Norm spez p514[3]

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 4294967295 0

Beschreibung: Einstellung der Parameter mit Bezugswert in p0514[3] fur die spezifische Normierung.

p0518[0]: Parameternummer
p0518[1]: Parameternummer
p0518[2]: Parameternummer

p0518[19]: Parameternummer
Abhéngigkeit: Siehe auch: p0514

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
118 Listenhandbuch (LH15), 01/2016, ASE33842890



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

p0519[0...19]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Normierung spezifisch Parameter bezogen auf p0514[4] / Norm spez p514[4]

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 4294967295 0

Einstellung der Parameter mit Bezugswert in p0514[4] fiir die spezifische Normierung.
p0519[0]: Parameternummer
p0519[1]: Parameternummer
p0519[2]: Parameternummer

p0519[19]: Parameternummer
Siehe auch: p0514

p0520[0...19]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Normierung spezifisch Parameter bezogen auf p0514[5] / Norm spez p514[5]

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 4294967295 0

Einstellung der Parameter mit Bezugswert in p0514[5] fir die spezifische Normierung.
p0520[0]: Parameternummer
p0520[1]: Parameternummer
p0520[2]: Parameternummer

p0520[19]: Parameternummer
Siehe auch: p0514

p0521[0...19]

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Normierung spezifisch Parameter bezogen auf p0514[6] / Norm spez p514[6]

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 4294967295 0

Einstellung der Parameter mit Bezugswert in p0514[6] fur die spezifische Normierung.
p0521[0]: Parameternummer
p0521[1]: Parameternummer
p0521[2]: Parameternummer

p0521[19]: Parameternummer
Siehe auch: p0514
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p0522[0...19]

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Normierung spezifisch Parameter bezogen auf p0514[7] / Norm spez p514[7]

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 4294967295 0

Einstellung der Parameter mit Bezugswert in p0514[7] fiir die spezifische Normierung.
p0522[0]: Parameternummer
p0522[1]: Parameternummer
p0522[2]: Parameternummer

p0522[19]: Parameternummer
Siehe auch: p0514

p0523[0...19]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Normierung spezifisch Parameter bezogen auf p0514[8] / Norm spez p514[8]

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 4294967295 0

Einstellung der Parameter mit Bezugswert in p0514[8] fiir die spezifische Normierung.
p0523[0]: Parameternummer
p0523[1]: Parameternummer
p0523[2]: Parameternummer

p0523[19]: Parameternummer
Siehe auch: p0514

p0524[0...19]

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Normierung spezifisch Parameter bezogen auf p0514[9] / Norm spez p514[9]

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 4294967295 0

Einstellung der Parameter mit Bezugswert in p0514[9] fir die spezifische Normierung.
p0524[0]: Parameternummer
p0524[1]: Parameternummer
p0524[2]: Parameternummer

p0524[19]: Parameternummer
Siehe auch: p0514

p0530[0...n]

Beschreibung:

120

Lager Ausfiihrung Auswahl / Lager Ausfiihr Ausw

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: C(1, 3) Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 104 0

Einstellung der Ausfiihrung des Lagers.

Entsprechend der eingegebenen Ausfiihrung des Lagers wird seine Codenummer (p0531) automatisch eingestellt.
0 = Keine Angabe

1 = Manuelle Eingabe
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Abhangigkeit:
Achtung:

Hinweis:

2.2 Liste der Parameter

101 = STANDARD

102 = PERFORMANCE

103 = HIGH PERFORMANCE

104 = ADVANCED LIFETIME

Siehe auch: p0301, p0531, p0532, p1082

Bei p0530 = 101, 102, 103, 104 ist die Maximaldrehzahl des Lagers (p0532) schreibgeschitzt. Der Schreibschutz
wird bei p0530 = 1 aufgehoben.

Wird p0530 innerhalb der Schnell-Inbetriebnahme (p0010 = 1) gedndert, so wird die Maximaldrehzahl p1082, die
auch zur Schnell-Inbetriebnahme gehort, passend vorbelegt. Dies ist innerhalb der Motorinbetriebnahme (p0010 = 3)
nicht der Fall. Die Maximaldrehzahl des Lagers geht in die Begrenzung der Maximaldrehzahl p1082 ein.

Bei einem Motor mit DRIVE-CLIiQ kann nur p0530 = 1 eingestellt werden.

p0531[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Lager Codenummer Auswahl / Lager Codenr Ausw
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3)
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 65535 0

Anzeige und Einstellung der Codenummer des Lagers.

Bei Einstellung von p0301 und p0530 wird die Codenummer automatisch vorbelegt und ist schreibgeschutzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0530 zu beachten.

Siehe auch: p0301, p0530, p0532, p1082

Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: MDS

Funktionsplan: -

Normierung: -

Einheitenwahl: -

Achtung: Wird p0531 innerhalb der Schnell-Inbetriebnahme (p0010 = 1) gedndert, so wird die Maximaldrehzahl p1082, die
auch zur Schnell-Inbetriebnahme gehort, passend vorbelegt. Dies ist innerhalb der Motorinbetriebnahme (p0010 = 3)
nicht der Fall. Die Maximaldrehzahl des Lagers geht in die Begrenzung der Maximaldrehzahl p1082 ein.

Hinweis: Bei einem Motor mit DRIVE-CLiQ kann p0531 nicht gedndert werden.

p0532[0...n] Lager Maximaldrehzahl / Lager n_max

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Achtung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: C(1, 3)
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0.0 [1/min] 210000.0 [1/min]

Einstellung der Maximaldrehzahl des Lagers.

Fir die Berechnung der Maximaldrehzahl (p1082) gilt:

- Bei p0324 = 0 oder p0532 = 0 wird p0322 verwendet.

- Bei p0324 > 0 und p0532 > 0 wird der Minimalwert aus beiden Parametern verwendet.

Siehe auch: p0301, p0322, p0530, p1082

Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird dieser Parameter vorbelegt, wenn eine Lagerausfihrung (p0530)
ausgewahlt wird.

Bei Auswahl eines Listenmotors kann dieser Parameter nicht verandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des
Schreibschutzes sind die Informationen in p0530 zu beachten.

Wird p0532 innerhalb der Schnell-Inbetriebnahme (p0010 = 1) geandert, so wird die Maximaldrehzahl p1082, die
auch zur Schnell-Inbetriebnahme gehort, passend vorbelegt. Dies ist innerhalb der Motorinbetriebnahme (p0010 = 3)
nicht der Fall.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -

Normierung: -

Werkseinstellung
0.0 [1/min]

p0541[0...n]

Beschreibung:

Lastgetriebe Codenummer / Lastgetr Codenr

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 4294967295 0

Anzeige und Einstellung der Codenummer des Lastgetriebes.
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p0542[0...n]

Beschreibung:

Lastgetriebe Maximaldrehzahl / Lastgetr n_max

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 [1/min] 340.28235E36 [1/min] 0 [1/min]

Maximal zulassige Eintriebs-Drehzahl am Lastgetriebe.

Fir die Berechnung der Maximaldrehzahl (p1082) gilt:

- Bei p0324 = 0 oder p0532 = 0 oder p0542 = 0 wird p0322 verwendet.

- Bei p0324 > 0, p0532 > 0 und p0542 > 0 wird der Minimalwert aus der Parametern verwendet.

p0543[0...n]

Beschreibung:

Lastgetriebe Maximalmoment / Lastgetr M_max

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 7_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 [Nm] 340.28235E36 [Nm] 0 [Nm]

Maximal zulassiges Eintriebs-Drehmoment am Lastgetriebe.

p0544[0...n]

Beschreibung:

Lastgetriebe Ubersetzungsverhiltnis (Betrag) gesamt Zihler / Lastgetr Ubers Z

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 2147483647 0

Einstellung des Zahlers fiir das Ubersetzungsverhéltnis gesamt des Lastgetriebes.

p0545[0...n]

Beschreibung:

Lastgetriebe Ubersetzungsverhiltnis (Betrag) gesamt Nenner / Lastgetr Ubers N

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 2147483647 0

Einstellung des Nenners fiir das Ubersetzungsverhéltnis gesamt des Lastgetriebes.

p0546[0...n]

Beschreibung:

Lastgetriebe Abtrieb Drehrichtung Invertierung / Lastgetr Abtr Inv

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 2147483647 0

Einstellung der Invertierung fiir die Drehrichtung des Lastgetriebes.

p0550[0...n]

Beschreibung:

122

Bremse Typ / Bremse Typ

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 65535 0

Einstellung der Ausflihrung der Bremse.
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p0551[0...n]

Beschreibung:

Bremse Codenummer / Bremse Codenr

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: -
Min

0

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

65535

Anzeige und Einstellung der Codenummer der Bremse.

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0

p0552[0...n]

Beschreibung:

Bremse Maximaldrehzahl / Bremse n_max

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: -
Min

0 [1/min]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

340.28235E36 [1/min]

Einstellung der Maximaldrehzahl der Bremse.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0 [1/min]

p0553[0...n]

Beschreibung:

Bremse Haltemoment / Bremse M_Halte

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: 7_1
Min

0 [Nm]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: p0505
Max

340.28235E36 [Nm]

Einstellung des Haltemomentes der Bremse.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0 [Nm]

p0554[0...n]

Beschreibung:

Bremse Massentragheitsmoment / Bremse J

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: -
Min

0 [kgm?]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

2147483647 [kgm?]

Einstellung des Massentragheitsmomentes der Bremse.

Datentyp: Integer32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0 [kgm?]

p0573

Beschreibung:

Wert:

Achtung:

Hinweis:

Automatische Bezugswertberechnung sperren / Berechn sperren

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min

0

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

1

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0

Einstellung zum Sperren der Berechnung der Bezugsparameter (z. B. p2000) bei der automatischen Berechnung der
Motor- und Regelungsparameter (p0340, p3900).

0: Nein
1: Ja

Die Sperre der Bezugswertberechnung wird aufgehoben, wenn neue Motorparameter (z. B. p0305) eingegeben
werden und nur ein Antriebsdatensatz vorhanden ist (p0180 = 1). Dieser Fall entspricht einer Erstinbetriebnahme.
Nach der Berechnung der Motor- und Regelungsparameter (p0340, p3900) wird die Sperre der
Bezugswertberechnung automatisch wieder aktiviert.

Zu Wert = 0:

Die automatische Berechnung (p0340, p3900) uberschreibt die Bezugsparameter.

Zu Wert = 1:

Die automatische Berechnung (p0340, p3900) uberschreibt nicht die Bezugsparameter.
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p0580 Messtaster Eingangsklemme / MT Eingangsklemme

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Beschreibung:
Wert:

Abhangigkeit:

Hinweis:

Einheitengruppe: -

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
0 27 0

Einstellung der Eingangsklemme flir den Messtaster zur Drehzahlistwertmessung.

0: Kein Messtaster

24:  DI/DO 24 (X208-3)
25:  DI/DO 25 (X208-4)
26:  DI/DO 26 (X208-5)
27:  DI/DO 27 (X208-6)

Siehe auch: p0581, p0728
Siehe auch: A07498
DI/DO: Bidirectional Digital Input/Output (Digitaleingang/-ausgang bidirektional)

p0581

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Messtaster Flanke / MT Flanke

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Einstellung der Flanke zur Auswertung des Messtastersignals zur Drehzahlistwertmessung.

0: 0/1-Flanke

1: 1/0-Flanke

Siehe auch: p0580

Datentyp: Integer16
Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

p0582

Beschreibung:

Messtaster Pulse pro Umdrehung / MT Pulse pro Umdr
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
1 12 1

Einstellung der Anzahl der Pulse pro Umdrehung (z. B. bei Lochscheiben).

Datentyp: Unsigned16
Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

p0583

Beschreibung:

Abhangigkeit:

124

Messtaster Messzeit maximal / MT t_Mes max

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0.040 [s] 10.000 [s] 10.000 [s]

Einstellung der maximalen Messzeit fir den Messtaster.

Wenn vor Ablauf der maximalen Messzeit kein neuer Puls auftritt, wird der Drehzahlistwert in r0586 zu Null gesetzt.
Mit dem nachsten Puls wird diese Zeitstufe neu gestartet.

Siehe auch: r0586

Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
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p0585

Beschreibung:

Messtaster Getriebefaktor / MT Getriebefaktor
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00000 1000.00000 1.00000

Einstellung des BERO-Getriebefaktors.

Die gemessene Drehzahl wird mit dem BERO-Getriebefaktor multipliziert und in r0586 angezeigt.

Funktionsplan: -

r0586

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

CO: Messtaster Drehzahlistwert / MT n_ist

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige des mit dem BERO gemessenen Drehzahlistwertes.
Siehe auch: p0580, p0583
Bei p0580 = 0 (Kein Messtaster) wird hier der Wert Null angezeigt.

r0587

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

CO: Messtaster Messzeit gemessen / MT t_Mes gemessen

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Zeit zwischen den letzten beiden BERO-Pulsen.
Die Messzeit wird als 32-Bit-Wert mit der Auflésung von 1/48 ps angegeben.

Wenn vor Ablauf der maximalen Messzeit in p0583 kein neuer Puls auftritt, wird r0587 auf die maximale Messzeit
gesetzt.

Siehe auch: p0580
Bei p0580 = 0 (Kein Messtaster) wird hier der Wert Null angezeigt.

r0588

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

CO: Messtaster Pulszdhler / MT Pulszédhler

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Anzahl der bisher aufgetretenen Messimpulse.
Siehe auch: p0580
Nach Erreichen von 4294967295 (2432 - 1) beginnt der Zahler wieder bei 0.

r0589

Beschreibung:

Messtaster Wartezeit / MT t_Warte

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32

Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Zeit seit dem Erkennen des letzten Messimpulses.
Die Wartezeit wird als 32-Bit-Wert mit der Auflésung von 1/48 ys angegeben.

Die Wartezeit wird beim Auftreten eines Messimpulses zurlickgesetzt und ist auf die maximale Messzeit in p0583
begrenzt.
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Abhingigkeit:
Hinweis:

Siehe auch: p0580
Bei p0580 = 0 (Kein Messtaster) wird hier der Wert Null angezeigt.

p0595

CU250S_V_CAN
(Tech_reg)

CU250S_V _DP
(Tech_reg)

CU250S_V_PN
(Tech_reg)

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:

126

Technologische Einheit Auswahl / Tech Einh Auswahl
CU250S_V (Tech_reg) Zugriffsstufe: 1
Anderbar: C(5)

Einheitengruppe: -

Min
1

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

47

Auswahl der Einheit fir Parameter des Technologiereglers.

Bei p05

NN R LN

43:
44:
45:
46:
47:

95 = 1, 2 wirkt die in p0596 eingestelle Bezugsgrofe nicht.

%

1 bezogen dimensionslos

bar

°C

Pa

Itr/s
m3/s
Itr/min
m3/min
Itr/h
m3/h
kgls
kg/min
kg/h
t/min
t/h

N

kN

Nm

psi

°F
gallon/s
inch’/s
gallon/min
inch3/min
gallon/h
inch®h
Ib/s
Ib/min
Ib/h

Ibf

Ibf ft

K

1/min
parts/min
m/s
ft¥/s
ft*/min
BTU/min
BTU/h
mbar
inch wg
ft wg

m wg

% r.h.
g/kg
ppm

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

1

Es wird nur die Einheit von Parametern des Technologiereglers umgeschaltet (Einheitengruppe 9_1).

Siehe auch: p0596
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Hinweis: Beim Umschalten von der Einheit % in eine andere gilt folgende Reihenfolge:
- p0596 einstellen
- p0595 auf die gewlinschte Einheit einstellen
p0596 Technologische Einheit Bezugsgrofe / Tech Einh Bezugsgr

CU250S_V (Tech_reg) Zugriffsstufe: 1

CU250S_V_CAN
(Tech_reg)

CU250S_V_DP
(Tech_reg)

CU250S_V_PN
(Tech_reg)

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0.01 340.28235E36 1.00

Einstellung der BezugsgroRe fir die technologischen Einheit.

Bei einer Umschaltung durch den Umschaltparameter p0595 auf eine absolute Einheit beziehen sich alle betroffenen
Parameter auf diese Bezugsgrofie.

Siehe auch: p0595

Achtung: Bei Umschaltung von einer technologischen Einheit in eine andere oder bei Anderung des Bezugsparameters findet
keine Umschaltung statt.
p0600[0...n] Motortemperatursensor fiir Uberwachung / Mot Temp_sensor

Beschreibung:

Wert:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 12 11

Einstellung des Sensors fiir die Uberwachung der Motortemperatur.

Der verwendete Sensortyp wird in p0601 eingestellt.

Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 8016

0: Kein Sensor
1: Temperatursensor Uber Geber 1
11: Temperatursensor (ber Motor Module/CU-Klemmen

12: Temperatursensor Gber CU-D-SUB
Siehe auch: p0601

Vorsicht: Wird bei angewahltem Temperatursensor (p0600 > 0) nicht der Motortemperatursensor sondern ein anderer Sensor
i"i angeschlossen, so ist die Temperaturadaption der Motorwiderstdnde auszuschalten. Andernfalls wird es im

Regelungsbetrieb zu Drehmomentfehlern kommen, die auch dazu flhren kénnen, dass der Antrieb nicht stillsetzbar
ist.

Achtung: Dieser Parameter wird iber p0340 im Antrieb berechnet und ist bei p0340 > 0 gesperrt.

Hinweis: Zu p0600 = 0:
Bei Asynchronmotoren wird die Motortemperatur durch das Motortemperaturmodell berechnet (siehe auch p0612.1).
Zu p0600 = 1:
Bimetallschalter (p0601 = 4) wird nicht unterstiitzt.

p0601[0...n] Motortemperatursensor Sensortyp / Mot_temp_sens Typ

Beschreibung:
Wert:

Abhingigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: C(3), U, T

Einheitengruppe: -

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 8016

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung
0 6 0

Einstellung des Sensortyps fir die Motortemperaturiiberwachung.

0: Kein Sensor

1: PTC Warnung & Zeitstufe

2: KTY84

4: Bimetall-Offner Warnung & Zeitstufe

6: PT1000

Ein thermisches Motormodell wird entsprechend p0612 gerechnet.
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Vorsicht: Zu p0601 = 2, 6:

A Wird nicht der Motortemperatursensor sondern ein anderer Geber angeschlossen, so ist die Temperaturadaption der
Motorwiderstande auszuschalten (p0620 = 0). Andernfalls wird es im Regelungsbetrieb zu Drehmomentfehlern
kommen, die auch dazu fiihren kénnen, dass der Motor nicht stillgesetzt werden kann.

Hinweis: Zu p0601 = 1:

Auslésewiderstand = 1650 Ohm. Uberwachung auf Drahtbruch und Kurzschluss.
p0604[0...n] Mot_temp_mod 2/Sensor Warnschwelle / Mod 2/Sens A_schw

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8016

Min Max Werkseinstellung

0.0 [°C] 240.0 [°C] 130.0 [°C]

Einstellung der Warnschwelle fiir die Uberwachung der Motortemperatur beim Motortemperaturmodell 2 oder
KTY/PT1000.

Nach Uberschreiten der Warnschwelle wird die Warnung A07910 ausgegeben und das Zeitglied (p0606) gestartet.

Wenn die Verzdgerungszeit abgelaufen ist und die Warnschwelle zwischenzeitlich nicht unterschritten wurde, wird
die Stérung F07011 ausgegeben.

Siehe auch: p0606, p0612
Siehe auch: FO7011, A07910

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschiitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Die Hysterese betragt 2 K.
Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).

p0605[0...n] Mot_temp_mod 1/2/Sensor Schwelle und Temperaturwert / Mod 1/2/Sens SchT

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Achtung:
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Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8016, 8017
Min Max Werkseinstellung

0.0 [°C] 240.0 [°C] 145.0 [°C]

Einstellung von Schwelle und Temperaturwert fiir die Uberwachung der Motortemperatur.
Temperaturmodell 1 (12t, p0612.0 = 1):
Bei Firmware-Version < 4.7 SP6 oder p0612.8 = 0 gilt:

- Einstellung der Warnschwelle. Uberschreitet die Modelltemperatur (r0034) die Warnschwelle, wird die Warnung
A07012 ausgegeben.

- Dieser Wert wird gleichzeitig als Bemessungstemperatur der Wicklung verwendet.

Ab Firmware-Version 4.7 SP6 und p0612.8 = 1 gilt:

- p5390: Bei einer Erstinbetriebnahme eines Listenmotors wird p0605 nach p5390 kopiert.

- p5390: Fir die Auswertung der Warnschwelle ist p5390 von Bedeutung.

- p5390: Fir das Auslésen der Meldung wird die Standerwicklungstemperatur (r0632) verwendet.
- p0627: Bei einer Erstinbetriebnahme eines Listenmotors wird p0605 -40 °C nach p0627 kopiert.
- p0627: Fir die Bemessungstemperatur ist p0627 von Bedeutung.

Motortemperaturmodell 2 (p0612.1 = 1) oder Messung:

- Einstellung der Stérschwelle. Uberschreitet die Temperatur (r0035) die Stérschwelle, wird die Stérung F07011
ausgegeben.

Siehe auch: r0034, p0606, p0611, p0612

Siehe auch: F07011, A07012

Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Motortemperaturmodell 1 (12t):

Bei Firmware-Version < 4.7 SP6 oder p0612.8 = 0 gilt:

Der p0605 legt auch die Endtemperatur des Modells bei r0034 = 100 % fest. Deshalb hat p0605 keinen Einfluss auf
die Zeitdauer bis zur Warnung A07012. Die Zeitdauer wird nur durch die Zeitkonstante p0611, den aktuellen Strom
und den Bezugswert p0318 bestimmt. Bei p0318 = 0 wird der Motor-Bemessungsstrom als Bezugswert verwendet.
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Hinweis: Die Hysterese betragt 2 K.
Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).

p0606[0...n] Mot_temp_mod 2/Sensor Zeitstufe / Mod 2/Sens t_stufe

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [s] 600.000 [s] 0.000 [s]

Einstellung der Zeitstufe fiir die Uberwachung der Motortemperatur beim Motortemperaturmodell 2 oder
KTY/PT1000.

Beim Uberschreiten der Temperaturwarnschwelle (p0604) wird diese Zeitstufe gestartet.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 8016

Normierung: -

Wenn die Zeitstufe abgelaufen ist und die Warnschwelle zwischenzeitlich nicht unterschritten wurde, wird die
Stérung FO7011 ausgegeben.

Wird vor Ablauf der Zeitstufe die Temperaturstérschwelle (p0605) vorzeitig Uberschritten, dann wird die Stérung
F07011 sofort ausgegeben.

Siehe auch: p0604, p0605
Siehe auch: FO7011, A07910

Hinweis: Mit p0606 = 0 s wird die Zeitstufe deaktiviert und es ist nur noch die Stérschwelle wirksam.
KTY/PT1000: Bei Einstellung des Minimalwerts wird die Zeitstufe ausgeschaltet und die Stérung erst nach
Uberschreitung von p0605 ausgegeben.
PTC, Bimetall-Offner: Der Minimalwert der Zeitstufe hat keine spezielle Bedeutung.

p0607[0...n] Temperatursensorfehler Zeitstufe / Sensorfehler Zeit

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: -
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [s] 600.000 [s] 0.100 [s]

Einstellung der Zeitstufe zwischen der Ausgabe von Warnung und Stérung bei einem Temperatursensorfehler.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 8016

Normierung: -

Beim Vorliegen eines Sensorfehlers wird diese Zeitstufe gestartet.

Wenn die Zeitstufe abgelaufen ist und der Sensorfehler immer noch vorliegt, dann wird eine entsprechende Stérung
ausgegeben.

Achtung: Die parametrierte Zeit wird intern auf ein ganzzahliges Vielfaches von 48 ms aufgerundet.

Hinweis: Falls es sich um eine Asynchronmaschine handelt, wird bei Einstellung des Minimalwertes die Zeitstufe
ausgeschaltet und keine Stérung ausgegeben. Die Temperaturiiberwachung erfolgt dann auf Basis des thermischen
Modells.

p0610[0...n] Motoriibertemperatur Reaktion / Mot Temp Reakt

Beschreibung:

Wert:

Abhingigkeit:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: C(3), T

Einheitengruppe: -

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: MDS
Funktionsplan: 8016, 8017, 8018

Normierung: -

Einheitenwahl: -

Min Max Werkseinstellung
0 12 12

Einstellung der Reaktion bei Erreichen der Warnschwelle der Motortemperatur.

0: Keine Reaktion, nur Warnung, keine Reduzierung von |_max

1: Meldungen, Reduzierung von I_max

2: Meldungen, keine Reduzierung von |_max

12: Meldungen, keine Reduzierung von |_max, Temperaturspeicherung

Siehe auch: p0601, p0604, p0605, p0614, p0615

Siehe auch: F07011, A07012, A07910

Die |_max-Reduzierung wird nicht bei PTC (p0601 = 1) oder Bimetall-Offner (p0601 = 4) ausgefiihrt.
Die |_max-Reduzierung fuhrt zu einer verringerten Ausgangsfrequenz.

Zu Wert = 0:

Es wird eine Warnung ausgegeben und es gibt keine Reduzierung von |_max.
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Zu Wert = 1:

Es wird eine Warnung ausgegeben und eine Zeitstufe gestartet. Steht nach Ablauf der Zeitstufe die Warnung noch
an, so wird eine Stdrung ausgegeben.

- Bei KTY/PT1000 gilt: Reduzierung von |_max.

- Bei PTC gilt: Keine Reduzierung von I_max.

Zu Wert = 2:

Es wird eine Warnung ausgegeben und eine Zeitstufe gestartet. Steht nach Ablauf der Zeitstufe die Warnung noch
an, so wird eine Stérung ausgegeben.

Zu Wert = 12:

Verhalten grundsatzlich wie bei Wert 2.

Bei der Motortemperatur-Uberwachung ohne Temperatursensor wird die Modelltemperatur beim Ausschalten
nichtfliichtig gespeichert. Beim Einschalten wird der gespeicherte Wert (reduziert durch p0614) bei der
Modellrechnung bertcksichtigt. Damit ist die Anforderung von UL508C erfullt.

p0611[0...n] 12t-Motormodell Zeitkonstante thermisch / 12t Mot_mod T
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(1,3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8017
Min Max Werkseinstellung
0[s] 20000 [s] 0[s]

Beschreibung: Einstellung der Wicklungszeitkonstante.

Die Zeitkonstante gibt die Erwarmungszeit der kalten Statorwicklung bei Belastung mit dem Motorstillstandsstrom
(Motor-Bemessungsstrom, wenn Motorstillstandsstrom nicht parametriert) bis zum Erreichen von 63 % der dauerhaft
zulassigen Wicklungstemperatur an.

Abhéngigkeit: Der Parameter wird nur bei Synchronmotoren (p0300 = 2xx, 4) und Synchronreluktanzmotoren (p0300 = 6xx)
verwendet.

Siehe auch: r0034, p0612, p0615
Siehe auch: F07011, A07012, A07910

Achtung: Bei Motoren aus der Motorliste (p0301) wird dieser Parameter automatisch aus der Motordatenbank vorbelegt.
Bei Auswahl eines Listenmotors kann dieser Parameter nicht verandert werden (Schreibschutz). Zum Aufheben des
Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.
Bei Verlassen der Inbetriebnahme wird p0612 Gberprift und gegebenenfalls auf einen zur Motorleistung passenden
Wert vorbelegt, wenn kein Temperatursensor parametriert wurde (siehe p0601).

Hinweis: Ein Ricksetzen des Parameters auf p0611 = 0 flhrt zum Ausschalten des thermischen I12t-Motormodells (siehe
p0612).
Ist kein Temperatursensor parametriert, wird die Umgebungstemperatur fir das thermische Motormodell aus p0625
bezogen.
p0612[0...n] Mot_temp_mod Aktivierung / Mot_temp_mod Akt
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: Unsigned16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8017, 8018
Min Max Werkseinstellung

- - 0000 0010 0000 0010 bin

Beschreibung: Einstellung zum Aktivieren des Motortemperaturmodells.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Mot_temp_mod 1 (I12t) aktivieren Ja Nein -
01 Mot_temp_mod 2 aktivieren Ja Nein -
02  Mot_temp_mod 3 aktivieren Ja Nein -
08  Mot_temp_mod 1 (12t) Erweiterungen Ja Nein -

aktivieren

09 Mot_temp_mod 2 Erweiterungen aktivieren Ja Nein -
12 Mot_temp_mod 1 (12t) Ja (uber p0613) Nein (fest 20 °C) -

Umgebungstemperatur einstellbar
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Bei Synchronmotoren und Synchronreluktanzmotoren wird das Temperaturmodell 1 beim Verlassen der
Inbetriebnahme automatisch aktiviert, wenn in p0611 eine Zeitkonstante eingetragen ist.

Siehe auch: r0034, p0604, p0605, p0606, p0611, p0613, p0615, p0625, p0626, p0627, p0628, r0630, r0631, r0632,
r0633, p5350, r5389, p5390, p5391

Siehe auch: F07011, A07012, A07014, A07910

Achtung: Zu Bit 00:
Dieses Bit wird nur bei permanenterregten Synchronmotoren der Reihe 1FT7 und Synchronreluktanzmotoren
automatisch aktiviert. Bei anderen permanenterregten Synchronmotoren muss das Motortemperaturmodell 1 (12t)
vom Anwender selbst aktiviert werden.
Das Aktivieren dieses Motortemperaturmodells (12t) ist nur bei Zeitkonstante grofRer Null moglich (p0611 > 0).
Hinweis: Mot_temp_mod: Motortemperaturmodell
Zu Bit 00:
Dieses Bit dient zum Aktivieren/Deaktivieren des Motortemperaturmodells bei permanenterregten Synchronmotoren
und Synchronreluktanzmotoren.
Zu Bit 01 (siehe auch Bit 9):
Dieses Bit dient zum Aktivieren/Deaktivieren des Motortemperaturmodells bei Asynchronmotoren.
Zu Bit 02:
Dieses Bit dient zum Aktivieren/Deaktivieren des Motortemperaturmodells bei Motoren 1FK7 Basic und 1FL5.
Das Motortemperaturmodell 3 kann nicht mit einem anderen Motortemperaturmodell gleichzeitig aktiviert werden.
Zu Bit 08:
Dieses Bit dient zur Erweiterung des Motortemperaturmodells 1 (12t).
Bei Firmware-Version < 4.7 SP6 gilt (nur Bit 0):
- Dieses Bit hat keine Funktion. Das Temperaturmodell 1 arbeitet im Standardmodus.
Ubertemperatur bei Nennlast: p0605 - 40 °C
Warnschwelle: p0605
Storschwelle: p0615
Ab Firmware-Version 4.7 SP6 gilt (Bit 0 und 8):
- Das Temperaturmodell 1 arbeitet im erweiterten Modus.
Ubertemperatur bei Nennlast: p0627
Warnschwelle: p5390
Storschwelle: p5391
Zu Bit 09:
Dieses Bit dient zur Erweiterung des Motortemperaturmodells 2.
Bei Firmware-Version < 4.7 gilt (nur Bit 1):
- Dieses Bit hat keine Funktion. Das Temperaturmodell 2 arbeitet im Standardmodus.
Ab Firmware-Version 4.7 gilt (Bit 1 und 9):
- Dieses Bit sollte gesetzt sein. Das Temperaturmodell 2 arbeitet dann im erweiterten Modus und das Modellergebnis
ist genauer.
Zu Bit 12 (nur wirksam, wenn kein Temperatursensor parametriert ist):
Dieses Bit dient zur Einstellung der Umgebungstemperatur fir das Motortemperaturmodell 1 (12t).
Bei Firmware-Version < 4.7 SP6 gilt (nur Bit 0):
- Dieses Bit hat keine Funktion. Das Temperaturmodell 1 arbeitet mit einer Umgebungstemperatur von 20 °C.
Ab Firmware-Version 4.7 SP6 gilt (Bit 0 und 12):
- Die Umgebungstemperatur kann tiber p0613 den Bedingungen angepasst werden.
p0613[0...n] Mot_temp_mod 1/3 Umgebungstemperatur / Mod 1/3 Umg_temp

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8017

Min Max Werkseinstellung

-40 [°C] 100 [°C] 20 [°C]

Einstellung der Umgebungstemperatur fiir das Motortemperaturmodell 1 oder 3.
- Temperaturmodell 1 (12t, p0612.0 = 1):

Bei Firmware-Version < 4.7 SP6 oder p0612.12 = 0 gilt:

Der Parameter ist nicht relevant.
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Abhangigkeit:

Ab Firmware-Version 4.7 SP6 und p0612.12 = 1 gilt:

Der Parameter beschreibt die aktuelle Umgebungstemperatur.
- Temperaturmodell 3 (p0612.2 = 1):

Der Parameter beschreibt die aktuelle Umgebungstemperatur.
Siehe auch: p0612

Siehe auch: F07011, A07012

p0614[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Thermische Widerstandsadaption Reduktionsfaktor / Therm R_adapt Red
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung

0 [%] 100 [%] 30 [%]

Einstellung des Reduktionsfaktors fiir die Ubertemperatur der thermischen Adaption des Sténder-
/Lauferwiderstands.

Der Wert ist ein Startwert beim Einschalten. Der Reduktionsfaktor wird intern nach dem Einschalten entsprechend
der thermischen Zeitkonstante wirkungslos.

Siehe auch: p0610
Der Reduktionsfaktor wird nur bei p0610 = 12 wirksam und bezieht sich auf die Ubertemperatur.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS

Funktionsplan: -

Normierung: -

Einheitenwahl: -

p0615[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Mot_temp_mod 1 (I12t) Storschwelle / 12t Stérschw
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: C(3), U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max Werkseinstellung

0.0 [°C] 220.0 [°C] 180.0 [°C]

Einstellung der Stérschwelle fiir die Uberwachung der Motortemperatur beim Motortemperaturmodell 1 (12t).
Bei Firmware-Version < 4.7 SP6 gilt:

- Nach Uberschreiten der Stérschwelle wird die Stérung FO7011 ausgegeben.

- Storschwelle fiir r0034 = 100 % * (p0615 - 40) / (p0605 - 40).

Ab Firmware-Version 4.7 SP6 und p0612.8 = 1 gilt:

- Die Storschwelle in p0615 wird bei der Inbetriebnahme voreingestellt.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS

Funktionsplan: 8017

- Bei einer Erstinbetriebnahme eines Listenmotors mit Motortemperaturmodell 1 (12t) wird der Schwellwert von p0615
nach p5391 kopiert.

- Fur die Auswertung der Stérschwelle ist p5391 von Bedeutung.

Der Parameter wird nur beim Motortemperaturmodell 1 (12t) verwendet.
Siehe auch: r0034, p0611, p0612

Siehe auch: F07011, A07012

Achtung: Bei Auswahl eines Listenmotors (p0301) wird dieser Parameter automatisch vorbelegt und ist schreibgeschitzt. Zum
Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300 zu beachten.

Hinweis: Die Hysterese betragt 2 K.

p0620[0...n] Thermische Adaption Stander- und Lauferwiderstand / Mot Therm_adapt R

Beschreibung:

Wert:

132

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: -
Min Max Werkseinstellung
0 2 1

Einstellung der thermischen Adaption des Stéander-/Primarteilwiderstands und Laufer-/Sekundarteilwiderstands
gemaf r0395 bzw. r0396.

Berechnet: p0340 = 1
Normierung: -

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: MDS

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

0: Keine thermische Adaption von Stander- und Lauferwiderstand
1: Widerstéande an Temperaturen des thermischen Modells adaptiert
2: Widerstande an gemessene Standerwicklungstemperatur adaptiert
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Hinweis: Bei p0620 = 1 gilt:
Der Standerwiderstand wird mit Hilfe der Temperatur in r0035 und der Lauferwiderstand unter Verwendung der
Modelltemperatur in r0633 adaptiert.
Bei p0620 = 2 gilt:
Der Standerwiderstand wird mit Hilfe der Temperatur in r0035 adaptiert. Die Laufertemperatur zur Adaption des
Lauferwiderstands wird gegebenenfalls aus der Standertemperatur (r0035) wie folgt berechnet:
theta_R = (r0628 + r0625) / (r0627 + r0625) * r0035

p0621[0...n] Identifikation Standerwiderstand nach Wiedereinschaltung / Rst_ident Restart

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: MDS, p0130
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 2 0

Auswabhl der Identifikation des Standerwiderstands nach Hochlauf der Control Unit (nur bei Vektorregelung).

Mit der Identifikation wird der aktuelle Standerwiderstand gemessen und aus dem Verhaltnis zum Ergebnis der
Motordatenidentifikation (p0350) und der dazu passenden Umgebungstemperatur (p0625) die aktuelle mittlere
Temperatur der Stéanderwicklung ermittelt. Das Ergebnis dient zur Initialisierung des thermischen Motormodells.

p0621 = 1:

Identifikation des Standerwiderstands nur bei erstmaligem Einschalten des Antriebs (Impulsfreigabe) nach dem
Hochlauf der Control Unit.

p0621 = 2:

Identifikation des Standerwiderstands bei jedem Einschalten des Antriebs (Impulsfreigabe).

0: Keine Rs-ldentifikation
1: Rs-Identifikation nach Wiedereinschaltung
2: Rs-Identifikation nach jedem Einschalten

- Motordatenidentifikation (siehe p1910) bei kaltem Motor durchgefiihrt.

- Umgebungstemperatur zum Zeitpunkt der Motordatenidentifikation in p0625 eingetragen.
Nicht sichtbar bei Applikationsklasse: "Standard Drive Control" (SDC, p0096 = 1)

Siehe auch: p0622, r0623

Achtung: Die ermittelte Standertemperatur kann nur bedingt mit dem gemessenen Wert eines Temperatursensors
(KTY/PT1000) verglichen werden, da der Sensor Ublicherweise den warmsten Punkt der Standerwicklung, der
Messwert der Identifikation jedoch den mittleren Wert der Standerwicklung widerspiegelt.
Desweiteren handelt es sich hier um eine Kurzzeitmessung mit begrenzter Genauigkeit, die wahrend der
Aufmagnetisierungsphase der Asynchronmaschine durchgefihrt wird.

Hinweis: Die Messung wird durchgefihrt:
- bei Asynchronmotoren.
- wenn Vektorregelung aktiv ist (siehe p1300).
- wenn kein Temperatursensor (KTY/PT1000) angeschlossen ist.
- wenn der Motor beim Einschalten stillsteht.
Beim Fangen eines drehenden Motors werden die Temperaturen des thermischen Motormodells auf ein Drittel der
Ubertemperaturen vorbelegt. Dies geschieht aber nur einmalig nach dem Hochlauf der CU (z. B. nach Netzausfall).
Bei aktivierter Identifikation wird die Aufmagnetisierungszeit durch p0622 festgelegt und nicht durch p0346. Die
Schnellmagnetisierung (p1401.6) wird intern abgeschaltet und die Warnung A07416 angezeigt. Die Freigabe der
Drehzahl erfolgt nach Ende der Messung.

p0622[0...n] Motor-Auferregungszeit fiir Rs_ident nach Wiedereinschaltung / t_Auferr Rs_id

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1,3 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS, p0130
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.000 [s] 20.000 [s] 0.000 [s]

Einstellung der Auferregungszeit des Motors fir die Identifikation des Standerwiderstands nach Wiedereinschaltung.
Nicht sichtbar bei Applikationsklasse: "Standard Drive Control" (SDC, p0096 = 1)
Siehe auch: p0621, r0623
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Hinweis: Bei p0622 < p0346 gilt:
Bei aktivierter Identifikation wird die Aufmagnetisierungszeit durch p0622 beeinflusst. Die Freigabe der Drehzahl
erfolgt nach Ende der Messung, aber frilhestens nach Ablauf der Zeit in p0346 (siehe r0056 Bit 4). Die Zeitdauer der
Messung hangt auch von der Einschwingzeit des Messstromes ab.
Bei p0622 >= p0346 gilt:
Der Parameter p0622 wird intern auf die Aufmagnetisierungszeit p0346 begrenzt, so dass p0346 bei der
Identifikation die maximal mogliche Aufmagnetisierungszeit darstellt. Die gesamte Messdauer (Aufmagnetisierung
und Messeinschwingzeit und Messzeit) ist dann immer gréRer als p0346.

r0623 Rs-ldentifikation Standerwiderstand nach Wiedereinschalten / Rs-Id Rs n Einsch

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- [Ohm] - [Ohm] - [Ohm]

Anzeige des durch die Rs-Identifikation ermittelten Standerwiderstands nach dem Wiedereinschalten.
Nicht sichtbar bei Applikationsklasse: "Standard Drive Control" (SDC, p0096 = 1)
Siehe auch: p0621, p0622

p0625[0...n]

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Motor Umgebungstemperatur wahrend der Inbetriebnahme / Mot T_Umgebung

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1,2 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8017, 8018
Min Max Werkseinstellung

-40 [°C] 80 [°C] 20 [°C]

Festlegung der Umgebungstemperatur des Motors zur Berechnung des Motortemperaturmodells.
Siehe auch: p0350, p0354

Hinweis: Die Parameter flr Stander- und Lauferwiderstand (p0350, p0354) beziehen sich auf diese Temperatur.
Wird fur permanenterregte Synchronmotoren das thermische 12t-Motormodell aktiviert (siehe p0611), so geht p0625
in die Modellrechnung ein, wenn kein Temperatursensor vorhanden ist (siche p0601).

p0626[0...n] Motor Ubertemperatur Stindereisen / Mot T_Uber Eisen

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Achtung:

Hinweis:

134

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: p0340 = 1,2 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 21_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8018

Min Max Werkseinstellung

10 [K] 200 [K] 50 [K]

Festlegung der Nenn-Ubertemperatur des Standereisens bezogen auf die Umgebungstemperatur im
Motortemperaturmodell 2 (p0612.1 = 1).

Bei Motoren der Reihe 1LA7 (p0300) wird der Parameter in Abhangigkeit von p0307 und p0311 vorbelegt.
Siehe auch: p0625

Bei Auswahl eines Standard-Asynchronlistenmotors (p0300 > 100, p0301 > 10000) wird dieser Parameter
automatisch vorbelegt und ist schreibgeschiitzt. Zum Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300
zu beachten.

Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).
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p0627[0...n]

Beschreibung:

Abhiéngigkeit:

Achtung:

Hinweis:

Motor Ubertemperatur Standerwicklung / Mot T_Uber Stiander

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: p0340 = 1,2 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 21_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8017, 8018
Min Max Werkseinstellung

15 [K] 200 [K] 80 [K]

Festlegung der Nenn-Ubertemperatur der Standerwicklung bezogen auf die Umgebungstemperatur.

- Motortemperaturmodell 1 (12t, p0612.0 = 1):

Bei Firmware-Version < 4.7 SP6 oder p0612.8 = 0 gilt:

Fir die Bemessungstemperatur ist p0605 von Bedeutung.

Ab Firmware-Version 4.7 SP6 und p0612.8 = 1 gilt:

Ubertemperatur im Nennpunkt.

- Motortemperaturmodell 2 (p0612.1 = 1):

Ubertemperatur im Nennpunkt.

Bei Motoren der Reihe 1LA7 (p0300) wird der Parameter in Abhangigkeit von p0307 und p0311 vorbelegt.

Siehe auch: p0625

Bei Auswahl eines Standard-Asynchronlistenmotors (p0300 > 100, p0301 > 10000) wird dieser Parameter
automatisch vorbelegt und ist schreibgeschutzt. Zum Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300
zu beachten.

Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).

Das Signal ist nicht als ProzessgroRe geeignet und darf nur als Anzeigegrofie verwendet werden.

p0628[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Motor Ubertemperatur Laufer / Mot T_Uber Laufer

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: p0340 = 1,2 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 21_2 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8018

Min Max Werkseinstellung

20 [K] 200 [K] 100 [K]

Festlegung der Nenn-Ubertemperatur des Kéfiglaufers bezogen auf die Umgebungstemperatur im
Motortemperaturmodell 2 (p0612.1 = 1).

Bei Motoren der Reihe 1LA7 (p0300) wird der Parameter in Abhangigkeit von p0307 und p0311 vorbelegt.
Siehe auch: p0625

Achtung: Bei Auswahl eines Standard-Asynchronlistenmotors (p0300 > 100, p0301 > 10000) wird dieser Parameter
automatisch vorbelegt und ist schreibgeschiitzt. Zum Aufheben des Schreibschutzes sind die Informationen in p0300
zu beachten.

Hinweis: Der Parameter wird bei Verlassen der Schnellinbetriebnahme mit p3900 > 0 zurlickgesetzt, wenn kein Listenmotor
eingestellt ist (p0300).

r0630[0...n] Mot_temp_mod Umgebungstemperatur / Mod T_Umgebung

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2006 Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8018

Min Max Werkseinstellung

-[°Cl -[°Cl -[°Cl

Anzeige der Umgebungstemperatur des Motortemperaturmodells (Modell 2 und 3).
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r0631[0...n]

Beschreibung:
Hinweis:

Mot_temp_mod Standereisentemperatur / Mod T_Stander
Zugriffsstufe: 4
Anderbar: -

Einheitengruppe: 21_1

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: p2006 Dyn. Index: MDS
Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8018
Min Max Werkseinstellung
-[°C] -[°C] -[°C]

Anzeige der Standereisentemperatur des Motortemperaturmodells (Modell 2 und 3).

Beim Motortemperaturmodell 1 (p0612.0 = 1) ist dieser Parameter nicht guiltig.

r0632[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Mot_temp_mod Standerwicklungstemperatur / Mod T_Wicklung

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2006 Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8017, 8018
Min Max Werkseinstellung

-[°C] -[°C] -[°Cl

Anzeige der Standerwicklungstemperatur des Motortemperaturmodells.
Siehe auch: F07011, A07012, A07910

r0633[0...n]

Beschreibung:
Hinweis:

Mot_temp_mod Rotortemperatur / Mod Rotortemp

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2006 Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: 21_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 8018
Min Max Werkseinstellung
-[°C] -[°C] -[°C]

Anzeige der Rotortemperatur des Motortemperaturmodells (Modell 2 und 3).
Beim Motortemperaturmodell 1 (p0612.0 = 1) ist dieser Parameter nicht giiltig.

p0634[0...n]

Beschreibung:

Q-Fluss Flusskonstante ungesittigt / PSIQ KPSI UNSAT
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [Vseff] 100.000 [Vseff] 0.000 [Vseff]

Die nichtlineare und kreuzverkoppelte Querflussfunktion wird mittels 4 Koeffizienten beschrieben.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS

Funktionsplan: -

Normierung: -

Dieser Parameter gewichtet den ungesattigten Anteil der Querflussfunktion.

p0635[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

136

Q-Fluss Querstromkonstante ungesattigt / PSIQ KIQ UNSAT
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: C(3), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.00 [Aeff] 10000.00 [Aeff] 0.00 [Aeff]

Die nichtlineare und kreuzverkoppelte Querflussfunktion wird mittels 4 Koeffizienten beschrieben.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: MDS

Funktionsplan: -

Normierung: -

Dieser Parameter beschreibt die Abhangigkeit des ungesattigten Anteils vom Querstrom.
Siehe auch: p0634
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p0636[0...n]

Beschreibung:

Abhiéngigkeit:

Q-Fluss Langsstromkonstante ungesattigt / PSIQ KID UNSAT

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.00 [Aeff] 10000.00 [Aeff] 0.00 [Aeff]

Die nichtlineare und kreuzverkoppelte Querflussfunktion wird mittels 4 Koeffizienten beschrieben.
Dieser Parameter beschreibt die Abhangigkeit des ungesattigten Anteils vom Langsstrom.
Siehe auch: p0634

p0637[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Q-Fluss Flussgradient gesattigt / PSIQ Grad SAT

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(3), U, T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0.00 [mH] 10000.00 [mH] 0.00 [mH]

Die nichtlineare und kreuzverkoppelte Querflussfunktion wird mittels 4 Koeffizienten beschrieben.
Dieser Parameter beschreibt den Gradienten des geséttigten Anteils Gber dem Querstrom.
Siehe auch: p0634, p0635, p0636

p0640[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Stromgrenze / Stromgrenze

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: C(1,3), U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6640

Min Max Werkseinstellung

0.00 [Aeff] 10000.00 [Aeff] 0.00 [Aeff]

Einstellung der Stromgrenze.
Siehe auch: r0209, p0323

Hinweis: Da der Parameter Bestandteil der Schnellinbetriebnahme ist (p0010 = 1), wird er bei Anderung von p0305 passend
vorbelegt. Die Stromgrenze p0640 wird auf r0209 begrenzt.
Die resultierende Stromgrenze wird in r0067 angezeigt. r0067 wird gegebenenfalls noch durch das thermische
Modell des Leistungsteils reduziert.
Die zur Stromgrenze passenden Drehmoment- und Leistungsgrenzen (p1520, p1521, p1530, p1531) werden
automatisch beim Verlassen der Schnellinbetriebnahme tber p3900 > 0 oder mit Hilfe der automatischen
Parametrierung tiber p0340 = 3, 5 berechnet.
p0640 wird auf 4.0 x p0305 begrenzt.
p0640 wird bei der automatischen Selbstinbetriebnahme vorbelegt (z. B. auf 1.5 x p0305, mit p0305 = r0207[1]).
p0640 ist bei der Inbetriebnahme einzugeben. Deshalb wird p0640 nicht durch die automatische Parametrierung
beim Verlassen der Schnellinbetriebnahme (p3900 > 0) berechnet.

p0641[0...n] Cl: Stromgrenze variabel / Stromgrenze var

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: PERCENT Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6640

Min Max Werkseinstellung

- - 1

Einstellung der Signalquelle fir die variable Stromgrenze.
Der Wert ist bezogen auf p0640.
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p0650[0...n] Motor Betriebsstunden aktuell / Mot t_Betr akt
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 [h] 4294967295 [h] 01[h]

Beschreibung: Anzeige der Betriebsstunden fur den entsprechenden Motor.

Der Betriebsstundenzahler wird bei Impulsfreigabe fortgesetzt. Bei Wegnahme der Impulsfreigabe wird der Zahler
angehalten und der Wert gespeichert.

Abhangigkeit: Siehe auch: p0651
Siehe auch: A01590
Hinweis: Bei p0651 = 0 ist der Betriebsstundenzahler ausgeschaltet.

Der Betriebsstundenzahler in p0650 kann nur auf 0 zurlickgesetzt werden.
Der Betriebsstundenzahler 1auft nur beim Antriebsdatensatz 0 und 1 (Drive Data Set, DDS).

p0651[0...n] Motor Betriebsstunden Wartungsintervall / Mot t_Betr Wartung
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0[h] 150000 [h] 0[h]

Beschreibung: Einstellung des Wartungsintervalles in Stunden fiir den entsprechenden Motor.
Nach Erreichen der hier eingestellten Betriebsstunden wird eine entsprechende Stérung ausgegeben.

Abhéangigkeit: Siehe auch: p0650
Siehe auch: A01590

Hinweis: Bei p0651 = 0 ist der Betriebsstundenzahler ausgeschaltet.

Mit p0651 = 0 setzen wird automatisch auch p0650 = 0 gesetzt.

Der Betriebsstundenzahler 1auft nur beim Antriebsdatensatz 0 und 1 (Drive Data Set, DDS).
Wenn der Temperaturwachter nicht vorhanden ist, dann auf Festwert verschalten.

Zu Index 3:

Bei verschaltetem Binektoreingang wird die Vorladung unabhangig von der GroRe der Vorladeschwelle
eingeschaltet.

r0720[0...4] CU Eingédnge und Ausgéange Anzahl / CU I/O Anzahl
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2119
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung: Anzeige der Anzahl der Eingange und Ausgéange.

Index: [0] = Anzahl Digitaleingange

[1] = Anzahl Digitalausgange
[2] = Anzahl Digitaleingénge/-ausgange bidirektional
[3] = Anzahl Analogeingange
[4] = Anzahl Analogausgange
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r0721

Beschreibung:

CU Digitaleingdnge Klemmenistwert / CU DI Klemmenistw

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Min

Anzeige des Istwerts an den Digitaleingangen.

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: -

Funktionsplan: 2201, 2221, 2222,
2230, 2231

Werkseinstellung

Damit kann vor dem Umschalten von Simulationsbetrieb (p0795.x = 1) auf Klemmenbetrieb (p0795.x = 0) das
tatsachliche Eingangssignal an der Klemme DI x oder DI/DO x Uberpriift werden.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 DIO(KL5) High Low -
01 DI 1 (KI. 6, 64) High Low -
02 DI2(KI7) High Low -
03 DI 3 (KL 8, 65) High Low -
04 DI 4 (KI 16) High Low -
05 DI5(KI 17, 66) High Low -
06 DI 6 (KL 67) High Low -
11 DI 11 (KI. 3,4) Al 0 High Low -
12 DI 12 (KI. 10, 11) Al 1 High Low -
16 DI 16 (KI. 41) High Low -
17 DI 17 (KI. 42) High Low -
18 DI 18 (KI. 43) High Low -
19 DI 19 (KI. 44) High Low -
24  DI/DO 24 (KI. 51) High Low -
25 DI/DO 25 (KI. 52) High Low -
26  DI/DO 26 (KI. 53) High Low -
27  DI/DO 27 (KI. 54) High Low -

Hinweis: Wenn ein DI/DO als Ausgang parametriert ist (p0728.x = 1), so wird r0721.x = 0 angezeigt.
DI: Digital Input (Digitaleingang)
DI/DO: Bidirectional Digital Input/Output (Digitaleingang/-ausgang bidirektional)

r0722.0...27 CO/BO: CU Digitaleingdnge Status / CU DI Status

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 1
Anderbar: -
Einheitengruppe: -

Min

Anzeige des Status der Digitaleingange.

Bit
00
01
02
03
04
05
06
11
12
16
17
18
19
24
25
26
27

Signalname

DI 0 (KI. 5)

DI 1 (KI. 6, 64)

DI 2 (KI. 7)

DI 3 (KI. 8, 65)

DI 4 (KI. 16)

DI 5 (KI. 17, 66)

DI 6 (KI. 67)

DI 11 (KI. 3, 4) Al O
DI 12 (KI. 10, 11) Al 1
DI 16 (KI. 41)

DI 17 (KI. 42)

DI 18 (KI. 43)

DI 19 (KI. 44)
DI/DO 24 (KI. 51)
DI/DO 25 (KI. 52)
DI/DO 26 (KI. 53)
DI/DO 27 (KI. 54)

Siehe auch: r0723
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Normierung: -

Einheitenwahl: -

1-Signal
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: -

Funktionsplan: 2201, 2221, 2222,
2230, 2231, 2810

Werkseinstellung

0-Signal
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
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Achtung: Zur Klemmenbezeichnung:

Die erste Bezeichnung gilt fir CU320, die zweite fur CU310.
Hinweis: DI: Digital Input (Digitaleingang)

DI/DO: Bidirectional Digital Input/Output (Digitaleingang/-ausgang bidirektional)
r0723.0...27 CO/BO: CU Digitaleingéange Status invertiert / CU DI Status inv

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: - Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Anzeige des invertierten Status der Digitaleingange.

Bit Signalname

00 DIO(KIL5)

01 DI 1 (KI. 6, 64)

02 DI2(KIL7)

03 DI 3 (KI 8, 65)

04 DI 4 (KI. 16)

05 DI5(KI 17, 66)

06 DI6 (Kl 67)

11 DI 11 (KI. 3, 4) Al O
12 DI 12 (K. 10, 11) Al 1
16 DI 16 (K. 41)

17 DI 17 (K. 42)

18 DI 18 (KI. 43)

19 DI 19 (KI. 44)

24  DI/DO 24 (KI. 51)
25 DI/DO 25 (KI. 52)
26  DI/DO 26 (KI. 53)
27  DI/DO 27 (KI. 54)

Siehe auch: r0722

1-Signal
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: -

Funktionsplan: 2201, 2221, 2222,
2230, 2231

Werkseinstellung

0-Signal FP
Low -
Low -
Low -
Low -
Low -
Low -
Low -
Low -
Low -
Low -
Low -
Low -
Low -
Low -
Low -
Low -
Low -

Achtung: Zur Klemmenbezeichnung:

Die erste Bezeichnung gilt fir CU320, die zweite fir CU310.
Hinweis: DI: Digital Input (Digitaleingang)

DI/DO: Bidirectional Digital Input/Output (Digitaleingang/-ausgang bidirektional)
p0724 CU Digitaleingéange Entprellzeit / CU DI t_Entpr

Beschreibung:
Hinweis:
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Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0.000 [ms] 20.000 [ms]

Einstellung der Entprellzeit fir die Digitaleingange.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung

4.000 [ms]

Die Digitaleingdnge werden zyklisch alle 2 ms eingelesen (DI 11, DI 12 alle 4 ms).

Zum Entprellen wird die eingestellte Entprellzeit in ganzzahlige Entprelltakte Tp (Tp = p0724 / 2 ms) umgerechnet.

DI: Digital Input (Digitaleingang)
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p0728

Beschreibung:

CU Eingang oder Ausgang einstellen / CU DI oder DO

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2230, 2231
Min Max Werkseinstellung

0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000
0000 bin

Einstellung der bidirektionalen Digitaleingédnge/-ausgéange als Eingang oder Ausgang.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
24 DI/DO 24 (KI. 51) Ausgang Eingang -
25 DI/DO 25 (KI. 52) Ausgang Eingang -
26  DI/DO 26 (KI. 53) Ausgang Eingang -
27  DI/DO 27 (KI. 54) Ausgang Eingang -

Hinweis: DI/DO: Bidirectional Digital Input/Output (Digitaleingang/-ausgang bidirektional)

r0729 CU Digitalausgidnge Zugriffshoheit / CU DO Zugr_hoheit

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2030, 2031
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Zugriffshoheit auf die Digitalausgange.

Bit = 1:

Die Zugriffshoheit auf den Digitalausgang hat die Steuerung tiber PROFIBUS oder direkten Zugriff.

Bit = 0:

Die Zugriffshoheit auf den Digitalausgang hat der Antrieb oder der Digitaleingang/-ausgang ist nicht als
Digitalausgang eingestellt bzw. ist nicht vorhanden.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 DO 0 (NO:KI 19/NC:KI. 18) High Low -
01 DO 1(NO:KI 21) High Low -
02 DO 2 (NO:KI. 24/NC: KI. 23) High Low -
24  DI/DO 24 (K. 51) High Low -
25 DI/DO 25 (KI. 52) High Low -
26  DI/DO 26 (KI. 53) High Low -
27  DI/DO 27 (Kl. 54) High Low -

Siehe auch: p0728, p0738, p0739, p0740, p0741, r0747, p0748

Hinweis: Der DI/DO muss als Ausgang geschaltet sein (p0728).
DI/DO: Bidirectional Digital Input/Output (Digitaleingang/-ausgang bidirektional)
p0730 Bl: CU Signalquelle fiir Klemme DO0/CUS_qDOO0

Beschreibung:

Empfehlung:

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2119, 2030, 2130
Min Max Werkseinstellung

- - 52.3

Einstellung der Signalquelle fir die Klemme DO 0 (NO: KI. 19 / NC: KI. 18).
r0052.0 Einschaltbereit

r0052.1 Betriebsbereit

r0052.2 Betrieb freigegeben

r0052.3 Stérung wirksam

r0052.4 Austrudeln aktiv (AUS2)

r0052.5 Schnellhalt aktiv (AUS3)

r0052.6 Einschaltsperre aktiv

r0052.7 Warnung wirksam

Datentyp: U32 / Binary

Normierung: - Dyn. Index: -
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r0052.9 Fihrung gefordert

r0052.14 Motor dreht vorwarts

r0053.0 Gleichstrombremsung aktiv

r0053.1 n_Act > p2167 (n_Aus)

r0053.2 n_Act <= p1080 (n_Min)

r0053.3 I_Act > p2170

r0053.4 n_Act > p2155

r0053.5 n_Act <= p2155

r0053.6 n_Act >= n_Set

r0053.10 Technologieregler Ausgang an unterer Grenze
r0053.11 Technologieregler Ausgang an oberer Grenze

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.
Hinweis: DO: Digital Output (Digitalausgang)

KI: Klemme

Relais-Ausgang: NO = normally open (SchlieRer), NC = normally closed (Offner)
p0731 Bl: CU Signalquelle fir Klemme DO1/CUS_q DO 1

Beschreibung:
Empfehlung:

Achtung:
Hinweis:
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Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

Einstellung der Signalquelle fir die Klemme DO 1 (NO: KI. 21).

r0052.0 Einschaltbereit

r0052.1 Betriebsbereit

r0052.2 Betrieb freigegeben

r0052.3 Stérung wirksam

r0052.4 Austrudeln aktiv (AUS2)

r0052.5 Schnellhalt aktiv (AUS3)

r0052.6 Einschaltsperre aktiv

r0052.7 Warnung wirksam

r0052.9 Fuhrung gefordert

r0052.14 Motor dreht vorwarts

r0053.0 Gleichstrombremsung aktiv

r0053.1 n_Act > p2167 (n_Aus)

r0053.2 n_Act <= p1080 (n_Min)

r0053.3 I_Act > p2170

r0053.4 n_Act > p2155

r0053.5 n_Act <= p2155

r0053.6 n_Act >= n_Set

r0053.10 Technologieregler Ausgang an unterer Grenze
r0053.11 Technologieregler Ausgang an oberer Grenze

Datentyp: U32 / Binary

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 2119, 2030, 2130
Werkseinstellung

52.7

Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

DO: Digital Output (Digitalausgang)
Kl: Klemme

Relais-Ausgang: NO = normally open (SchlieRer), NC = normally closed (Offner)
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p0732 Bl: CU Signalquelle fiir Klemme DO 2/CU S_q DO 2
Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2119, 2030, 2130
Min Max Werkseinstellung
- - 52.2

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fir die Klemme DO 2 (NO: KI. 24 / NC: KI. 23).
Empfehlung: r0052.0 Einschaltbereit

r0052.1 Betriebsbereit

r0052.2 Betrieb freigegeben

r0052.3 Stérung wirksam

r0052.4 Austrudeln aktiv (AUS2)

r0052.5 Schnellhalt aktiv (AUS3)

r0052.6 Einschaltsperre aktiv

r0052.7 Warnung wirksam

r0052.9 Fihrung gefordert

r0052.14 Motor dreht vorwarts

r0053.0 Gleichstrombremsung aktiv

r0053.1 n_Act > p2167 (n_Aus)

r0053.2 n_Act <= p1080 (n_Min)

r0053.3 I_Act > p2170

r0053.4 n_Act > p2155

r0053.5 n_Act <= p2155

r0053.6 n_Act >= n_Set

r0053.10 Technologieregler Ausgang an unterer Grenze

r0053.11 Technologieregler Ausgang an oberer Grenze
Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.
Hinweis: DO: Digital Output (Digitalausgang)

Kl: Klemme

Relais-Ausgang: NO = normally open (SchlieRer), NC = normally closed (Offner)

p0738 Bl: CU Signalquelle fiir Klemme DI/DO 24 / CU S_q DI/DO 24
Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2201, 2230
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fur die Klemme DI/DO 24.

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.

Hinweis: Voraussetzung: Der DI/DO muss als Ausgang eingestellt sein (p0728.24 = 1).

DI/DO: Bidirectional Digital Input/Output (Digitaleingang/-ausgang bidirektional)

p0739 Bl: CU Signalquelle fiir Klemme DI/DO 25/ CU S_q DI/DO 25
Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2230
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fur die Klemme DI/DO 25.

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.

Hinweis: Voraussetzung: Der DI/DO muss als Ausgang eingestellt sein (p0728.25 = 1).

DI/DO: Bidirectional Digital Input/Output (Digitaleingang/-ausgang bidirektional)
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p0740 Bl: CU Signalquelle fiir Klemme DI/DO 26 / CU S_q DI/DO 26
Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2231
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fir die Klemme DI/DO 26.

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

Hinweis: Voraussetzung: Der DI/DO muss als Ausgang eingestellt sein (p0728.26 = 1).

DI/DO: Bidirectional Digital Input/Output (Digitaleingang/-ausgang bidirektional)

p0741 BI: CU Signalquelle fiir Klemme DI/DO 27 / CU S_q DI/DO 27
Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2201, 2231
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fir die Klemme DI/DO 27.

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.

Hinweis: Voraussetzung: Der DI/DO muss als Ausgang eingestellt sein (p0728.27 = 1).

DI/DO: Bidirectional Digital Input/Output (Digitaleingang/-ausgang bidirektional)

r0747 CU Digitalausgange Status / CU DO Status
Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2130, 2131, 2132,
2133
Min Max Werkseinstellung
Beschreibung: Anzeige des Status der Digitalausgange.
Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 DO 0 (NO:KI 19/NC:KI. 18) High Low -
01 DO 1(NO:KI. 21) High Low -
02 DO 2 (NO:KI. 24/ NC: KI. 23) High Low -
24  DI/DO 24 (K. 51) High Low -
25 DI/DO 25 (KI. 52) High Low -
26  DI/DO 26 (KI. 53) High Low -
27  DI/DO 27 (Kl. 54) High Low -
Achtung: Zur Klemmenbezeichnung:
Die erste Bezeichnung gilt fir CU320, die zweite fir CU310.
Hinweis: Die Invertierung tber p0748 ist berlcksichtigt.

DI/DO: Bidirectional Digital Input/Output (Digitaleingang/-ausgang bidirektional)

p0748 CU Digitalausgange invertieren / CU DO inv
Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
- - 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000
0000 bin
Beschreibung: Einstellung zur Invertierung der Signale an den Digitalausgangen.
Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 DO 0 (NO:KI 19/NC:KI. 18) High Low -
01 DO 1 (NO: KI. 21) High Low -
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02 DO 2 (NO: K. 24 / NC: KI. 23)
24 DI/DO 24 (KI. 51)
25  DI/DO 25 (K. 52)
26  DI/DO 26 (K. 53)
27  DI/DO 27 (K. 54)

High
High
High
High
High

2.2 Liste der Parameter

Low
Low
Low
Low
Low

Achtung: Wenn bei SINAMICS Integrated das Telegramm 39x Uber p0922 eingestellt ist, hat die Invertierung des Ausgangs
keine Wirkung!

Hinweis: DI/DO: Bidirectional Digital Input/Output (Digitaleingang/-ausgang bidirektional)

r0751.0...9 BO: CU Analogeingédnge Zustandswort / CU Al Zustandswort

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: - Normierung:

Einheitengruppe: -
Min Max

Anzeige und Binektorausgang fiir den Status der Analogeingange.

Einheitenwahl: -

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 2251
Werkseinstellung

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Analogeingang AlO Drahtbruch Ja Nein -
01 Analogeingang Al1 Drahtbruch Ja Nein -
08  Analogeingang AIO Kein Drahtbruch Ja Nein -
09  Analogeingang Al1 Kein Drahtbruch Ja Nein -

Hinweis: Al: Analog Input (Analogeingang)

r0752[0...1] CO: CU Analogeingédnge Eingangsspannung/-strom aktuell / CU Al U/I_Eing akt

Beschreibung:

Index:

Abhiéngigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: - Normierung:

Einheitengruppe: -
Min Max

p0514

Einheitenwahl: -

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9566, 9568, 9576

Werkseinstellung

Anzeige der aktuellen Eingangsspannung in V bei Einstellung als Spannungseingang.

Anzeige des aktuellen Eingangsstroms in mA bei Einstellung als Stromeingang und eingeschaltetem

Biirdenwiderstand.
[0] = AIO (KI 3/4)
[1]1 = Al1 (KI 10/11)

Der Typ des Analogeingangs Alx (Spannungs- oder Stromeingang) wird Uber p0756 eingestellt.

Siehe auch: p0756

Hinweis: Al: Analog Input (Analogeingang)
KI: Klemme
p0753[0...1] CU Analogeingédnge Glattungszeitkonstante / CU Al T_Glattung

Beschreibung:

Index:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung:

Einheitengruppe: -
Min Max
0.0 [ms] 1000.0 [ms]

Einstellung der Glattungszeitkonstante des Tiefpassfilters 1. Ordnung fir die Analogeingange.

[0] = AIO (KI 3/4)

[1]1=Al1 (KI 10/11)

Al: Analog Input (Analogeingang)
Kl: Klemme

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
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Einheitenwahl: -

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9566, 9568, 9576

Werkseinstellung

0.0 [ms]
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r0755[0...1]

Beschreibung:

Index:

Hinweis:

CO: CU Analogeingédnge Aktueller Wert in Prozent / CU Al Wert in %

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Min
- [%]

Normierung: PERCENT
Einheitenwahl: -

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9566, 9568, 9576
Werkseinstellung

- [%]

Anzeige des aktuellen bezogenen Eingangswerts der Analogeingange.
Die Signale werden beim Weiterverschalten auf die BezugsgroRe p200x und p205x bezogen.

[0] = AIO (KI 3/4)

[1] = Al1 (KI 10/11)
Al: Analog Input (Analogeingang)

Kl: Klemme

p0756[0...1]

Beschreibung:

Wert:

Index:

Abhangigkeit:
Warnung:

Hinweis:

146

CU Analogeingédnge Typ / CU Al Typ

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Min
0

Einstellung des Typs der Analogeingange.

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Datentyp: Integer16

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9566, 9568, 9576
Werkseinstellung

(014

(114

p0756[0...1] = 0, 1, 4 entspricht einem Spannungseingang (r0752, p0757, p0759 werden in V angezeigt).
p0756[0...1] = 2, 3 entspricht einem Stromeingang (r0752, p0757, p0759 werden in mA angezeigt).

Zusatzlich muss der zugehorige DIP-Schalter eingestellt werden.

Beim Spannungseingang muss der DIP-Schalter Al0/1 auf Stellung "U" eingestellt werden.

Beim Stromeingang muss der DIP-Schalter Al0/1 oder Al2 auf Stellung
Spannungseingang unipolar (0 V ... +10 V)

Spannungseingang unipolar tberwacht (+2 V ... +10 V)
Stromeingang unipolar (0 mA ... +20 mA)

Stromeingang unipolar Gberwacht (+4 mA ... +20 mA)

: Spannungseingang bipolar (-10 V ... +10 V)

PoONM=2O

[0] = AIO (KI 3/4)

[1] = Al1 (KI 10/11)
Siehe auch: A03520

eingestellt werden.

Die maximale Spannungsdifferenz zwischen den analogen Eingangsklemmen Al+, Al- und der Masse darf 35 V nicht

Uberschreiten.

Beim Betrieb mit eingeschaltetem Birdenwiderstand (DIP-Schalter in Stellung "I") darf die Spannung zwischen den
Differenzeingangen Al+ und Al- 10 V oder der eingepragte Strom 80 mA nicht iberschreiten, da sonst der Eingang

beschadigt wird.

Beim Andern von p0756 werden die Parameter der Normierungskennlinie (p0757, p0758, p0759, p0760) mit

folgenden Vorbelegungswerten lberschrieben:

Bei p0756 = 0, 4 wird p0757 = 0.0 V, p0758 = 0.0 %, p0759 = 10.0 V und p0760 = 100.0 % gesetzt.
Bei p0756 = 1 wird p0757 = 2.0 V, p0758 = 0.0 %, p0759 = 10.0 V und p0760 = 100.0 % gesetzt.
Bei p0756 = 2 wird p0757 = 0.0 mA, p0758 = 0.0 %, p0759 = 20.0 mA und p0760 = 100.0 % gesetzt.
Bei p0756 = 3 wird p0757 = 4.0 mA, p0758 = 0.0 %, p0759 = 20.0 mA und p0760 = 100.0 % gesetzt.
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p0757[0...1]

Beschreibung:

Index:

Hinweis:

CU Analogeingédnge Kennlinie Wert x1 / CU Al Kennl x1

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Min
-50.000

Einstellung der Normierungskennlinie fiir die Analogeingange.

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

160.000

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9566, 9568, 9576

Werkseinstellung
0.000

Die Normierungskennlinie fiir die Analogeingange wird durch 2 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die x-Koordinate (V, mA) des 1. Wertepaares der Kennlinie vor.

[0] = AIO (KI 3/4)

[1]=Al1 (KI 10/11)
Die Parameter fir die Kennlinie wirken nicht begrenzend.

p0758[0...1]

Beschreibung:

Index:

Hinweis:

CU Analogeingdnge Kennlinie Wert y1 / CU Al Kennl y1

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Min
-1000.00 [%)]

Einstellung der Normierungskennlinie fiir die Analogeingange.

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

1000.00 [%]

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9566, 9568, 9576

Werkseinstellung
0.00 [%]

Die Normierungskennlinie fur die Analogeingéange wird durch 2 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die y-Koordinate (Prozentwert) des 1. Wertepaares der Kennlinie vor.

[0] = AIO (KI 3/4)

[11=Al1 (KI 10/11)
Die Parameter fiir die Kennlinie wirken nicht begrenzend.

p0759[0...1]

Beschreibung:

Index:

Hinweis:

CU Analogeingédnge Kennlinie Wert x2 / CU Al Kennl x2

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Min
-50.000

Einstellung der Normierungskennlinie fiir die Analogeingange.

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

160.000

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9566, 9568, 9576

Werkseinstellung
10.000

Die Normierungskennlinie fir die Analogeingange wird durch 2 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die x-Koordinate (V, mA) des 2. Wertepaares der Kennlinie vor.

[0] = AIO (KI 3/4)

[1]=Al1 (KI 10/11)
Die Parameter fiir die Kennlinie wirken nicht begrenzend.

p0760[0...1]

Beschreibung:

Index:

Hinweis:

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
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CU Analogeingédnge Kennlinie Wert y2 / CU Al Kennl y2

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Min
-1000.00 [%)]

Einstellung der Normierungskennlinie fiir die Analogeingange.

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

1000.00 [%]

Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 9566, 9568, 9576

Werkseinstellung
100.00 [%]

Die Normierungskennlinie fur die Analogeingéange wird durch 2 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die y-Koordinate (Prozentwert) des 2. Wertepaares der Kennlinie vor.

[0] = AIO (KI 3/4)

[11=Al1 (KI 10/11)
Die Parameter fiir die Kennlinie wirken nicht begrenzend.
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p0761[0...1]

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

Hinweis:

CU Analogeingédnge Drahtbruchiiberwachung Ansprechschwelle / CU Drahtbr Schw

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Min
0.00

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

20.00

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9566, 9568
Werkseinstellung

2.00

Einstellung der Ansprechschwelle flr die Drahtbruchiiberwachung der Analogeingange.

Die Einheit des Parameterwertes ist abhangig vom eingestellten Typ des Analogeingangs.

[0] = AIO (KI 3/4)

[1] = Al (KI 10/11)

Die Drahtbruchiberwachung ist bei folgendem Typ des Analogeingangs aktiv:
p0756[0...1] = 1 (Spannungseingang unipolar iiberwacht (+2 V ... +10 V)), Einheit [V]
p0756[0...1] = 3 (Stromeingang unipolar iberwacht (+4 mA ... +20 mA)), Einheit [mA]

Siehe auch: p0756
Al: Analog Input (Analogeingang)
Bei p0761 = 0 erfolgt keine Uberwachung auf Drahtbruch.

p0762[0...1]

Beschreibung:
Index:

Hinweis:

CU Analogeingdnge Drahtbruchiiberwachung Verzégerungszeit / CU Drahtbr t_Ver

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Min
0 [ms]

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

1000 [ms]

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9566, 9568
Werkseinstellung

100 [ms]

Einstellung der Verzégerungszeit fiir die Drahtbruchiiberwachung der Analogeingange.

[0] = AIO (KI 3/4)

[1] = Al1 (KI 10/11)
Al: Analog Input (Analogeingang)

p0764[0...1]

Beschreibung:

Index:

Hinweis:
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CU Analogeingédnge Totzone / CU Al Totzone

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Min
0.000

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

20.000

Bestimmt die Breite der Totzone am Analogeingang.
Analogeingangstyp unipolar (z. B. 0 ... +10 V):

Die Totzone beginnt mit dem Kennlinienwert x1/y1 (p0757/p0758).

Analogeingangstyp bipolar (z. B. -10 V ... +10 V):
Die Totzone befindet sich in der symmetrischen Mitte zwischen dem Kennlinienwert x1/y1 (p0757/p0758) und x2/y2

(p0759/p0760). Der eingestellte Wert verdoppelt die Totzone.

[0] = AIO (KI 3/4)

[1] = Al1 (KI 10/11)
Al: Analog Input (Analogeingang)

Kl: Klemme

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 2251
Werkseinstellung

0.000
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p0771[0...1]

Beschreibung:

Cl: CU Analogausgénge Signalquelle / CU AO S_q
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Funktionsplan: 2201, 2261
Min Max Werkseinstellung
- - [0] 21[0]

[112710]

Berechnet: -
Normierung: PERCENT
Einheitenwahl: -

Datentyp: U32 / FloatingPoint32
Dyn. Index: -

Einstellung der Signalquelle fir die Analogausgange.

Index: [0] = AOO (KI 12/13)
[1] = AO1 (KI 26/27)

Hinweis: AO: Analog Output (Analogausgang)
KI: Klemme

r0772[0...1] CU Analogausgidnge Ausgangswert aktuell bezogen / CU AO Ausg akt bez

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 9572

Min Max Werkseinstellung

- [%] - [%] - [%]

Anzeige des aktuellen bezogenen Ausgangswertes der Analogausgange.

Index: [0] = AOO (KI 12/13)
[1] = AO1 (KI 26/27)
Hinweis: AO: Analog Output (Analogausgang)
KI: Klemme
p0773[0...1] CU Analogausgénge Glattungszeitkonstante / CU AO T_Glattung

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Funktionsplan: 9572
Min Max Werkseinstellung
0.0 [ms] 1000.0 [ms] 0.0 [ms]

Einstellung der Glattungszeitkonstante des Tiefpassfilters 1. Ordnung fir die Analogausgange.

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: -

Index: [0] = AOO (KI 12/13)
[1] = AO1 (KI 26/27)
Hinweis: AO: Analog Output (Analogausgang)
KI: Klemme
r0774[0...1] CU Analogausgidnge Ausgangsspannung/-strom aktuell / CU AO U/I_ausg

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2001 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 9572

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der aktuellen Ausgangsspannung bzw. Ausgangsstroms an den Analogausgéangen.

[0] = AOO (KI 12/13)
[1] = AO1 (Kl 26/27)

Siehe auch: p0776
AO: Analog Output (Analogausgang)
KI: Klemme
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p0775[0...1] CU Analogausgédnge Betragsbildung aktivieren / CU AO Betrag akt
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 9572
Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Beschreibung: Aktivierung der Betragsbildung fur die Analogausgange.

Wert: 0: Keine Betragsbildung
1: Betragsbildung eingeschaltet

Index: [0] = AOO (KI 12/13)
[1] = AO1 (KI 26/27)

Hinweis: AO: Analog Output (Analogausgang)
KlI: Klemme

p0776[0...1] CU Analogausginge Typ / CU AO Typ

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min

0

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

2

Einstellung des Typs der Analogausgange.

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9572
Werkseinstellung

0

p0776[x] = 1 entspricht einem Spannungsausgang (p0774, p0778, p0780 werden in V angezeigt).

p0776[x] = 0, 2 entspricht einem Stromausgang (p0774, p0778, p0780 werden in mA angezeigt).

Wert: 0: Stromausgang (0 mA ... +20 mA)
1: Spannungsausgang (0 V ... +10 V)
2: Stromausgang (+4 mA ... +20 mA)
Index: [0] = AOO (KI 12/13)
[1] = AO1 (KI 26/27)
Hinweis: Beim Andern von p0776 werden die Parameter der Normierungskennlinie (p0777, p0778, p0779, p0780) mit
folgenden Vorbelegungswerten uberschrieben:
Bei p0776 = 0 wird p0777 = 0.0 %, p0778 = 0.0 mA, p0779 = 100.0 % und p0780 = 20.0 mA gesetzt.
Bei p0776 = 1 wird p0777 = 0.0 %, p0778 = 0.0 V, p0779 = 100.0 % und p0780 = 10.0 V gesetzt.
Bei p0776 = 2 wird p0777 = 0.0 %, p0778 = 4.0 mA, p0779 = 100.0 % und p0780 = 20.0 mA gesetzt.
p0777[0...1] CU Analogausgédnge Kennlinie Wert x1 / CU AO Kennl x1

Beschreibung:

Index:
Abhangigkeit:

Achtung:
Hinweis:
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Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min

-1000.00 [%]

Einstellung der Normierungskennlinie fur die Analogausgange.

Berechnet: -
Normierung: -
Einheitenwahl: -
Max

1000.00 [%]

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9572
Werkseinstellung

0.00 [%]

Die Normierungskennlinie fir die Analogausgéange wird durch 2 Punkte definiert.
Dieser Parameter gibt die x-Koordinate (Prozentwert) des 1. Wertepaares der Kennlinie vor.

[0] = AOO (KI 12/13)
[1] = AO1 (Kl 26/27)

Siehe auch: p0776

Dieser Parameter wird beim Andern von p0776 (Analogausgénge Typ) automatisch Giberschrieben.

Die Parameter fur die Kennlinie wirken nicht begrenzend.
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p0778[0...1]

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

CU Analogausgédnge Kennlinie Wert y1 / CU AO Kennl y1
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

-20.000 [V] 20.000 [V]

Einstellung der Normierungskennlinie fur die Analogausgange.

Die Normierungskennlinie fir die Analogausgange wird durch 2 Punkte definiert.

Dieser Parameter gibt die y-Koordinate (Ausgangsspannung in V bzw. Ausgangsstrom in mA) des 1. Wertepaares
der Kennlinie vor.

[0] = AOO (KI 12/13)

[1] = AO1 (Kl 26/27)

Die Einheit dieses Parameters (V oder mA) hangt vom Typ des Analogausgangs ab.

Siehe auch: p0776

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9572
Werkseinstellung

0.000 [V]

Achtung: Dieser Parameter wird beim Andern von p0776 (Analogausgénge Typ) automatisch tiberschrieben.
Hinweis: Die Parameter fiir die Kennlinie wirken nicht begrenzend.
p0779[0...1] CU Analogausgédnge Kennlinie Wert x2 / CU AO Kennl x2

Beschreibung:

Index:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

-1000.00 [%)] 1000.00 [%]

Einstellung der Normierungskennlinie fiir die Analogausgange.

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9572
Werkseinstellung

100.00 [%]

Die Normierungskennlinie fur die Analogausgange wird durch 2 Punkte definiert.

Dieser Parameter gibt die x-Koordinate (Prozentwert) des 2. Wertepaares der Kennlinie vor.
[0] = AOO (KI 12/13)

[1] = AO1 (KI 26/27)

Siehe auch: p0776

Achtung: Dieser Parameter wird beim Andern von p0776 (Analogausgénge Typ) automatisch iiberschrieben.
Hinweis: Die Parameter fur die Kennlinie wirken nicht begrenzend.
p0780[0...1] CU Analogausgédnge Kennlinie Wert y2 / CU AO Kennl y2

Beschreibung:

Index:
Abhingigkeit:

Achtung:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

-20.000 [V] 20.000 [V]

Einstellung der Normierungskennlinie fur die Analogausgange.
Die Normierungskennlinie fir die Analogausgéange wird durch 2 Punkte definiert.

Dieser Parameter gibt die y-Koordinate (Ausgangsspannung in V bzw. Ausgangsstrom in mA) des 2. Wertepaares
der Kennlinie vor.

[0] = AOO (KI 12/13)

[1] = AO1 (KI 26/27)

Die Einheit dieses Parameters (V oder mA) hangt vom Typ des Analogausgangs ab.

Siehe auch: p0776

Dieser Parameter wird beim Andern von p0776 (Analogausgénge Typ) automatisch iiberschrieben.
Die Parameter fiir die Kennlinie wirken nicht begrenzend.

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9572
Werkseinstellung

20.000 [V]
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p0782[0...1]

Beschreibung:
Index:

Bl: CU Analogausgange Invertierung Signalquelle / CU AO Inv S_q

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -

Einstellung der Signalquelle zum Invertieren der Analogausgangssignale.

[0] = AOO (KI 12/13)
[1] = AO1 (Kl 26/27)

Berechnet: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -
Min Max

Datentyp: U32 / Binary
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9572
Werkseinstellung

0

Hinweis: AO: Analog Output (Analogausgang)
Kl: Klemme
r0785.0...1 BO: CU Analogausgidnge Zustandswort / CU AO ZSW

Beschreibung:
Bitfeld:

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -

Einheitengruppe: -

Anzeige des Status der Analogausgange.
Bit Signalname
00  AO 0 negativ
01 AO 1 negativ

Berechnet: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -
Min Max

1-Signal

Ja
Ja

Datentyp: Unsigned16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 9572
Werkseinstellung

0-Signal FP
Nein -
Nein -

Hinweis: AO: Analog Output (Analogausgang)
p0791[0...1] CO: Feldbus Analogausgénge / Feldbus AO
CU250S_V Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Beschreibung:
Index:

Abhangigkeit:

Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -

-200.000 [%]

Normierung: PERCENT
Einheitenwahl: -

Min Max

200.000 [%]

Dyn. Index: -
Funktionsplan: -
Werkseinstellung
0.000 [%]

Einstellung und Konnektorausgang fiir die Ansteuerung der Analogausgange uber Feldbus.

[0] = AOO (KI 12/13)
[1] = AO1 (KI 26/27)
Siehe auch: p0771

Hinweis: AO: Analog Output (Analogausgang)
Zur Ansteuerung der Analogausgange Uber Feldbus mussen folgende Verschaltungen vorgenommen werden:
- AO 0: p0771[0] mit p0791[0]
- AO 1: p0771[1] mit p0791[1]

p0795 CU Digitaleingdnge Simulationsmodus / CU DI Simulation

Beschreibung:
Bitfeld:
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Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -

Min Max

Berechnet: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Einstellung des Simulationsmodus fur die Digitaleingange.

Bit Signalname
00 DIO(KIL5)

01 DI 1 (KI. 6, 64)
02 DI2(KL7)

03 DI 3(KI 8, 65)

1-Signal

Simulation
Simulation
Simulation
Simulation

Datentyp: Unsigned32
Dyn. Index: -

Funktionsplan: 2020, 2030, 2031,
2100, 2119, 2120, 2130, 2131, 2132,
2133

Werkseinstellung

0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000
0000 bin

0-Signal FP
Klemmenansteuerung -
Klemmenansteuerung -
Klemmenansteuerung -
Klemmenansteuerung -
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Abhéangigkeit:

04  DI4 (KL 16)
05 DI5(KI 17, 66)
06 DI6 (Kl 67)

1

12

16 DI 16 (KI. 41)

17 DI17 (KI. 42)

18 DI 18 (KI. 43)

19 DI 19 (KI. 44)

24 DIDO 24 (KI. 51)
25  DI/DO 25 (K. 52)
26  DI/DO 26 (K. 53)
27  DIDO 27 (K. 54)

Der Sollwert fir die Eingangssignale wird Gber p0796 vorgegeben.

Siehe auch: p0796

Simulation
Simulation
Simulation
Simulation
Simulation
Simulation
Simulation
Simulation
Simulation
Simulation
Simulation
Simulation
Simulation

2.2 Liste der Parameter

Klemmenansteuerung
Klemmenansteuerung
Klemmenansteuerung
Klemmenansteuerung
Klemmenansteuerung
Klemmenansteuerung
Klemmenansteuerung
Klemmenansteuerung
Klemmenansteuerung
Klemmenansteuerung
Klemmenansteuerung
Klemmenansteuerung
Klemmenansteuerung

Achtung: Wird ein Digitaleingang als Signalquelle fiir die Funktion "STO" (Bl: p9620) verwendet, so ist die Anwahl des
Simulationsmodus nicht zulassig und wird abgewiesen.

Hinweis: Dieser Parameter wird bei der Datensicherung nicht gespeichert (p0971, p0977).
DI: Digital Input (Digitaleingang)
DI/DO: Bidirectional Digital Input/Output (Digitaleingang/-ausgang bidirektional)

p0796 CU Digitaleingdnge Simulationsmodus Sollwert / CU DI Simul Sollw

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhangigkeit:

Achtung:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -

Min

Normierung: -

Einheitenwahl: -

Datentyp: Unsigned32

Dyn. Index: -

Funktionsplan: 2201, 2221, 2222,

2230, 2231
Werkseinstellung

0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000

0000 bin

Einstellung des Sollwertes fir die Eingangssignale im Simulationsmodus der Digitaleingange.

Bit Signalname

00 DI O (KI 5)

01 DI1(KI 6, 64)

02 DI2(KIL7)

03 DI3(KI 8, 65)

04 DI4 (KI 16)

05 DI5(KI. 17, 66)

06 DI 6 (KL 67)

11 DI11(KI. 3,4)Al0
12 DI 12 (KI. 10, 11) Al 1
16 DI 16 (K. 41)

17 DI 17 (KI. 42)

18 DI 18 (KI. 43)

19 DI 19 (KI. 44)

24  DI/DO 24 (KI. 51)
25  DI/DO 25 (KI. 52)
26  DI/DO 26 (KI. 53)
27  DI/DO 27 (KI. 54)

Die Simulation eines Digitaleinganges wird tber p0795 angewahilt.

Siehe auch: p0795

Zur Klemmenbezeichnung:
Die erste Bezeichnung gilt fir CU320, die zweite fir CU310.
Dieser Parameter wird bei der Datensicherung nicht gespeichert (p0971, p0977).

DI: Digital Input (Digitaleingang)

1-Signal
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High
High

0-Signal
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low
Low

DI/DO: Bidirectional Digital Input/Output (Digitaleingang/-ausgang bidirektional)
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2.2 Liste der Parameter

p0797[0...1]

Beschreibung:
Wert:

Index:

Abhangigkeit:

CU Analogeingange Simulationsmodus / CU Al Sim_modus

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T

Berechnet: -
Normierung: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Datentyp: Integer16
Dyn. Index: -
Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
0 1 0

Einstellung des Simulationsmodus fiir die Analogeingange.

0: Klemmenauswertung fir Analogeingang x

1: Simulation fiir Analogeingang x

[0] = AIO (KI 3/4)

[1] = Al1 (KI 10/11)

Der Sollwert fiir die Eingangsspannung wird iber p0798 vorgegeben.
Siehe auch: p0798

Hinweis: Dieser Parameter wird bei der Datensicherung nicht gespeichert (p0971).
Al: Analog Input (Analogeingang)
p0798J0...1] CU Analogeingédnge Simulationsmodus Sollwert / CU Al Sim Sollw

Beschreibung:
Index:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

-50.000 2000.000 0.000

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

Einstellung des Sollwertes fiir den Eingangswert im Simulationsmodus der Analogeingénge.

[0] = AIO (KI 3/4)

[1]1=Al1 (KI 10/11)

Die Simulation eines Analogeinganges wird ber p0797 angewahlt.

Wenn Al x als Spannungseingang parametriert ist (p0756), dann ist der Sollwert eine Spannung in V.
Wenn Al x als Stromeingang parametriert ist (p0756), dann ist der Sollwert ein Strom in mA.

Siehe auch: p0756, p0797

Hinweis: Dieser Parameter wird bei der Datensicherung nicht gespeichert (p0971).
Al: Analog Input (Analogeingang)
p0802 Dateniibertragung Speicherkarte als Quelle/Ziel / Sp_karte Quel/Ziel

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:
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Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 100 0

Einstellung der Nummer zur Datenlibertragung einer Parametersicherung von/auf Speicherkarte.
Ubertragung von Speicherkarte nach Geréatespeicher (p0804 = 1):

- Einstellung der Quelle der Parametersicherung (z. B. p0802 = 48 --> PS048xxx.ACX ist die Quelle).
Ubertragung vom nichtfliichtigen Geratespeicher nach Speicherkarte (p0804 = 2):

- Einstellung des Ziels der Parametersicherung (z. B. p0802 = 23 --> PS023xxx.ACX ist das Ziel).
Siehe auch: p0803, p0804

Durch eine Datenubertragung wird der fllichtige Geratespeicher nicht beeinflusst.
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2.2 Liste der Parameter

p0803

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:

Dateniibertragung Geréatespeicher als Quelle/Ziel / Ger_sp Quel/Ziel

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 30 0

Einstellung der Nummer zur Datenlibertragung einer Parametersicherung von/auf nichtflichtigem Geratespeicher.
Ubertragung von Speicherkarte nach Geréatespeicher (p0804 = 1):

- Einstellung des Ziels der Parametersicherung (z. B. p0803 = 10 --> PS010xxx.ACX ist das Ziel).

Ubertragung vom nichtfliichtigen Geratespeicher nach Speicherkarte (p0804 = 2):

- Einstellung der Quelle der Parametersicherung (z. B. p0803 = 11 --> PS011xxx.ACX ist die Quelle).

0: Quelle/Ziel Standard

10: Quelle/Ziel mit Einstellung 10
11: Quelle/Ziel mit Einstellung 11
12: Quelle/Ziel mit Einstellung 12
30: Quelle/Ziel mit Einstellung 30

Siehe auch: p0802, p0804

Hinweis: Durch eine Dateniibertragung wird der fliichtige Geratespeicher nicht beeinflusst.

p0804 Dateniibertragung Start / Dateniibertr Start

CU250S_V_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16

CU250S_V_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 1100 0

Beschreibung:

Einstellung der Ubertragungsrichtung und Start der Dateniibertragung zwischen Speicherkarte und nichtfliichtigem
Geratespeicher.

Beispiel 1:

Es soll die Parametersicherung mit Einstellung 0 vom nichtfliichtigen Geratespeicher auf die Speicherkarte
Ubertragen werden. Auf der Speicherkarte soll die Parametersicherung mit Einstellung 22 abgelegt werden.
p0802 = 22 (Parametersicherung mit Einstellung 22 auf der Speicherkarte als Ziel festlegen)

p0803 = 0 (Parametersicherung mit Einstellung 0 im Geratespeicher als Quelle festlegen)

p0804 = 2 (Datentibertragung von Geratespeicher nach Speicherkarte starten)

--> PS000xxx.ACX wird vom Geratespeicher zur Speicherkarte Ubertragen und als PS022xxx.ACX abgelegt.
--> Die Parametersicherung PS022xxx.ACX auf der Speicherkarte kann zur Datensicherung verwendet werden.
Beispiel 2:

Es soll die Parametersicherung mit Einstellung 22 von der Speicherkarte in den nichtflichtigen Geratespeicher
Ubertragen werden. Im Geratespeicher soll die Parametersicherung als Einstellung 10 abgelegt werden.

p0802 = 22 (Parametersicherung mit Einstellung 22 auf der Speicherkarte als Quelle festlegen)

p0803 = 10 (Parametersicherung mit Einstellung 10 im Geratespeicher als Ziel festlegen)

p0804 = 1 (Datenubertragung von Speicherkarte nach Geratespeicher starten)

--> PS022xxx.ACX wird von der Speicherkarte zum Geratespeicher Gbertragen und als PS010xxx.ACX abgelegt.

--> Diese Parametersicherung kann Giber p0010 = 30 und p0970 = 10 in den flichtigen Geratespeicher geladen
werden.

--> Zum dauerhaften Speichern im Geratespeicher und auch auf Speicherkarte ist diese Parametersicherung iber
p0971 = 1 zu speichern.

Beispiel 3 (nur bei PROFIBUS/PROFINET unterstitzt):

Es sollen die PROFIBUS oder PROFINET Geratestammdaten (GSD) vom Geratespeicher auf die Speicherkarte
Ubertragen werden.

p0802 = (nicht relevant)
p0803 = (nicht relevant)
p0804 = 12 (Ubertragung der GSD-Dateien auf die Speicherkarte starten)

--> Die GSD-Dateien werden vom Geratespeicher zur Speicherkarte Gbertragen und im Verzeichnis
/SIEMENS/SINAMICS/DATA/CFG abgelegt.

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
Listenhandbuch (LH15), 01/2016, ASE33842890 155



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

Wert:

Empfehlung:

Abhangigkeit:

0: Inaktiv
1: Speicherkarte nach Geratespeicher
2: Geratespeicher nach Speicherkarte

12: Geréatespeicher (GSD-Dateien) nach Speicherkarte

1001: Datei 6ffnen auf Speicherkarte nicht moglich

1002: Datei 6ffnen im Geratespeicher nicht mdoglich

1003: Speicherkarte nicht gefunden

1100: Datei Ubertragen nicht méglich

Mit Aus-/Einschalten wird eine eventuell vorhandene giiltige Parametersicherung mit Einstellung O von der
Speicherkarte geladen. Deshalb ist die Parametersicherung mit Einstellung 0 (p0803 = 0) in den nichtfliichtigen
Geratespeicher nicht zu empfehlen.

Siehe auch: p0802, p0803

Achtung: Wahrend laufender Datenlbertragung darf die Speicherkarte nicht gezogen werden.
Bei p0014 = 1 gilt:
Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder mdglich.
Hinweis: Wird beim Einschalten der Control Unit auf der Speicherkarte eine Parametersicherung mit Einstellung 0 erkannt
(PS000xxx.ACX), so wird diese automatisch in den Geratespeicher tibertragen.
Bei gesteckter Speicherkarte wird beim nichtfliichtig Speichern der Parameter (z. B. mit der Funktion "RAM nach
ROM kopieren") automatisch auch eine Parametersicherung mit Einstellung 0 (PS000xxx.ACX) auf die
Speicherkarte geschrieben.
Nach abgeschlossener fehlerfreier Dateniibertragung wird dieser Parameter automatisch auf 0 zuriickgesetzt. Im
Fehlerfall wird der Parameter auf einen Wert > 1000 gesetzt. Mogliche Fehlerursachen:
p0804 = 1001:
Die in p0802 als Quelle eingestellte Parametersicherung auf der Speicherkarte existiert nicht oder es ist nicht
gentigend freier Speicherplatz auf der Speicherkarte vorhanden.
p0804 = 1002:
Die in p0803 als Quelle eingestellte Parametersicherung im Geratespeicher existiert nicht oder es ist nicht genliigend
freier Speicherplatz im Geratespeicher vorhanden.
p0804 = 1003:
Es ist keine Speicherkarte gesteckt.
p0804 Dateniibertragung Start / Datentibertr Start
CU250S_V Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
CU250S_V_CAN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 1100 0

Beschreibung:

156

Einstellung der Ubertragungsrichtung und Start der Dateniibertragung zwischen Speicherkarte und nichtfliichtigem
Geratespeicher.

Beispiel 1:

Es soll die Parametersicherung mit Einstellung 0 vom nichtfliichtigen Geratespeicher auf die Speicherkarte
Ubertragen werden. Auf der Speicherkarte soll die Parametersicherung mit Einstellung 22 abgelegt werden.
p0802 = 22 (Parametersicherung mit Einstellung 22 auf der Speicherkarte als Ziel festlegen)

p0803 = 0 (Parametersicherung mit Einstellung 0 im Geratespeicher als Quelle festlegen)

p0804 = 2 (Datenubertragung von Geratespeicher nach Speicherkarte starten)

--> PS000xxx.ACX wird vom Geratespeicher zur Speicherkarte Ubertragen und als PS022xxx.ACX abgelegt.
--> Die Parametersicherung PS022xxx.ACX auf der Speicherkarte kann zur Datensicherung verwendet werden.
Beispiel 2:

Es soll die Parametersicherung mit Einstellung 22 von der Speicherkarte in den nichtfliichtigen Geratespeicher
Ubertragen werden. Im Geratespeicher soll die Parametersicherung als Einstellung 10 abgelegt werden.
p0802 = 22 (Parametersicherung mit Einstellung 22 auf der Speicherkarte als Quelle festlegen)

p0803 = 10 (Parametersicherung mit Einstellung 10 im Geratespeicher als Ziel festlegen)

p0804 = 1 (Datenuibertragung von Speicherkarte nach Geratespeicher starten)
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Wert:

Empfehlung:

Abhangigkeit:

2.2 Liste der Parameter

--> PS022xxx.ACX wird von der Speicherkarte zum Geratespeicher Ubertragen und als PS010xxx.ACX abgelegt.

--> Diese Parametersicherung kann tiber p0010 = 30 und p0970 = 10 in den flichtigen Geratespeicher geladen
werden.

--> Zum dauerhaften Speichern im Geratespeicher und auch auf Speicherkarte ist diese Parametersicherung Gber
p0971 = 1 zu speichern.

Beispiel 3 (nur bei PROFIBUS/PROFINET unterstitzt):

Es sollen die PROFIBUS oder PROFINET Geratestammdaten (GSD) vom Geratespeicher auf die Speicherkarte
Ubertragen werden.

p0802 = (nicht relevant)
p0803 = (nicht relevant)
p0804 = 12 (Ubertragung der GSD-Dateien auf die Speicherkarte starten)

--> Die GSD-Dateien werden vom Geratespeicher zur Speicherkarte Gbertragen und im Verzeichnis
/SIEMENS/SINAMICS/DATA/CFG abgelegt.

0: Inaktiv
1: Speicherkarte nach Geratespeicher
2: Geratespeicher nach Speicherkarte

1001: Datei 6ffnen auf Speicherkarte nicht moglich

1002: Datei 6ffnen im Geratespeicher nicht mdoglich

1003: Speicherkarte nicht gefunden

1100: Datei Ubertragen nicht méglich

Mit Aus-/Einschalten wird eine eventuell vorhandene giiltige Parametersicherung mit Einstellung O von der
Speicherkarte geladen. Deshalb ist die Parametersicherung mit Einstellung 0 (p0803 = 0) in den nichtfliichtigen
Geratespeicher nicht zu empfehlen.

Siehe auch: p0802, p0803

Achtung: Wahrend laufender Datenlbertragung darf die Speicherkarte nicht gezogen werden.
Bei p0014 = 1 gilt:
Nach dem And?rn des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder méglich.

Hinweis: Wird beim Einschalten der Control Unit auf der Speicherkarte eine Parametersicherung mit Einstellung 0 erkannt
(PS000xxx.ACX), so wird diese automatisch in den Geratespeicher tibertragen.
Bei gesteckter Speicherkarte wird beim nichtfliichtig Speichern der Parameter (z. B. mit der Funktion "RAM nach
ROM kopieren") automatisch auch eine Parametersicherung mit Einstellung 0 (PS000xxx.ACX) auf die
Speicherkarte geschrieben.
Nach abgeschlossener fehlerfreier Datenlibertragung wird dieser Parameter automatisch auf O zurtickgesetzt. Im
Fehlerfall wird der Parameter auf einen Wert > 1000 gesetzt. Mogliche Fehlerursachen:
p0804 = 1001:
Die in p0802 als Quelle eingestellte Parametersicherung auf der Speicherkarte existiert nicht oder es ist nicht
genugend freier Speicherplatz auf der Speicherkarte vorhanden.
p0804 = 1002:
Die in p0803 als Quelle eingestellte Parametersicherung im Geratespeicher existiert nicht oder es ist nicht genliigend
freier Speicherplatz im Geratespeicher vorhanden.
p0804 = 1003:
Es ist keine Speicherkarte gesteckt.

p0806 Bl: Steuerungshoheit sperren / PcCtrl sperren

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir das Sperren der Steuerungshoheit.
Siehe auch: r0807
Die Steuerungshoheit wird beispielsweise von der Inbetriebnahme-Software (Antriebssteuertafel) verwendet.
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r0807.0

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhangigkeit:

BO: Steuerungshoheit aktiv / PcCtrl aktiv

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige, wo die Steuerungshoheit liegt.
Der Antrieb kann tber BICO-Verschaltung oder uber extern (z. B. Inbetriebnahme-Software) gesteuert werden.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Steuerungshoheit aktiv Ja Nein 3030,
6031

Siehe auch: p0806

Achtung: Die Steuerungshoheit beeinflusst nur das Steuerwort 1 und den Drehzahlsollwert 1. Andere Steuerworte/Sollwerte
kénnen von einem Automatisierungsgerat Ubertragen werden.
Hinweis: Bit 0 = 0: BICO-Verschaltung aktiv
Bit 0 = 1: Steuerungshoheit bei PC/AOP
Die Steuerungshoheit wird beispielsweise von der Inbetriebnahme-Software (Antriebssteuertafel) verwendet.
p0809][0...2] Befehlsdatensatz CDS kopieren / CDS kopieren

Beschreibung:
Index:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8560
Min Max Werkseinstellung

0 3 0

Kopieren eines Befehlsdatensatzes (Command Data Set, CDS) in einen anderen.
[0] = Quell-Befehlsdatensatz

[1] = Ziel-Befehlsdatensatz

[2] = Kopiervorgang starten

Siehe auch: r3996

Achtung: Beim Kopieren der Befehlsdatenséatze kann es zu kurzzeitigen Kommunikationsunterbrechungen kommen.
Hinweis: Vorgehen:
1. In Index 0 eintragen, welcher Befehlsdatensatz kopiert werden soll.
2. In Index 1 eintragen, in welchen Befehlsdatensatz kopiert werden soll.
3. Kopiervorgang starten: Index 2 von 0 auf 1 stellen.
Am Ende des Kopiervorgangs wird automatisch p0809[2] = 0 gesetzt.
p0810 Bl: Befehlsdatensatz-Anwahl CDS Bit 0 / Wahl CDS Bit 0
CU250S_V_DP Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
CU250S_V_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8560
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Achtung:
Hinweis:

158

- - 722.3

Einstellung der Signalquelle fir die Anwahl des Befehlsdatensatzes Bit 0 (Command Data Set, CDS Bit 0).
Siehe auch: r0050, p0811, r0836

Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.

Der Uber die Binektoreingdnge angewahlte Befehlsdatensatz wird in r0836 angezeigt.

Der aktuell wirksame Befehlsdatensatz wird in r0050 angezeigt.

Das Kopieren eines Befehlsdatensatzes kann mit p0809 ausgefiihrt werden.
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p0810
CU250S_V
CU250S_V_CAN

Beschreibung:
Abhiéngigkeit:

Bl: Befehlsdatensatz-Anwahl CDS Bit 0 / Wahl CDS Bit 0

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8560
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir die Anwahl des Befehlsdatensatzes Bit 0 (Command Data Set, CDS Bit 0).
Siehe auch: r0050, p0811, r0836

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.
Hinweis: Der uber die Binektoreingdnge angewahlte Befehlsdatensatz wird in r0836 angezeigt.

Der aktuell wirksame Befehlsdatensatz wird in r0050 angezeigt.

Das Kopieren eines Befehlsdatensatzes kann mit p0809 ausgefiihrt werden.
p0811 Bl: Befehlsdatensatz-Anwahl CDS Bit 1 / Wahl CDS Bit 1

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8560
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir die Anwahl des Befehlsdatensatzes Bit 1 (Command Data Set, CDS Bit 1).
Siehe auch: r0050, p0810, r0836

Hinweis: Der uber die Binektoreingdnge angewahlte Befehlsdatensatz wird in r0836 angezeigt.
Der aktuell wirksame Befehlsdatensatz wird in r0050 angezeigt.
Das Kopieren eines Befehlsdatensatzes kann mit p0809 ausgefiihrt werden.
p0819][0...2] Antriebsdatensatz DDS kopieren / DDS kopieren

Beschreibung:
Index:

Abhingigkeit:
Achtung:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: C(15)
Einheitengruppe: - Funktionsplan: 8565
Min Max Werkseinstellung

0 3 0

Kopieren eines Antriebsdatensatzes (Drive Data Set, DDS) in einen anderen.
[0] = Quell-Antriebsdatensatz

[1] = Ziel-Antriebsdatensatz

[2] = Kopiervorgang starten

Siehe auch: r3996

Beim Kopieren der Antriebsdatensatze kann es zu kurzzeitigen Kommunikationsunterbrechungen kommen.
Vorgehen:

1. In Index 0 eintragen, welcher Antriebsdatensatz kopiert werden soll.

2. In Index 1 eintragen, in welchen Antriebsdatensatz kopiert werden soll.

3. Kopiervorgang starten: Index 2 von 0 auf 1 stellen.

Am Ende des Kopiervorgangs wird automatisch p0819[2] = 0 gesetzt.

Datentyp: Unsigned8
Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: -

p0820[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Achtung:

Bl: Antriebsdatensatz-Anwahl DDS Bit 0 / Wahl DDS Bit 0

Datentyp: U32 / Binary
Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Funktionsplan: 8565, 8575
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir die Anwahl des Antriebsdatensatzes Bit 0 (Drive Data Set, DDS Bit 0).
Siehe auch: r0051, r0837

Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -

Anderbar: C(15), T Normierung: -

Einheitenwahl: -
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p0821[0...n]

Beschreibung:
Abhingigkeit:
Achtung:

Bl: Antriebsdatensatz-Anwahl DDS Bit 1 / Wahl DDS Bit 1

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: C(15), T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8565, 8570
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir die Anwahl des Antriebsdatensatzes Bit 1 (Drive Data Set, DDS Bit 1).
Siehe auch: r0051, r0837
Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

p0826[0...n]

Beschreibung:

Hinweis:

Motorumschaltung Motornummer / Mot_um Motornummer

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: C(3), T Normierung: - Dyn. Index: MDS
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 3 0

Einstellung einer frei vergebbaren Motornummer fiir die Antriebsdatensatzumschaltung.

Wenn mit verschiedenen Antriebsdatensatzen derselbe Motor betrieben wird, so muss in diese Datensétze auch
dieselbe Motornummer eingetragen werden.

Wird mit dem Antriebsdatensatz gleichzeitig der Motor umgeschaltet, so sind unterschiedliche Motornummern zu
verwenden. In diesem Fall ist die Datensatzumschaltung nur unter Impulssperre moglich.

Bei identischen Motornummern wird dasselbe thermische Motormodell bei Datensatzumschaltung weitergerechnet.
Werden unterschiedliche Motornummern vergeben, so werden auch unterschiedliche Modelle gerechnet (der
inaktive Motor kuhlt jeweils ab).

Bei gleicher Motornummer werden die Korrekturwerte der Rs-, Lh- bzw. kT-Adaption bei Datensatzumschaltung
mitgefihrt (siehe r1782, r1787, r1797).

r0835.2...8

Beschreibung:
Bitfeld:

Hinweis:

160

CO/BO: Datensatzumschaltung Zustandswort / DDS_ZSW

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8575
Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Zustandsworts fur die Antriebsdatensatzumschaltung.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
02  Parameterberechnung intern aktiv Ja Nein -
04  Ankerkurzschluss aktiv Ja Nein -
05 Identifikation lauft Ja Nein -
06  Reibkennlinie Aufnahme lauft Ja Nein -
07  Drehende Messung lauft Ja Nein -
08  Motordatenidentifikation lauft Ja Nein -
Zu Bit 02:

Eine Datensatzumschaltung wird um die Zeit fir die interne Parameterberechnung verzégert.
Zu Bit 04:

Eine Datensatzumschaltung wird nur bei nicht aktiviertem Ankerkurzschluss durchgefiihrt.

Zu Bit 05:

Eine Datensatzumschaltung wird nur bei nicht laufender Pollageidentifikation durchgefiihrt.

Zu Bit 07:

Eine Datensatzumschaltung wird nur bei nicht laufender drehender Messung durchgefiihrt.

Zu Bit 08:

Eine Datensatzumschaltung wird nur bei nicht laufender Motordatenidentifikation durchgefihrt.
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r0836.0...1

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhangigkeit:

CO/BO: Befehlsdatensatz CDS angewahlt / CDS angewahlt

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8560
Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Uber Binektoreingang angewahlten Befehlsdatensatzes (Command Data Set, CDS).

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 CDS Anwahl Bit 0 Ein Aus -
01 CDS Anwahl Bit 1 Ein Aus -

Siehe auch: r0050, p0810, p0811

Hinweis: Befehlsdatensatze werden uber Binektoreingang p0810 und folgend angewahlt.
Der aktuell wirksame Befehlsdatensatz wird in r0050 angezeigt.
r0837.0...1 CO/BO: Antriebsdatensatz DDS angewahlt / DDS angewahit

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8565
Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Uber Binektoreingang angewahlten Antriebsdatensatzes (Drive Data Set, DDS).

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 DDS Anwabhl Bit 0 Ein Aus -
01 DDS Anwahl Bit 1 Ein Aus -

Siehe auch: r0051, p0820, p0821

Hinweis: Antriebsdatensatze werden Uber Binektoreingang p0820 und folgend angewahlt.
Der aktuell wirksame Antriebsdatensatz wird in r0051 angezeigt.
Bei nur einem vorhandenen Datensatz wird in diesem Parameter der Wert 0 angezeigt und nicht die Anwahl Gber
Binektoreingang.
p0840[0...n] Bl: EIN/AUS (AUS1) / EIN/AUS (AUS1)
CU250S_V_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
CU250S_V_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 2512
Min Max Werkseinstellung
- - [0] 2090.0
[1]10
[210
310

Beschreibung:

Empfehlung:

Abhangigkeit:
Vorsicht:

JAN

Achtung:

Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "EIN/AUS (AUS1)".
Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 0 (STW1.0).

Durch Andern der Einstellung dieses Binektoreingangs kann nicht eingeschaltet werden, sondern nur durch einen
entsprechenden Signalwechsel der Quelle.

Siehe auch: p1055, p1056
Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Bei Binektoreingang p0840 = 0-Signal kann der Motor durch Tippen Uber Binektoreingang p1055 oder p1056
gefahren werden.

Der Befehl "EIN/AUS (AUS1)" kann Uber Binektoreingang p0840 oder p1055/p1056 gegeben werden.
Bei Binektoreingang p0840 = 0-Signal wird die Einschaltsperre quittiert.

Nur die einschaltende Signalquelle kann auch wieder ausschalten.

Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.
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Hinweis: Bei Antrieb mit Drehzahlregelung (p1300 = 20, 21) gilt:
- Bl: p0840 = 0-Signal: AUS1 (Abbremsen mit Hochlaufgeber, dann Impulsléschung)
Bei Antrieb mit Drehmomentregelung (p1300 = 22, 23) gilt:
- Bl: p0840 = 0-Signal: Sofortige Impulsléschung
Bei Antrieb mit Drehmomentregelung (iiber p1501 aktiviert) gilt:
- Bl: p0840 = 0-Signal: Keine eigene Bremsreaktion, aber Impulsléschung bei Stillstandserkennung (p1226, p1227)
Bei Antrieb mit Drehzahl-/Drehmomentregelung gilt:
- Bl: p0840 = 0/1-Signal: EIN (Impulsfreigabe mdglich)
Bei aktiven Einspeisungen (Active Line Module und Smart Line Module) gilt:
- Bl: p0840 = 0-Signal: AUS1 (Vdc reduzieren GUber Rampe, dann Impulsldschung und Vorladeschiitz/Netzschiitz
aus)
- Bl: p0840 = 0/1-Signal: EIN (Vorladeschitz/Netzschiitz ein, Impulsfreigabe mdglich)
Bei passiven Einspeisungen (Basic Line Module) gilt:
- Bl: p0840 = 0-Signal: AUS1 (Vorladeschiitz/Netzschiitz aus)
- Bl: p0840 = 0/1-Signal: EIN (Vorladeschutz/Netzschiitz ein)
Als Signalquelle kann auch r0863.1 eines Antriebs gewahlt werden.
p0840[0...n] BI: EIN/AUS (AUS1) / EIN/AUS (AUS1)
CU250S_V Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
CU250S_V_CAN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
CU250S_V_DP Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 2512
(EPOS) Min Max Werkseinstellung
CU250S_V_PN
(EPOS) B - [0] 722.0
(110
[210
(310

Beschreibung:

Empfehlung:

Abhangigkeit:
Vorsicht:

/N

Achtung:

Hinweis:

162

Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "EIN/AUS (AUS1)".
Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 0 (STW1.0).

Durch Andern der Einstellung dieses Binektoreingangs kann nicht eingeschaltet werden, sondern nur durch einen
entsprechenden Signalwechsel der Quelle.

Siehe auch: p1055, p1056
Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Bei Binektoreingang p0840 = 0-Signal kann der Motor durch Tippen uber Binektoreingang p1055 oder p1056
gefahren werden.

Der Befehl "EIN/AUS (AUS1)" kann Uber Binektoreingang p0840 oder p1055/p1056 gegeben werden.

Bei Binektoreingang p0840 = 0-Signal wird die Einschaltsperre quittiert.

Nur die einschaltende Signalquelle kann auch wieder ausschalten.

Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

Bei Antrieb mit Drehzahlregelung (p1300 = 20, 21) gilt:

- Bl: p0840 = 0-Signal: AUS1 (Abbremsen mit Hochlaufgeber, dann Impulsléschung)

Bei Antrieb mit Drehmomentregelung (p1300 = 22, 23) gilt:

- BI: p0840 = 0-Signal: Sofortige Impulsléschung

Bei Antrieb mit Drehmomentregelung (tiber p1501 aktiviert) gilt:

- Bl: p0840 = 0-Signal: Keine eigene Bremsreaktion, aber Impulsldschung bei Stillstandserkennung (p1226, p1227)
Bei Antrieb mit Drehzahl-/Drehmomentregelung gilt:

- Bl: p0840 = 0/1-Signal: EIN (Impulsfreigabe moglich)

Bei aktiven Einspeisungen (Active Line Module und Smart Line Module) gilt:

- Bl: p0840 = 0-Signal: AUS1 (Vdc reduzieren Gber Rampe, dann Impulsléschung und Vorladeschiitz/Netzschiitz
aus)

- Bl: p0840 = 0/1-Signal: EIN (Vorladeschiitz/Netzschiitz ein, Impulsfreigabe mdglich)

Bei passiven Einspeisungen (Basic Line Module) gilt:

- Bl: p0840 = 0-Signal: AUS1 (Vorladeschiitz/Netzschiitz aus)

- Bl: p0840 = 0/1-Signal: EIN (Vorladeschitz/Netzschiitz ein)

Als Signalquelle kann auch r0863.1 eines Antriebs gewahlt werden.
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p0844[0...n]

CU250S_V_DP
CU250S_V_PN

Beschreibung:

Bl: Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 1/ AUS2 S_q 1

Datentyp: U32 / Binary

Dyn. Index: CDS, p0170
Funktionsplan: 2501, 8720, 8820,
8920

Werkseinstellung

[0] 2090.1

111

[2] 2090.1

[3] 2090.1

Einstellung der ersten Signalquelle fiir den Befehl "Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2)".

Es wirkt die UND-Verknlpfung von folgenden Signalen:

- Bl: p0844 "Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 1"

- Bl: p0845 "Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 2"

Das Ergebnis der UND-Verkniipfung entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 1 (STW1.1).
Bl: p0844 = 0-Signal oder Bl: p0845 = 0-Signal

- AUS2 (Sofortige Impulsléschung und Einschaltsperre)

Bl: p0844 = 1-Signal und Bl: p0845 = 1-Signal

- Kein AUS2 (Freigabe mdglich)

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: T

Einheitengruppe: -

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Min Max

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

/N\

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

Hinweis: Bei Active Line Modules, Smart Line Modules und Binektoreingang p0844 = 0-Signal oder p0845 = 0-Signal gilt:
- Vorladeschutz/Netzschiitz wird zusatzlich ausgeschaltet.

p0844[0...n] Bl: Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 1/ AUS2S_q 1

CuU250S_V Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

CU250S_V_CAN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170

CU250S8_V_DP Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 8720, 8820,

(EPOS) 8920

CU250S_V_PN Min Max Werkseinstellung

(EPOS)

Beschreibung:

Vorsicht:

AN

Achtung:
Hinweis:

- - 1
Einstellung der ersten Signalquelle fiir den Befehl "Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2)".
Es wirkt die UND-Verknupfung von folgenden Signalen:

- Bl: p0844 "Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 1"

- Bl: p0845 "Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 2"

Das Ergebnis der UND-Verkniipfung entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 1 (STW1.1).
Bl: p0844 = 0-Signal oder Bl: p0845 = 0-Signal

- AUS2 (Sofortige Impulsléschung und Einschaltsperre)

Bl: p0844 = 1-Signal und Bl: p0845 = 1-Signal

- Kein AUS2 (Freigabe mdglich)

Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.
Bei Active Line Modules, Smart Line Modules und Binektoreingang p0844 = 0-Signal oder p0845 = 0-Signal gilt:
- Vorladeschiitz/Netzschiitz wird zusatzlich ausgeschaltet.
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p0845[0...n] Bl: Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 2/ AUS2 S_q 2
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 8720, 8820,

8920

Min Max Werkseinstellung
- - 1

Beschreibung: Einstellung der zweiten Signalquelle fiir den Befehl "Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2)".

Es wirkt die UND-Verknlpfung von folgenden Signalen:

- Bl: p0844 "Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 1"

- Bl: p0845 "Kein Austrudeln/Austrudeln (AUS2) Signalquelle 2"

Das Ergebnis der UND-Verkniipfung entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 1 (STW1.1).
Bl: p0844 = 0-Signal oder Bl: p0845 = 0-Signal

- AUS2 (Sofortige Impulsléschung und Einschaltsperre)

Bl: p0844 = 1-Signal und Bl: p0845 = 1-Signal

- Kein AUS2 (Freigabe mdglich)

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang wirksam.
p0848[0...n] Bl: Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 1/ AUS3 S_q 1
CU250S_V_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
CU250S_V_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung
- - [0] 2090.2
(111
[2] 2090.2
[3] 2090.2
Beschreibung: Einstellung der ersten Signalquelle fiir den Befehl "Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3)".

Es wirkt die UND-Verknlpfung von folgenden Signalen:

- Bl: p0848 "Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 1"

- Bl: p0849 "Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 2"

Das Ergebnis der UND-Verkniipfung entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 2 (STW1.2).
Bl: p0848 = 0-Signal oder Bl: p0849 = 0-Signal

- AUS3 (Abbremsen mit AUS3-Rampe (p1135), dann Impulsléschung und Einschaltsperre)

Bl: p0848 = 1-Signal und Bl: p0849 = 1-Signal

- Kein AUS3 (Freigabe mdglich)

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.
Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.
Hinweis: Bei Antrieb mit Drehmomentregelung (tiber p1501 aktiviert) gilt:

Bl: p0848 = 0-Signal:
- Keine eigene Bremsreaktion, aber Impulsléschung bei Stillstandserkennung (p1226, p1227).
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p0848[0...n]
CU250S_V
CU250S_V_CAN

CU250S_V_DP
(EPOS)

CU250S_V_PN
(EPOS)

Beschreibung:

Bl: Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 1/ AUS3 S_q 1

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung

- - 1

Einstellung der ersten Signalquelle fiir den Befehl "Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3)".

Es wirkt die UND-Verknlpfung von folgenden Signalen:

- Bl: p0848 "Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 1"

- Bl: p0849 "Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 2"

Das Ergebnis der UND-Verkniipfung entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 2 (STW1.2).
Bl: p0848 = 0-Signal oder Bl: p0849 = 0-Signal

- AUS3 (Abbremsen mit AUS3-Rampe (p1135), dann Impulsléschung und Einschaltsperre)

Bl: p0848 = 1-Signal und Bl: p0849 = 1-Signal

- Kein AUS3 (Freigabe mdglich)

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.
Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.
Hinweis: Bei Antrieb mit Drehmomentregelung (Uber p1501 aktiviert) gilt:

Bl: p0848 = 0-Signal:

- Keine eigene Bremsreaktion, aber Impulsléschung bei Stillstandserkennung (p1226, p1227).
p0849[0...n] Bl: Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 2/ AUS3 S_q 2

Beschreibung:

Vorsicht:

YA

Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung

- - 1

Einstellung der zweiten Signalquelle fir den Befehl "Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3)".
Es wirkt die UND-Verknlpfung von folgenden Signalen:

- Bl: p0848 "Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 1"

- Bl: p0849 "Kein Schnellhalt/Schnellhalt (AUS3) Signalquelle 2"

Das Ergebnis der UND-Verkniipfung entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 2 (STW1.2).
Bl: p0848 = 0-Signal oder Bl: p0849 = 0-Signal

- AUS3 (Abbremsen mit AUS3-Rampe (p1135), dann Impulsléschung und Einschaltsperre)
Bl: p0848 = 1-Signal und Bl: p0849 = 1-Signal

- Kein AUS3 (Freigabe mdglich)

Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang wirksam.

Bei Antrieb mit Drehmomentregelung (liber p1501 aktiviert) gilt:
Bl: p0849 = 0-Signal:
- Keine eigene Bremsreaktion, aber Impulsléschung bei Stillstandserkennung (p1226, p1227).
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p0852[0...n] Bl: Betrieb freigeben/Betrieb sperren / Betrieb freigeben
CU250S_V_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
CU250S_V_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 8820, 8920
Min Max Werkseinstellung
- - [0] 2090.3
(111
[2] 2090.3
[3] 2090.3
Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "Betrieb freigeben/Betrieb sperren”.

Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 3 (STW1.3).
Bl: p0852 = 0-Signal

Betrieb sperren (Impulse I6schen).

Bl: p0852 = 1-Signal

Betrieb freigeben (Impulsfreigabe madglich).

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.
p0852[0...n] Bl: Betrieb freigeben/Betrieb sperren / Betrieb freigeben

CU250S_V Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
CU250S_V_CAN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
CU250S_V_DP Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 8820, 8920
(EPOS) Min Max Werkseinstellung
CU250S_V_PN

(EPOS) - - 1

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "Betrieb freigeben/Betrieb sperren”.

Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 3 (STW1.3).
Bl: p0852 = 0-Signal

Betrieb sperren (Impulse 16schen).

Bl: p0852 = 1-Signal

Betrieb freigeben (Impulsfreigabe mdglich).

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.
Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschutzt und kann nicht verandert werden.
p0854[0...n] BI: Fiihrung durch PLC/Keine Fiihrung durch PLC / Fiihrung durch PLC
CU250S_V_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
CU250S_V_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 8720, 8820,
8920
Min Max Werkseinstellung
- - [0] 2090.10
111
[2] 2090.10
[3] 2090.10
Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "Fihrung durch PLC/Keine Fiihrung durch PLC".

Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 10 (STW1.10).
Bl: p0854 = 0-Signal

Keine Fiihrung durch PLC.

Bl: p0854 = 1-Signal

Fihrung durch PLC.
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Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.

Hinweis: Dieses Bit dient dazu, bei Ausfall der Steuerung eine Reaktion bei den Antrieben auszulésen (F07220). Falls keine
Steuerung vorhanden ist, sollte Binektoreingang p0854 = 1 gesetzt werden.
Wenn eine Steuerung vorhanden ist, dann muss STW1.10 = 1 (PZD1) gesetzt sein, damit die empfangenen Daten
aktualisiert werden. Dies gilt unabhangig von der Einstellung in p0854 und auch bei freier Telegrammprojektierung
(p0922 = 999).

p0854[0...n] BI: Fiihrung durch PLC/Keine Fiihrung durch PLC / Fiihrung durch PLC

CU250S_V Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

CU250S_V_CAN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170

CU250S_V_DP Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 8720, 8820,

(EPOS) 8920

CU250S_V_PN Min Max Werkseinstellung

(EPOS)

Beschreibung:

- - 1

Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "Fihrung durch PLC/Keine Fihrung durch PLC".
Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 10 (STW1.10).

Bl: p0854 = 0-Signal

Keine Fiihrung durch PLC.

Bl: p0854 = 1-Signal

Fihrung durch PLC.

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

Hinweis: Dieses Bit dient dazu, bei Ausfall der Steuerung eine Reaktion bei den Antrieben auszulésen (F07220). Falls keine
Steuerung vorhanden ist, sollte Binektoreingang p0854 = 1 gesetzt werden.
Wenn eine Steuerung vorhanden ist, dann muss STW1.10 = 1 (PZD1) gesetzt sein, damit die empfangenen Daten
aktualisiert werden. Dies gilt unabhangig von der Einstellung in p0854 und auch bei freier Telegrammprojektierung
(p0922 = 999).

p0855[0...n] BIl: Haltebremse unbedingt 6ffnen / Bremse unbed 6ffn

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 2701
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fiir den Befehl "Haltebremse unbedingt 6ffnen".
Siehe auch: p0858

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.

Hinweis: Das Signal Uber Bl: p0858 (Haltebremse unbedingt schlieBen) hat hdhere Prioritét als tiber Bl: p0855 (Haltebremse
unbedingt &ffnen).

p0856[0...n] Bl: Drehzahlregler freigeben / n_reg freigeben

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 2701
Min Max Werkseinstellung

- - 1
Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "Drehzahlregler freigeben” (r0898.12).
0-Signal: I-Anteil und Ausgang des Drehzahlreglers zu Null setzen.

1-Signal: Drehzahlregler freigeben.

Nicht sichtbar bei Applikationsklasse: "Standard Drive Control" (SDC, p0096 = 1)
Siehe auch: r0898
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Hinweis: Bei Wegnahme von "Drehzahlregler freigeben" wird eine eventuell vorhandene Bremse geschlossen.
Die Wegnahme von "Drehzahlregler freigeben" fiihrt nicht zur Impulsldschung.
p0857 Leistungsteil Uberwachungszeit / LT t_Uberw

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Achtung:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8760, 8864, 8964
Min Max Werkseinstellung

100.0 [ms] 60000.0 [ms] 10000.0 [ms]

Einstellung der Uberwachungszeit fiir das Leistungsteil.

Nach einer 0/1-Flanke des EIN/AUS1-Befehls wird die Uberwachungszeit gestartet. Liefert das Leistungsteil nicht
innerhalb der Uberwachungszeit eine Bereitmeldung zuriick, so wird die Stérung F07802 ausgeldst.

Siehe auch: F07802, F30027

Die maximale Zeit fir die Vorladung des Zwischenkreises wird im Leistungsteil iberwacht und ist nicht &nderbar. Die
maximale Dauer der Vorladung ist vom Leistungsteil abhangig.

Die Uberwachungszeit fiir die Vorladung wird nach dem EIN-Befehl (Bl: p0840 = 0/1-Signal) gestartet. Bei
Uberschreitung der maximalen Vorladedauer wird die Stérung F30027 ausgeldst.

Die Werkseinstellung fur p0857 ist vom Leistungsteil abhangig.

Die Uberwachungszeit fiir die Bereitmeldung des Leistungsteils umfasst den Zeitraum fiir die Vorladung des
Zwischenkreises sowie gegebenenfalls die Prellzeit von Schitzen.

Ein zu kleiner Wert in p0857 fuhrt nach der Freigabe zu einer entsprechenden Stérung.

p0858[0...n]

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Bl: Haltebremse unbedingt schlieBen / Bremse unbed schl

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 2701
Min Max Werkseinstellung

- - 0
Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "Haltebremse unbedingt schlieen".
Siehe auch: p0855

Hinweis: Das Signal Uber Bl: p0858 (Haltebremse unbedingt schlieRen) hat hdhere Prioritét als tber Bl: p0855 (Haltebremse
unbedingt 6ffnen).
Bei 1-Signal Uber Bl: p0858 wird der Befehl "Haltebremse unbedingt schlieRen" ausgefiihrt und intern Sollwert Null
vorgegeben.

p0860 BI: Netzschiitz Riickmeldung / Netzschiitz Riickm

Beschreibung:
Empfehlung:

Abhangigkeit:

Achtung:

Hinweis:

168

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2634
Min Max Werkseinstellung

- - 863.1

Einstellung der Signalquelle fir die Rlickmeldung vom Netzschitz.

Bei aktivierter Uberwachung (Bl: p0860 ungleich r0863.1) ist fiir die Ansteuerung des Netzschiitzes das Signal BO:
r0863.1 des eigenen Antriebsobjektes zu verwenden.

Siehe auch: p0861, r0863
Siehe auch: FO7300

Die Uberwachung des Netzschiitzes ist deaktiviert, wenn als Signalquelle fiir die Riickmeldung des Netzschiitzes
das Ansteuersignal des eigenen Antriebsobjektes eingestellt ist (Bl: p0860 = r0863.1).

Der Zustand des Netzschiitzes wird in Abhangigkeit vom Signal BO: r0863.1 Uberwacht.

Bei aktivierter Uberwachung (Bl: p0860 ungleich r0863.1) wird die Stérung FO7300 auch dann gemeldet, wenn das
Schitz geschlossen ist, bevor eine Ansteuerung durch r0863.1 erfolgt.
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p0861

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Hinweis:

Netzschiitz Uberwachungszeit / Netzschiitz t_Uberw

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2634

Min Max Werkseinstellung

0 [ms] 5000 [ms] 100 [ms]

Einstellung der Uberwachungszeit des Netzschiitzes.

Die Zeit startet bei jedem Schaltvorgang des Netzschiitzes (r0863.1). Wird innerhalb der Zeit keine Riickmeldung
vom Netzschutz erkannt, so erfolgt eine Meldung.

Siehe auch: p0860, r0863
Siehe auch: F07300
Die Uberwachung ist mit der Werkseinstellung von p0860 ausgeschaltet.

r0863.0...1

Beschreibung:

CO/BO: Antriebskopplung Zustands-/Steuerwort / Koppl ZSW/STW

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang fiir das Zustands- und Steuerwort der Antriebskopplung.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 Regelung Betrieb Ja Nein -
01 Schutz ansteuern Ja Nein 2634
Hinweis: Zu Bit 01:
Das Bit 1 ist zur Ansteuerung eines externen Netzschiitzes vorgesehen.
p0867 Leistungsteil Hauptschiitzhaltezeit nach AUS1 /LT t_HS nach AUS1

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0.0 [ms] 500.0 [ms] 50.0 [ms]

Einstellung der Hauptschitzhaltezeit nach AUS1.

Siehe auch: p0869

Nach Wegnahme der AUS1-Freigabe (Quelle von p0840) wird das Hauptschiitz nach Ablaufen der
Hauptschitzhaltezeit gedffnet.

Bei p0869 = 1 (Hauptschiitz bei STO geschlossen halten), muss nach Zurticknahme von STO die Einschaltsperre
Uber Quelle von p0840 = 0 (AUS1) quittiert werden und sollte noch vor Ablauf der Hauptschiitzhaltezeit wieder auf 1
gehen, ansonsten 6ffnet das Hauptschiitz.

Bei Betrieb eines Antriebs an der SINUMERIK, der erst mit dem AUS1-Befehl das Hauptschutz schlieRt (Blocksize,
Chassis), sollte p0867 auf mindestens 50 ms eingestellt werden.

p0869

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhiéngigkeit:

Ablaufsteuerung Konfiguration / Abl_strg Konfig

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- - 0000 bin

Einstellung der Konfiguration fir die Ablaufsteuerung.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Hauptschitz bei STO geschlossen halten Ja Nein -

Siehe auch: p0867
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Hinweis:

Zu Bit 00:

Nach Wegnahme der AUS1-Freigabe (Quelle von p0840) wird das Hauptschiitz nach Ablaufen der
Hauptschiitzhaltezeit gedffnet.

Bei p0869.0 = 1 muss nach Zuriicknahme von STO die Einschaltsperre Gber Quelle von p0840 = 0 (AUS1) quittiert
werden und sollte noch vor der Hauptschltzhaltezeit (p0867) wieder auf 1 gehen, ansonsten 6ffnet das Hauptschiitz.

p0897

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Bl: Parkende Achse Anwahl / Parkende Achse Anw

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- - 0
Einstellung der Signalquelle zur Anwahl der Funktion "Parkende Achse".

Bl: p0897 = 0-Signal

Die Funktion "Parkende Achse" ist nicht angewanhlt.

Bl: p0897 = 1-Signal

Die Funktion "Parkende Achse" ist angewahlt.

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.
Hinweis: Die Funktion "Parkende Achse" wird nach Anwahl erst bei Impulsléschung aktiv.
r0898.0...14 CO/BO: Steuerwort Ablaufsteuerung / STW Abl_strg

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und Konnektorausgang fir das Steuerwort der Ablaufsteuerung.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 EIN/AUS1 Ja Nein -
01 BB / AUS2 Ja Nein -
02 BB/AUS3 Ja Nein -
03  Betrieb freigeben Ja Nein -
04  Hochlaufgeber freigeben Ja Nein -
05  Hochlaufgeber fortsetzen Ja Nein -
06  Drehzahlsollwert freigeben Ja Nein -
07  Befehl Bremse 6ffnen Ja Nein -
08  Tippen 1 Ja Nein 3001
09 Tippen 2 Ja Nein 3001
10  Fihrung durch PLC Ja Nein -
12 Drehzahlregler Freigabe Ja Nein -
14 Befehl Bremse schlief3en Ja Nein -
Hinweis: BB: Betriebsbedingung
r0899.0...15 CO/BO: Zustandswort Ablaufsteuerung / ZSW Abl_strg

Beschreibung:

Bitfeld:

170

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2503
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang flr das Zustandswort der Ablaufsteuerung.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 Einschaltbereit Ja Nein -
01 Betriebsbereit Ja Nein -
02  Betrieb freigegeben Ja Nein -
03  Tippen aktiv Ja Nein -
04 Kein Austrudeln aktiv AUS2 inaktiv AUS2 aktiv -
05 Kein Schnellhalt aktiv AUS3 inaktiv AUS3 aktiv -
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06  Einschaltsperre aktiv Ja Nein -
07  Antrieb bereit Ja Nein -
08  Reglerfreigabe Ja Nein -
09  Fuhrung gefordert Ja Nein -
11 Impulse freigegeben Ja Nein -
12 Haltebremse 6ffnen Ja Nein -
13 Befehl Haltebremse schlieflen Ja Nein -
14 Impulsfreigabe von Bremsensteuerung Ja Nein -
15  Sollwertfreigabe von Bremsensteuerung Ja Nein -
Hinweis: Zu Bit 00, 01, 02, 04, 05, 06, 09:
Diese Signale werden fiir das Zustandswort 1 bei PROFIdrive verwendet.
Zu Bit 13:
Bei aktivierter und angewahlter Funktion "Sichere Bremsenansteuerung" (SBC) wird die Bremse nicht mehr Gber
dieses Signal angesteuert.
Zu Bit 14, 15:
Diese Signale sind nur bei aktiviertem Funktionsmodul "Erweiterte Bremsensteuerung" (r0108.14 = 1) von
Bedeutung.
p0918 PROFIBUS Adresse / PB Adresse
CU250S_V_DP Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2401, 2410
Min Max Werkseinstellung
1 126 126

Beschreibung:

Achtung:

Hinweis:

Anzeige oder Einstellung der PROFIBUS-Adresse fiir die PROFIBUS-Schnittstelle auf der Control Unit.

Die Adresse kann wie folgt eingestellt werden:

1) Uber DIP-Schalter auf Control Unit

-->p0918 ist dann nur lesbar und zeigt die eingestellte Adresse an.

--> Eine Anderung wird erst nach POWER ON wirksam.

2) Uber p0918

--> Nur wenn beim DIP-Schalter alle Schalter auf ON oder OFF eingestellt sind.

--> Die Adresse wird mit der Funktion "RAM nach ROM kopieren" nichtfliichtig gespeichert.

--> Eine Anderung wird erst nach POWER ON wirksam.

Bei p0014 = 1 gilt:

Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder mdglich.

Bei p0014 = 0 gilt:

Bevor eine gednderte Einstellung dauerhaft wirksam wird, ist eine nichtflichtige Speicherung von RAM nach ROM
erforderlich. Dazu ist p0971 = 1 oder p0014 = 1 zu setzen.

Zulassige PROFIBUS-Adressen: 1 ... 126

Die Adresse 126 ist fiir die Inbetriebnahme vorgesehen.

Jede Anderung der PROFIBUS-Adresse wird erst nach POWER ON wirksam.

p0922

CU250S_V_DP
CU250S_V_PN

Beschreibung:
Wert:

PROFIdrive PZD Telegrammauswahl / PZD Telegr_ausw

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: C(1), T Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2401, 2421, 2422
Min Max Werkseinstellung

1 999 1

Einstellung des Sende- und Empfangstelegrammes.
1: Standard Telegramm 1, PZD-2/2

2: Standard Telegramm 2, PZD-4/4

3: Standard Telegramm 3, PZD-5/9

4: Standard Telegramm 4, PZD-6/14

20: Standard Telegramm 20, PZD-2/6

350: SIEMENS Telegramm 350, PZD-4/4

352: SIEMENS Telegramm 352, PZD-6/6
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Abhéangigkeit:

353: SIEMENS Telegramm 353, PZD-2/2, PKW-4/4
354: SIEMENS Telegramm 354, PZD-6/6, PKW-4/4
999:  Freie Telegrammprojektierung mit BICO

Siehe auch: F01505

Hinweis: Bei p0922 = 100 ... 199 wird automatisch p2038 = 1 gesetzt und das Andern von p2038 gesperrt. Damit ist bei diesen
Telegrammen unveranderlich der Interface Mode "SIMODRIVE 611 universal" eingestellt.
Ist ein Wert ungleich 999 und somit ein Telegramm eingestellt, sind die im Telegramm enthaltenen Verschaltungen
gesperrt.
Die gesperrten Verschaltungen kénnen erst nach Einstellen des Wertes 999 wieder geadndert werden.

p0922 PROFIdrive PZD Telegrammauswahl / PZD Telegr_ausw

CU250S_V_DP Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16

(EPOS) Anderbar: C(1), T Normierung: - Dyn. Index: -

(CE%ZS"S);S—V—PN Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2401, 2421, 2422
Min Max Werkseinstellung
7 999 999

Beschreibung: Einstellung des Sende- und Empfangstelegrammes.

Wert: 7: Standard Telegramm 7, PZD-2/2
9: Standard Telegramm 9, PZD-10/5

Abhangigkeit:
Hinweis:

110:  SIEMENS Telegramm 110, PZD-12/7

111:  SIEMENS Telegramm 111, PZD-12/12

999:  Freie Telegrammprojektierung mit BICO

Siehe auch: F01505

Bei p0922 = 100 ... 199 wird automatisch p2038 = 1 gesetzt und das Andern von p2038 gesperrt. Damit ist bei diesen
Telegrammen unveranderlich der Interface Mode "SIMODRIVE 611 universal" eingestellt.

Ist ein Wert ungleich 999 und somit ein Telegramm eingestellt, sind die im Telegramm enthaltenen Verschaltungen
gesperrt.

Die gesperrten Verschaltungen kénnen erst nach Einstellen des Wertes 999 wieder geandert werden.

p0925

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

PROFIdrive taktsynchron Lebenszeichentoleranz / PD Lebensz_tol

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 65535 1

Einstellung der Anzahl der tolerierten aufeinanderfolgenden Lebenszeichenfehler des taktsynchronen Masters.

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: 2410

Das Lebenszeichen wird normalerweise in PZD4 (Steuerwort 2) vom Master empfangen.
Siehe auch: p2045, r2065
Siehe auch: F01912

Hinweis: Mit p0925 = 65535 ist die Lebenszeichenlberwachung abgeschaltet.
r0930 PROFIdrive Betriebsmodus / PD Betriebsmodus
CU250S_V_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
CU250S_V_PN Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

172

Anzeige des Betriebsmodus.

1: Drehzahlgeregelter Betrieb mit Hochlaufgeber
2: Lagegeregelter Betrieb

3: Drehzahlgeregelter Betrieb ohne Hochlaufgeber

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
Listenhandbuch (LH15), 01/2016, ASE33842890



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

r0944

Beschreibung:

Empfehlung:
Abhiangigkeit:

CO: Storpufferanderungen Zahler / Storpufferand

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8060
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und Konnektorausgang fiir den Zahler der Anderungen des Stérpuffers.
Dieser Zahler wird bei jeder Veranderung des Stérpuffers inkrementiert.
Verwendung zur Prifung, ob der Storpuffer konsistent ausgelesen wurde.

Siehe auch: r0945, r0947, r0948, r0949, r2109

r0945[0...63]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Achtung:
Hinweis:

Storcode / Storcode

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8060
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Nummern der aufgetretenen Stérungen.

Siehe auch: r0947, r0948, r0949, r2109, r2130, r2133, r2136, r3120, r3122

Die Eigenschaften des Stérpuffers sind der entsprechenden Produktdokumentation zu entnehmen.
Die Pufferparameter werden zyklisch im Hintergrund aktualisiert (siehe Zustandssignal in r2139).
Aufbau Storpuffer (prinzipiell):

r0945[0], r0949[0], r0948[0], r2109[0] --> Aktueller Storfall, Stérung 1

r0945[7], r0949[7], r0948[7], r2109[7] --> Aktueller Stérfall, Stérung 8
r0945(8], r0949[8], r0948[8], r2109[8] --> 1. Quittierter Stérfall, Stérung 1

r0945[15], r0949[15], r0948[15], r2109[15] --> 1. Quittierter Stérfall, Stérung 8
r0945[56], r0949[56], r0948[56], r2109[56] --> 7. Quittierter Stdrfall, Storung 1

r0945[63], r0949[63], r0948[63], r2109[63] --> 7. Quittierter Stérfall, Stérung 8

r0946[0...65534]

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Storcodeliste / Storcodeliste

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8060
Min Max Werkseinstellung

Auflistung der im Antriebsgerat vorhandenen Stércodes.
Es kann nur auf die Indizes mit gultigem Stércode zugegriffen werden.
Der dem Stércode zugeordnete Parameter ist unter dem gleichen Index in r0951 eingetragen.

r0947[0...63]

Beschreibung:

Stornummer / Stornummer

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8060
Min Max Werkseinstellung

Dieser Parameter ist identisch mit r0945.
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r0948J0...63]

Beschreibung:
Abhingigkeit:
Achtung:
Hinweis:

Storzeit gekommen in Millisekunden / t_Stor gek ms

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8060
Min Max Werkseinstellung

- [ms] - [ms] - [ms]

Anzeige der Systemlaufzeit in Millisekunden, an der die Stérung aufgetreten ist.

Siehe auch: r0945, r0947, r0949, r2109, r2130, r2133, r2136

Die Zeit setzt sich zusammen aus r2130 (Tage) und r0948 (Millisekunden).

Die Pufferparameter werden zyklisch im Hintergrund aktualisiert (siehe Zustandssignal in r2139).
Der Aufbau des Storpuffers sowie die Belegung der Indizes ist in r0945 dargestelit.

Beim Lesen des Parameters (iber PROFIdrive gilt der Datentyp TimeDifference.

r0949[0...63]

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Storwert / Storwert

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8060
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Zusatzinformation der aufgetretenen Stérung (als Ganzzahl).
Siehe auch: r0945, r0947, r0948, r2109, r2130, r2133, r2136, r3120, r3122

Hinweis: Die Pufferparameter werden zyklisch im Hintergrund aktualisiert (siehe Zustandssignal in r2139).
Der Aufbau des Storpuffers sowie die Belegung der Indizes ist in r0945 dargestellit.
p0952 Storfalle Zahler / Storfdlle Anz

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6700, 8060
Min Max Werkseinstellung

0 65535 0

Anzahl der aufgetretenen Storfalle nach dem letzten Zurticksetzen.

Mit p0952 = 0 setzen wird der Storpuffer geléscht.

Siehe auch: r0945, r0947, r0948, r0949, r2109, r2130, r2133, r2136

Datentyp: Unsigned16

Normierung: - Dyn. Index: -

r0963
CU250S_V_DP

Beschreibung:
Wert:

174

PROFIBUS Baudrate / PB Baudrate

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 255 -

Anzeige des entsprechenden Wertes flr die Baudrate bei PROFIBUS.

0: 9.6 kBit/s

1: 19.2 kBit/s

2: 93.75 kBit/s

3: 187.5 kBit/s

4: 500 kBit/s

6: 1.5 MBit/s

7: 3 MBit/s

8: 6 MBit/s

9: 12 MBit/s

10: 31.25 kBit/s
11: 45.45 kBit/s
255:  Unbekannt
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r0964[0...6]

Beschreibung:
Index:

Gerateidentifikation / Gerateident

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Gerateidentifikation.
[0] = Firma (Siemens = 42)

[1] = Geratetyp

[2] = Firmware Version

[3] = Firmware Datum (Jahr)

[4] = Firmware Datum (Tag/Monat)
[5] = Antriebsobjekte Anzahl

[6] = Firmware patch/hot fix

Hinweis: Beispiel:
r0964[0] = 42 --> SIEMENS
r0964[1] = Geratetyp, siehe unten
r0964[2] = 403 --> Erster Teil Firmware-Version V04.03 (Zweiter Teil siehe bei Index 6)
r0964[3] = 2010 --> Jahr 2010
r0964[4] = 1705 --> 17. Mai
r0964[5] = 2 --> 2 Antriebsobjekte
r0964[6] = 200 --> Zweiter Teil Firmware-Version (Vollstandige Version: V04.03.02.00)
Geratetyp:
r0964[1] = 6363 --> SINAMICS G120 CU250S-2 VECTOR
r0964[1] = 6360 --> SINAMICS G120 CU250S-2_DP VECTOR
r0964[1] = 6361 --> SINAMICS G120 CU250S-2_PN VECTOR
r0964[1] = 6362 --> SINAMICS G120 CU250S-2_CAN VECTOR
r0965 PROFIdrive Profilnummer / PD Profilnummer
CU250S_V_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
CU250S_V_PN Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Beschreibung:

Hinweis:

Anzeige der PROFIdrive Profilnummer und Profilversion.

Konstanter Wert = 0329 hex.

Byte 1: Profilnummer = 03 hex = PROFIdrive Profil

Byte 2: Profilversion = 29 hex = Version 4.1

Beim Lesen des Parameters Gber PROFIdrive gilt der Datentyp Octet String 2.

p0969

Beschreibung:
Hinweis:

Systemlaufzeit relativ / t_System relativ

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 8050, 8060
Min Max Werkseinstellung

0 [ms] 4294967295 [ms] 0 [ms]

Anzeige der Systemlaufzeit in ms seit dem letzten POWER ON.

Der Wert in p0969 kann nur auf 0 zuriickgesetzt werden.

Der Wert lauft nach ca. 49 Tagen uber.

Beim Lesen des Parameters Uiber PROFIdrive gilt der Datentyp TimeDifference.
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p0970

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:

Antrieb Parameter zuriicksetzen / Antr Par Reset

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: C(1, 30) Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 300 0

Der Parameter dient zum Auslésen des Zurlicksetzens der Antriebsparameter.
Die Parameter p0100, p0205 werden dabei nicht zuriickgesetzt.
Folgende Motorparameter werden passend zum Leistungsteil vorbelegt: p0300 ... p0311.

Beim Laden der Einstellungen 10, 11, 12 wird automatisch der Zwischenspeicher Modus inaktiv geschaltet (p0014 =
0).

0: Inaktiv

1: Start Parameter zurlicksetzen

3: Start Laden der flichtigen Parameter aus RAM
5: Start Safety-Parameter zurlicksetzen

10: Start Laden der mit p0971=10 gespeicherten Parameter

11: Start Laden der mit p0971=11 gespeicherten Parameter

12: Start Laden der mit p0971=12 gespeicherten Parameter

30: Start Laden des mit p0971=30 gespeicherten Lieferzustands
100: Start BICO-Verschaltungen zuruicksetzen

300:  Nur Siemens-intern

Siehe auch: F01659

Achtung: Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder mdglich.
Bei aktiviertem Zwischenspeicher (siehe p0014) wird beim Laden eines Parametersatzes (p0970 = 10, 11, 12) die
aktuelle Parametrierung von RAM nach ROM gesichert.
Besonderheiten bei der Kommunikation tiber PROFIBUS DP:
- Die Kommunikation mit Class 1 Mastern (z. B. S7-Steuerungen) ist unterbrochen.
- Die Kommunikation mit Class 2 Mastern (z. B. STARTER) bleibt erhalten.

Hinweis: Eine Werkseinstellung kann nur gestartet werden, wenn vorher p0010 = 30 (Parameter-Reset) gesetzt wurde.
Am Ende der Berechnungen wird automatisch p0970 = 0 gesetzt.
Das Rucksetzen der Parameter ist mit p0970 = 0 und r3996[0] = 0 beendet.
Bei p0970 = 5 gilt:
Es muss das Passwort fur Safety Integrated gesetzt sein.
Bei freigegebenem Safety Integrated kann dies zu Meldungen fiihren, welche einen Abnahmetest erfordern.
AnschlieBend Parameter sichern und POWER ON durchfiihren.
Bei p0970 = 1 gilt:
Ist eine Safety Integrated Funktion parametriert (p9601), so werden die Safety Parameter nicht mit zurlickgesetzt. In
diesem Fall wird die Storung (FO01659) mit Stérwert 2 ausgegeben.
Allgemein gilt:
Ein Index der Parameter p2100, p2101, p2118, p2119, p2126, p2127 wird nicht zuriickgesetzt, wenn genau in
diesem Index eine parametrierte Meldung aktiv ist.

p0971 Parameter speichern / Par speichern

Beschreibung:

Wert:

176

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 30 0

Einstellung zum Speichern der Parameter im nichtfliichtigen Speicher.

Beim Speichervorgang werden nur die zum Speichern vorgesehenen Einstellparameter beriicksichtigt.
0: Inaktiv

1: Antriebsobjekt speichern

10: Nichtfliichtig speichern als Einstellung 10

11: Nichtfliichtig speichern als Einstellung 11

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
Listenhandbuch (LH15), 01/2016, ASE33842890



2 Parameter

Abhangigkeit:

2.2 Liste der Parameter

12: Nichtflichtig speichern als Einstellung 12
30: Lieferzustand nichtfllichtig speichern als Einstellung 30

Siehe auch: p0970, p1960, p3845, r3996

Vorsicht: Bei gesteckter Speicherkarte (optional) und nicht verwendeter USB-Schnittstelle gilt:
A Die Parameter werden auch auf der Karte gespeichert und tiberschreiben dabei bereits vorhandene Daten!
Achtung: Die Spannungsversorgung der Control Unit darf erst nach dem Beenden des Speichervorgangs ausgeschaltet
werden (d. h. nach dem Start zum Speichern warten, bis der Parameter wieder den Wert 0 hat).
Wahrend des Speichervorgangs ist das Parameterschreiben gesperrt.
Der Fortschritt des Speichervorgangs wird in r3996 angezeigt.
Zu p0971 = 30:
Mit Ausfiihren dieser Speicherfunktion wird der urspriingliche Lieferzustand tiberschrieben.
Hinweis: Die mit p0971 = 10, 11, 12 gespeicherten Parameter kénnen mit p0970 = 10, 11 oder 12 wieder geladen werden.
Identification und Maintenance-Daten (I&M-Daten, p8806 und folgende) werden nur bei p0971 = 1 gespeichert.
p0972 Antriebsgerit Reset / Antr_gerat Reset

Beschreibung:

Wert:

Gefahr:

YA

Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Datentyp: Unsigned16
Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 3 0

Einstellung des gewlinschten Vorgangs zum Ausfiihren eines Hardware-Resets beim Antriebsgerat.
0: Inaktiv

1: Hardware-Reset sofort

2: Hardware-Reset Vorbereitung

3: Hardware-Reset nach Ausfall der zyklischen Kommunikation

Es ist sicherzustellen, dass sich die Anlage in einem sicheren Zustand befindet.
Es durfen keine Zugriffe auf Speicherkarte/Geratespeicher der Control Unit stattfinden.

Zu Wert = 1:

Der Reset wird sofort ausgefiihrt und die Kommunikation abgebrochen.

Nach Aufbau der Kommunikation eine Kontrolle des Reset-Vorgangs durchfiihren (siehe nachfolgend).
Zu Wert = 2:

Hilfseinstellung zur Kontrolle des Reset-Vorgangs.

Als erstes p0972 = 2 setzen und zurlicklesen. Als zweites p0972 = 1 setzen (dieser Auftrag wird moglicherweise
nicht mehr quittiert). Danach wird die Kommunikation abgebrochen.

Nach Aufbau der Kommunikation eine Kontrolle des Reset-Vorgangs durchfiihren (siehe nachfolgend).
Zu Wert = 3:

Der Reset wird nach Abbruch der zyklischen Kommunikation ausgefiihrt. Diese Einstellung dient zum
synchronisierten Reset mehrerer Antriebsgerate durch eine Steuerung.

Wenn keine zyklische Kommunikation aktiv ist, dann wird der Reset sofort ausgefiihrt.

Nach Aufbau der Kommunikation eine Kontrolle des Reset-Vorgangs durchfiihren (siehe nachfolgend).
Zur Kontrolle des Reset-Vorgangs:

Nach Neustart des Antriebsgerats und Aufbau der Kommunikation den p0972 lesen und folgendes prifen:
p0972 = 0?7 --> Der Reset wurde erfolgreich ausgefihrt.

p0972 > 0? --> Der Reset wurde nicht ausgefihrt.
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r0979[0...30]
CU250S_V

CU250S_V (Lagereg)

CU250S_V_CAN
CU250S_V_CAN
(Lagereg)
CU250S_V_DP
CU250S_V_DP
(Lagereg)
CU250S_V_PN
CU250S_V_PN
(Lagereg)
Beschreibung:
Index:

Hinweis:

PROFIdrive Geberformat / PD Geberformat

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 4704
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der verwendeten Lageistwertgeber nach PROFIdrive.
[0] = Header

[1] = Typ Geber 1

[2] = Auflésung Geber 1

[3] = Schiebefaktor G1_XIST1

[4] = Schiebefaktor G1_XIST2

[5] = Unterscheidbare Umdrehungen Geber 1

[6...10] = Reserviert

[11] = Typ Geber 2

[12] = Auflésung Geber 2

[13] = Schiebefaktor G2_XIST1

[14] = Schiebefaktor G2_XIST2

[15] = Unterscheidbare Umdrehungen Geber 2

[16...30] = Reserviert

Informationen zu den einzelnen Indizes sind folgender Literatur zu entnehmen:

PROFIdrive Profile Drive Technology

r0980[0...299]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

Liste vorhandener Parameter 1 / Liste vorh Par 1

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16

Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der vorhandenen Parameter flr diesen Antrieb.
Siehe auch: r0981, r0989

Die Anzeige der vorhandenen Parameter erfolgt in den Indizes 0 bis 298. Enthalt ein Index den Wert 0, so ist die
Liste hier beendet. Bei einer groReren Liste steht im Index 299 die Parameternummer zum Fortsetzen der Liste.

Diese Liste besteht vollstandig aus folgenden Parametern:
r0980[0...299], r0981[0...299] ... r0989]0...299]

Die Parameter dieser Liste werden in der Expertenliste der Inbetriebnahme-Software nicht angezeigt. Sie kdnnen
aber von einer Ubergeordneten Steuerung (z. B. PROFIBUS Master) gelesen werden.

r0981[0...299]

Beschreibung:
Abhéangigkeit:
Hinweis:

178

Liste vorhandener Parameter 2 / Liste vorh Par 2

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der vorhandenen Parameter flr diesen Antrieb.
Siehe auch: r0980, r0989

Die Anzeige der vorhandenen Parameter erfolgt in den Indizes 0 bis 298. Enthalt ein Index den Wert 0, so ist die
Liste hier beendet. Bei einer groReren Liste steht im Index 299 die Parameternummer zum Fortsetzen der Liste.
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Diese Liste besteht vollstandig aus folgenden Parametern:
r0980[0...299], r0981[0...299] ... r0989]0...299]

Die Parameter dieser Liste werden in der Expertenliste der Inbetriebnahme-Software nicht angezeigt. Sie kénnen
aber von einer Gbergeordneten Steuerung (z. B. PROFIBUS Master) gelesen werden.

r0989[0...299]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

Liste vorhandener Parameter 10 / Liste vorh Par 10

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der vorhandenen Parameter fur diesen Antrieb.
Siehe auch: r0980, r0981

Die Anzeige der vorhandenen Parameter erfolgt in den Indizes 0 bis 298. Enthalt ein Index den Wert 0, so ist die
Liste hier beendet.

Diese Liste besteht vollstandig aus folgenden Parametern:
r0980[0...299], r0981[0...299] ... r0989]0...299]

Die Parameter dieser Liste werden in der Expertenliste der Inbetriebnahme-Software nicht angezeigt. Sie kénnen
aber von einer lGbergeordneten Steuerung (z. B. PROFIBUS Master) gelesen werden.

r0990[0...99]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

Liste gednderter Parameter 1 / Liste geéd Par 1

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der gegenuber der Werkseinstellung gednderten Parameter flr diesen Antrieb.
Siehe auch: r0991, r0999

Die Anzeige der gednderten Parameter erfolgt in den Indizes 0 bis 98. Enthalt ein Index den Wert 0, so ist die Liste
hier beendet. Bei einer groReren Liste steht im Index 99 die Parameternummer zum Fortsetzen der Liste.

Diese Liste besteht vollstéandig aus folgenden Parametern:
r0990[0...99], r0991[0...99] ... r0999[0...99]

Die Parameter dieser Liste werden in der Expertenliste der Inbetriebnahme-Software nicht angezeigt. Sie konnen
aber von einer lGibergeordneten Steuerung (z. B. PROFIBUS Master) gelesen werden.

r0991[0...99]

Beschreibung:
Abhingigkeit:
Hinweis:

Liste gednderter Parameter 2 / Liste ged Par 2

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der gegeniber der Werkseinstellung gednderten Parameter flr diesen Antrieb.
Siehe auch: r0990, r0999

Die Anzeige der gednderten Parameter erfolgt in den Indizes 0 bis 98. Enthalt ein Index den Wert 0, so ist die Liste
hier beendet. Bei einer groReren Liste steht im Index 99 die Parameternummer zum Fortsetzen der Liste.

Diese Liste besteht vollstandig aus folgenden Parametern:
r0990[0...99], r0991[0...99] ... r0999[0...99]

Die Parameter dieser Liste werden in der Expertenliste der Inbetriebnahme-Software nicht angezeigt. Sie kénnen
aber von einer Ubergeordneten Steuerung (z. B. PROFIBUS Master) gelesen werden.
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r0999[0...99]

Beschreibung:
Abhingigkeit:

Liste gednderter Parameter 10 / Liste gea Par 10

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige der gegeniber der Werkseinstellung gednderten Parameter flr diesen Antrieb.
Siehe auch: r0990, r0991

Hinweis: Die Anzeige der gednderten Parameter erfolgt in den Indizes 0 bis 98. Enthalt ein Index den Wert 0, so ist die Liste
hier beendet.
Diese Liste besteht vollstandig aus folgenden Parametern:
r0990[0...99], r0991[0...99] ... r0999[0...99]
Die Parameter dieser Liste werden in der Expertenliste der Inbetriebnahme-Software nicht angezeigt. Sie kdnnen
aber von einer libergeordneten Steuerung (z. B. PROFIBUS Master) gelesen werden.
p1000[0...n] Drehzahlsollwert Auswahl / n_soll Ausw
CU250S_V_DP Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16
CU250S_V_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 200 [0]6
[1]10
[2]0
[3]0

Beschreibung:

Wert:

180

Einstellung der Quelle fir den Drehzahlsollwert.

Bei einstelligen Werten gilt:

Der Wert gibt den Hauptsollwert an.

Bei zweistelligen Werten gilt:

Die linke Ziffer gibt den Zusatzsollwert an, die rechte Ziffer den Hauptsollwert.
Beispiel:

Wert = 26

--> Der Analogsollwert (2) liefert den Zusatzsollwert.

--> Der Feldbus (6) liefert den Hauptsollwert.

0 Kein Hauptsollwert
1: Motorpotenziometer
2: Analogsollwert

3: Drehzahlfestsollwert
6

: Feldbus
7: Analogsollwert 2
10: Motorpotenziometer + Kein Hauptsollwert
11: Motorpotenziometer + Motorpotenziometer
12: Motorpotenziometer + Analogsollwert
13: Motorpotenziometer + Drehzahlfestsollwert
16: Motorpotenziometer + Feldbus
17: Motorpotenziometer + Analogsollwert 2
20: Analogsollwert + Kein Hauptsollwert
21: Analogsollwert + Motorpotenziometer
22: Analogsollwert + Analogsollwert
23: Analogsollwert + Drehzahlfestsollwert
26: Analogsollwert + Feldbus
27: Analogsollwert + Analogsollwert 2
30: Drehzahlfestsollwert + Kein Hauptsollwert
31: Drehzahlfestsollwert + Motorpotenziometer
32: Drehzahlfestsollwert + Analogsollwert
33: Drehzahlfestsollwert + Drehzahlfestsollwert
36: Drehzahlfestsollwert + Feldbus
37: Drehzahlfestsollwert + Analogsoliwert 2
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60: Feldbus + Kein Hauptsollwert
61: Feldbus + Motorpotenziometer
62: Feldbus + Analogsollwert

63: Feldbus + Drehzahlfestsollwert
66: Feldbus + Feldbus

67: Feldbus + Analogsollwert 2

70: Analogsollwert 2 + Kein Hauptsollwert
71: Analogsollwert 2 + Motorpotenziometer
72: Analogsollwert 2 + Analogsollwert

73: Analogsollwert 2 + Drehzahlfestsollwert
76: Analogsollwert 2 + Feldbus

T7: Analogsollwert 2 + Analogsollwert 2

200:  Analog output connection
Beim Andern dieses Parameters werden folgende Einstellungen beeinflusst:
Siehe auch: p1070, p1071, p1075, p1076

Vorsicht: Wird bei p1000 als Hauptsollwert der Feldbus gewahlt, so wird folgende BICO-Verschaltung automatisch eingestellt:
A p2051[1] = r0063
Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 geschiitzt.
Fir PROFIBUS/PROFINET Control Units gilt: Durch Setzen von p0922 = 999 kann der Parameter frei eingestellt
werden.
Mit Ausfiihren eines bestimmten Makros werden die entsprechend programmierten Einstellungen vorgenommen und
wirksam.
p1000[0...n] Drehzahlsollwert Auswahl / n_soll Ausw
CuU250S_V Zugriffsstufe: 1 Berechnet: - Datentyp: Integer16
CU250S_V_CAN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung
0 200 [0] 2
[1]10
[2]0
[3]0

Beschreibung:

Wert:

Einstellung der Quelle fir den Drehzahlsollwert.

Bei einstelligen Werten gilt:

Der Wert gibt den Hauptsollwert an.

Bei zweistelligen Werten gilt:

Die linke Ziffer gibt den Zusatzsollwert an, die rechte Ziffer den Hauptsollwert.
Beispiel:

Wert = 26

--> Der Analogsollwert (2) liefert den Zusatzsollwert.

--> Der Feldbus (6) liefert den Hauptsollwert.

0 Kein Hauptsollwert
1: Motorpotenziometer
2: Analogsollwert

3: Drehzahlfestsollwert
6

: Feldbus
7: Analogsollwert 2
10: Motorpotenziometer + Kein Hauptsollwert
11: Motorpotenziometer + Motorpotenziometer
12: Motorpotenziometer + Analogsollwert
13: Motorpotenziometer + Drehzahlfestsollwert
16: Motorpotenziometer + Feldbus
17: Motorpotenziometer + Analogsollwert 2
20: Analogsollwert + Kein Hauptsollwert
21: Analogsollwert + Motorpotenziometer
22: Analogsollwert + Analogsollwert
23: Analogsollwert + Drehzahlfestsollwert
26: Analogsollwert + Feldbus
27: Analogsollwert + Analogsollwert 2
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Abhangigkeit:

30: Drehzahlfestsollwert + Kein Hauptsollwert
31: Drehzahlfestsollwert + Motorpotenziometer
32: Drehzahlfestsollwert + Analogsollwert

33: Drehzahlfestsollwert + Drehzahlfestsollwert
36: Drehzahlfestsollwert + Feldbus

37: Drehzahlfestsollwert + Analogsollwert 2

60: Feldbus + Kein Hauptsollwert

61: Feldbus + Motorpotenziometer

62: Feldbus + Analogsollwert

63: Feldbus + Drehzahlfestsollwert
66: Feldbus + Feldbus

67: Feldbus + Analogsollwert 2

70: Analogsollwert 2 + Kein Hauptsollwert
71: Analogsollwert 2 + Motorpotenziometer
72: Analogsollwert 2 + Analogsollwert

73: Analogsollwert 2 + Drehzahlfestsollwert
76: Analogsollwert 2 + Feldbus

T7: Analogsollwert 2 + Analogsollwert 2

200: Analog output connection
Beim Andern dieses Parameters werden folgende Einstellungen beeinflusst:
Siehe auch: p1070, p1071, p1075, p1076

Vorsicht: Wird bei p1000 als Hauptsollwert der Feldbus gewahlt, so wird folgende BICO-Verschaltung automatisch eingestellt:
A p2051[1] = r0063
Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 geschiitzt.
Fir PROFIBUS/PROFINET Control Units gilt: Durch Setzen von p0922 = 999 kann der Parameter frei eingestellt
werden.
Mit Ausfiihren eines bestimmten Makros werden die entsprechend programmierten Einstellungen vorgenommen und
wirksam.
p1001[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 1 / n_soll_fest 1

Beschreibung:
Abhingigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: p2000 Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3010

Min Max Werkseinstellung
-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]

Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 1.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1002[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 2 / n_soll_fest 2

Beschreibung:
Abhéangigkeit:
Achtung:

182

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: p2000 Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3010

Min Max Werkseinstellung
-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]

Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 2.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
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p1003[0...n]

Beschreibung:
Abhingigkeit:

CO: Drehzahlfestsollwert 3 / n_soll_fest 3
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]

Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 3.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1004[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 4 / n_soll_fest 4

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 4.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehdrt, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1005[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 5/ n_soll_fest 5

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 5.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1006[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 6 / n_soll_fest 6

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 6.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1007[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 7 / n_soll_fest 7

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 7.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]
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Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1008[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 8 / n_soll_fest 8

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 8.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1009[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 9 / n_soll_fest 9

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 9.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1010[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 10 / n_soll_fest 10

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 10.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1011[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 11 / n_soll_fest 11

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Achtung:
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Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 11.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]
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p1012[0...n]

Beschreibung:
Abhingigkeit:

CO: Drehzahlfestsollwert 12 / n_soll_fest 12
Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 12.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1013[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 13 / n_soll_fest 13

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 13.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehdrt, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1014[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 14 / n_soll_fest 14

Beschreibung:
Abhingigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 14.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1015[0...n] CO: Drehzahlfestsollwert 15 / n_soll_fest 15

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung und Konnektorausgang fiir Drehzahlfestsollwert 15.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3010
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
p1016 Drehzahlfestsollwert Anwahimodus / n_soll_fest Anwahl

Beschreibung:
Wert:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3010, 3011
Min Max Werkseinstellung

1 2 1

Einstellung des Modus fir die Anwahl des Drehzahlfestsollwerts.

1: Direkt

2: Binar
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Hinweis: Zu p1016 = 1:
In diesem Modus wird der Sollwert (iber die Drehzahlfestsollwerte p1001 ... p1004 vorgegeben.
Durch Addition der einzelnen Drehzahlfestsollwerte ergeben sich bis zu 16 unterschiedliche Sollwerte.
Zu p1016 = 2
In diesem Modus wird der Sollwert iber die Drehzahlfestsollwerte p1001 ... p1015 vorgegeben.

p1020[0...n] Bl: Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 0 / n_soll_fest Bit 0
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2505, 3010, 3011
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle zur Auswahl des Drehzahlfestsollwertes.

Abhingigkeit: Auswahl des gewuinschten Drehzahlfestsollwertes Gber p1020 ... p1023.

Anzeige der Nummer des aktuellen Drehzahlfestsollwertes in r1197.
Einstellung der Werte fiir Drehzahlfestsollwert 1 ... 15 Gber p1001 ... p1015.
Siehe auch: p1021, p1022, p1023, r1197

Hinweis: Ist kein Drehzahlfestsollwert ausgewahlt (p1020 ... p1023 = 0, r1197 = 0), so ist r1024 = 0 (Sollwert = 0).

p1021[0...n] Bl: Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 1 / n_soll_fest Bit 1
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2505, 3010, 3011
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle zur Auswahl des Drehzahlfestsollwertes.

Abhangigkeit: Auswahl des gewunschten Drehzahlfestsollwertes Uber p1020 ... p1023.

Anzeige der Nummer des aktuellen Drehzahlfestsollwertes in r1197.
Einstellung der Werte fir Drehzahlfestsollwert 1 ... 15 Gber p1001 ... p1015.
Siehe auch: p1020, p1022, p1023, r1197

Hinweis: Ist kein Drehzahlfestsollwert ausgewahlt (p1020 ... p1023 = 0, r1197 = 0), so ist r1024 = 0 (Sollwert = 0).

p1022[0...n] Bl: Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 2 / n_soll_fest Bit 2
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2505, 3010, 3011
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle zur Auswahl des Drehzahlfestsollwertes.

Abhangigkeit: Auswahl des gewunschten Drehzahlfestsollwertes Uber p1020 ... p1023.

Anzeige der Nummer des aktuellen Drehzahlfestsollwertes in r1197.
Einstellung der Werte fir Drehzahlfestsollwert 1 ... 15 Gber p1001 ... p1015.
Siehe auch: p1020, p1021, p1023, r1197
Hinweis: Ist kein Drehzahlfestsollwert ausgewahlt (p1020 ... p1023 = 0, r1197 = 0), so ist r1024 = 0 (Sollwert = 0).
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p1023[0...n]

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Hinweis:

Bl: Drehzahlfestsollwert-Auswahl Bit 3 / n_soll_fest Bit 3

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2505, 3010, 3011
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle zur Auswahl des Drehzahlfestsollwertes.

Auswahl des gewuinschten Drehzahlfestsollwertes Gber p1020 ... p1023.

Anzeige der Nummer des aktuellen Drehzahlfestsollwertes in r1197.

Einstellung der Werte fiir Drehzahlfestsollwert 1 ... 15 Gber p1001 ... p1015.

Siehe auch: p1020, p1021, p1022, r1197

Ist kein Drehzahlfestsollwert ausgewahlt (p1020 ... p1023 = 0, r1197 = 0), so ist r1024 = 0 (Sollwert = 0).

r1024

Beschreibung:

Empfehlung:
Abhéangigkeit:

Hinweis:

CO: Drehzahlfestsollwert wirksam / n_soll_fest wirk

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3001, 3010, 3011
Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige und Konnektorausgang fur den ausgewahlten und wirksamen Drehzahlfestsollwert.

Dieser Sollwert ist der Ausgangswert bei den Drehzahlfestsollwerten und muss entsprechend weiterverschaltet
werden (z. B. mit dem Hauptsollwert).

Das Signal mit dem Hauptsollwert verschalten (Cl: p1070 = r1024).

Auswahl des gewtlinschten Drehzahlfestsollwertes Gber p1020 ... p1023.

Anzeige der Nummer des aktuellen Drehzahlfestsollwertes in r1197.

Einstellung der Werte fir Drehzahlfestsollwert 1 ... 15 Gber p1001 ... p1015.

Siehe auch: p1070, r1197

Ist kein Drehzahlfestsollwert ausgewahlt (p1020 ... p1023 = 0, r1197 = 0), so ist r1024 = 0 (Sollwert = 0).

r1025.0

Beschreibung:
Bitfeld:

Abhéangigkeit:
Hinweis:

BO: Drehzahlfestsollwert Status / n_soll_fest Status

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned8
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und Binektorausgang fiir den Status bei der Anwahl der Drehzahlfestsollwerte.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00 Drehzahlfestsollwert angewahlt Ja Nein 3011
Siehe auch: p1016

Zu Bit 00:

Bei der direkten Anwahl der Drehzahlfestsollwerte (p1016 = 1) wird dieses Bit gesetzt, wenn mindestens 1
Drehzahlfestsollwert angewahlt ist.
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p1030[0...n]

Beschreibung:
Bitfeld:

Achtung:

Hinweis:

Motorpotenziometer Konfiguration / Mop Konfiguration

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3020
Min Max Werkseinstellung

- - 0000 0110 bin
Einstellung der Konfiguration fiir das Motorpotenziometer.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Speicherung aktiv Ja Nein -

01 Automatikbetrieb Hochlaufgeber aktiv Ja Nein -

02  Anfangsverrundung aktiv Ja Nein -

03  Speicherung in NVRAM aktiv Ja Nein -

04  Hochlaufgeber immer aktiv Ja Nein -

Bei p0014 = 1 gilt:

Nach dem Andern des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder mdglich.

Zu Bit 00:

0: Sollwert fiir Motorpotenziometer wird nicht gespeichert und nach EIN durch p1040 vorgegeben.

1: Sollwert fir Motorpotenziometer wird nach AUS gespeichert und nach EIN auf den gespeicherten Wert gesetzt.
Zum nichtflichtigen Speichern ist Bit 03 = 1 zu setzen.

Zu Bit 01:

0: Ohne Hochlaufgeber bei Automatikbetrieb (Hoch-/Riicklaufzeit = 0).

1: Mit Hochlaufgeber bei Automatikbetrieb.

Bei Handbetrieb (0-Signal Gber Bl: p1041) ist der Hochlaufgeber immer aktiv.

Zu Bit 02:

0: Ohne Anfangsverrundung.

1: Mit Anfangsverrundung. Die eingestellte Hoch- und Rpcklaufzeit wird entsprechend Uberschritten. Mit der
Anfangsverrundung ist eine feinflihlige Vorgabe kleiner Anderungen (progressive Reaktion auf Tastenbetatigungen)
maoglich.

Der Ruck fiir die Anfangsverrundung ist unabhangig von der Hochlaufzeit und hangt nur von der eingestellten
Maximaldrehzahl (p1082) ab. Er wird wie folgt berechnet:

r=0.01% *p1082 [1/s] / 0.13"2 [s"2]

Der Ruck wirkt bis zum Erreichen der Maximalbeschleunigung (a_max = p1082 [1/s] / p1047 [s]), danach wird linear
mit konstanter Beschleunigung weitergefahren. Je héher die Maximalbeschleunigung ist (je kleiner p1047), desto
mehr verléngert sich die Hochlaufzeit gegeniber der eingestellten Hochlaufzeit.

Zu Bit 03:

0: Nichtflichtige Speicherung deaktiviert.

1: Sollwert fur Motorpotenziometer wird nichtfliichtig gespeichert (bei Bit 00 = 1).

Zu Bit 04:

Bei gesetztem Bit wird unabhangig von der Impulsfreigabe der Hochlaufgeber gerechnet. In r1050 steht immer der
aktuelle Ausgangswert des Motorpotenziometers.

p1035[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

188

Bl: Motorpotenziometer Sollwert héher / Mop héher

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2505, 3020
Min Max Werkseinstellung
- - [0] 2090.13

10

[2]0

310

Einstellung der Signalquelle zum kontinuierlichen Erhéhen des Sollwertes beim Motorpotenziometer.

Die Anderung des Sollwertes (CO: r1050) ist abhéngig von der eingestellten Hochlaufzeit (p1047) und der Dauer des
anliegenden Signals (Bl: p1035).

Siehe auch: p1036

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
Listenhandbuch (LH15), 01/2016, ASE33842890



2 Parameter

Achtung:

2.2 Liste der Parameter

Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

p1035[0...n]

CU250S_V (EPOS)

CU250S_V_CAN
(EPOS)

CU250S_V_DP
(EPOS)

CU250S_V_PN
(EPOS)

Beschreibung:

Abhingigkeit:
Achtung:

Bl: Motorpotenziometer Sollwert héher / Mop héher

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2505, 3020
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle zum kontinuierlichen Erhéhen des Sollwertes beim Motorpotenziometer.

Die Anderung des Sollwertes (CO: r1050) ist abhangig von der eingestellten Hochlaufzeit (p1047) und der Dauer des
anliegenden Signals (Bl: p1035).

Siehe auch: p1036
Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

p1036[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:
Achtung:

Bl: Motorpotenziometer Sollwert tiefer / Mop tiefer

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2505, 3020
Min Max Werkseinstellung
- - [0] 2090.14

(1o

210

310

Einstellung der Signalquelle zum kontinuierlichen Verringern des Sollwertes beim Motorpotenziometer.

Die Anderung des Sollwertes (CO: r1050) ist abhéngig von der eingestellten Riicklaufzeit (p1048) und der Dauer des
anliegenden Signals (Bl: p1036).

Siehe auch: p1035
Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.

p1036[0...n]
CU250S_V (EPOS)

CU250S_V_CAN
(EPOS)

CU250S_V_DP
(EPOS)

CU250S_V_PN
(EPOS)

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Achtung:

Bl: Motorpotenziometer Sollwert tiefer / Mop tiefer

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2505, 3020
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle zum kontinuierlichen Verringern des Sollwertes beim Motorpotenziometer.

Die Anderung des Sollwertes (CO: r1050) ist abhéngig von der eingestellten Riicklaufzeit (p1048) und der Dauer des
anliegenden Signals (Bl: p1036).

Siehe auch: p1035
Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

p1037[0...n]

Beschreibung:
Hinweis:

Motorpotenziometer Maximaldrehzahl / Mop n_max
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1,3,5
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max Werkseinstellung
-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]

Einstellung der Maximaldrehzahl/-geschwindigkeit fiir das Motorpotenziometer.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3020

Bei der Inbetriebnahme wird dieser Parameter entsprechend automatisch vorbelegt.
Der vom Motorpotenziometer ausgegebene Sollwert wird auf diesen Wert begrenzt (siehe Funktionsplan 3020).
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p1038[0...n]

Beschreibung:

Motorpotenziometer Minimaldrehzahl / Mop n_min
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1,3,5
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max Werkseinstellung
-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]

Einstellung der Minimaldrehzahl/-geschwindigkeit fiir das Motorpotenziometer.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3020

Hinweis: Bei der Inbetriebnahme wird dieser Parameter entsprechend automatisch vorbelegt.
Der vom Motorpotenziometer ausgegebene Sollwert wird auf diesen Wert begrenzt (siehe Funktionsplan 3020).
p1039[0...n] Bl: Motorpotenziometer Invertierung / Mop Inv

Beschreibung:

Abhéangigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3020
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle zum Invertieren der Minimaldrehzahl/-geschwindigkeit bzw. Maximaldrehzahl/-
geschwindigkeit beim Motorpotenziometer.

Siehe auch: p1037, p1038

Die Invertierung wirkt nur wahrend "Motorpotenziometer héher" oder "Motorpotenziometer tiefer" aktiv ist.

p1040[0...n]

Beschreibung:

Abhéngigkeit:

Motorpotenziometer Startwert / Mop Startwert
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max Werkseinstellung
-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]

Einstellung des Startwertes fiir das Motorpotenziometer. Dieser Startwert wird nach dem Einschalten des Antriebs
wirksam.

Nur wirksam bei p1030.0 = 0.

Siehe auch: p1030

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: 3020

p1041[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:
Hinweis:

Bl: Motorpotenziometer Hand/Automatik / Mop Hand/Auto

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3020
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle flr die Umschaltung von Hand auf Automatik beim Motorpotenziometer.

Bei Hand wird der Sollwert (iber zwei Signale hoher und tiefer verstellt. Bei Automatikbetrieb muss der Sollwert Giber
einen Konnektoreingang verschaltet werden.

Siehe auch: p1030, p1035, p1036, p1042
Bei Automatik kann die Wirksamkeit des internen Hochlaufgebers eingestellt werden.

p1042[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:

190

Cl: Motorpotenziometer Automatik Sollwert / Mop Auto Sollw

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: p2000 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3020
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fiir den Sollwert des Motorpotenziometers bei Automatik.
Siehe auch: p1041
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p1043[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:
Hinweis:

Bl: Motorpotenziometer Setzwert libernehmen / Mop Setzw iibern

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3020
Min Max Werkseinstellung

- - 0
Einstellung der Signalquelle zur Ubernahme des Setzwertes beim Motorpotenziometer.
Siehe auch: p1044

Der Setzwert (Cl: p1044) wird bei einer 0/1-Flanke des Setzbefehls (Bl: p1043) wirksam.

p1044[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Cl: Motorpotenziometer Setzwert / Mop Setzw

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: p2000 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3020
Min Max Werkseinstellung

- - 0
Einstellung der Signalquelle fiir den Setzwert beim Motorpotenziometer.

Siehe auch: p1043

Der Setzwert (Cl: p1044) wird bei einer 0/1-Flanke des Setzbefehls (Bl: p1043) wirksam.

r1045

Beschreibung:

CO: Motorpotenziometer Drehzahlsollwert vor Hochlaufgeber / Mop n_soll vor HLG

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3020

Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige des wirksamen Sollwertes vor dem internen Hochlaufgeber des Motorpotenziometers.

p1047[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Motorpotenziometer Hochlaufzeit / Mop Hochlaufzeit
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [s] 1000.000 [s] 10.000 [s]

Einstellung der Hochlaufzeit fiir den internen Hochlaufgeber beim Motorpotenziometer.

In dieser Zeit wird der Sollwert von Null bis zur Drehzahl-/Geschwindigkeitsgrenze (p1082) verstellt (wenn keine
Anfangsverrundung aktiviert ist).

Siehe auch: p1030, p1048, p1082
Die Hochlaufzeit verlangert sich bei aktivierter Anfangsverrundung (p1030.2) entsprechend.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: 3020

Normierung: -

p1048[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Motorpotenziometer Riicklaufzeit / Mop Riicklaufzeit
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [s] 1000.000 [s] 10.000 [s]

Einstellung der Riicklaufzeit fir den internen Hochlaufgeber beim Motorpotenziometer.

In dieser Zeit wird der Sollwert von der Drehzahl-/Geschwindigkeitsgrenze (p1082) auf Null verstellt (wenn keine
Anfangsverrundung aktiviert ist).

Siehe auch: p1030, p1047, p1082
Die Rucklaufzeit verlangert sich bei aktivierter Anfangsverrundung (p1030.2) entsprechend.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: 3020

Normierung: -
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r1050

Beschreibung:

CO: Motorpotenziometer Sollwert nach Hochlaufgeber / Mop Sollw nach HLG

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3001, 3020
Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige des wirksamen Sollwertes nach dem internen Hochlaufgeber des Motorpotenziometers.

Dieser Sollwert ist der Ausgangswert des Motorpotenziometers und muss entsprechend weiter verschaltet werden
(z. B. mit dem Hauptsollwert).

Empfehlung: Das Signal mit dem Hauptsollwert (p1070) verschalten.

Abhangigkeit: Siehe auch: p1070

Hinweis: Bei Betrieb "Mit Hochlaufgeber" wird nach AUS1, AUS2, AUS3 oder bei 0-Signal tber Bl: p0852 (Betrieb sperren,
Impulse 16schen) der Hochlaufgeberausgang (r1050) auf den Startwert (Konfiguration Giber p1030.0) gesetzt.

p1051[0...n] Cl: Drehzahlgrenze HLG positive Drehrichtung / n_grenz HLG pos

Beschreibung:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: p2000 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3050
Min Max Werkseinstellung

- - 9733[0]

Einstellung der Signalquelle fir die Drehzahlgrenze der positiven Richtung am Hochlaufgebereingang.
Bei einer Reduzierung der Begrenzung wirkt die AUS3-Riicklaufzeit (p1135).

p1052[0...n]

Beschreibung:

Cl: Drehzahlgrenze HLG negative Drehrichtung / n_grenz HLG neg

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: p2000 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3050
Min Max Werkseinstellung

- - 9733[1]

Einstellung der Signalquelle fir die Drehzahlgrenze der negativen Richtung am Hochlaufgebereingang.

Hinweis: Bei einer Reduzierung der Begrenzung wirkt die AUS3-Riicklaufzeit (p1135).
p1055[0...n] Bl: Tippen Bit 0 / Tippen Bit 0
CU250S_V_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
CU250S_V_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 3030
Min Max Werkseinstellung
- - [0]0
[1]1722.0
210
310

Beschreibung:
Empfehlung:

Abhéangigkeit:
Achtung:
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Einstellung der Signalquelle fur Tippen 1.

Durch Andern der Einstellung dieses Binektoreingangs kann nicht eingeschaltet werden, sondern nur durch einen
entsprechenden Signalwechsel der Quelle.

Siehe auch: p0840, p1058

Uber Bl: p1055 oder Bl: p1056 wird der Antrieb zum Tippen freigegeben.

Der Befehl "EIN/AUS1" kann Uber Bl: p0840 oder Uber Bl: p1055/p1056 gegeben werden.
Nur die Signalquelle die einschaltet kann auch wieder ausschalten.
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p1055[0...n]

CU250S_V
CU250S_V_CAN

Beschreibung:
Empfehlung:

Abhangigkeit:

Bl: Tippen Bit 0 / Tippen Bit 0

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 3030
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir Tippen 1.

Durch Andern der Einstellung dieses Binektoreingangs kann nicht eingeschaltet werden, sondern nur durch einen
entsprechenden Signalwechsel der Quelle.

Siehe auch: p0840, p1058

Achtung: Uber Bl: p1055 oder Bl: p1056 wird der Antrieb zum Tippen freigegeben.
Der Befehl "EIN/AUS1" kann Uber Bl: p0840 oder lber Bl: p1055/p1056 gegeben werden.
Nur die Signalquelle die einschaltet kann auch wieder ausschalten.
p1056][0...n] BI: Tippen Bit 1/ Tippen Bit 1
CU250S_V_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
CU250S_V_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 3030
Min Max Werkseinstellung
- - [0]0
[1]1722.1
[2]0
(310

Beschreibung:
Empfehlung:

Abhangigkeit:

Einstellung der Signalquelle fir Tippen 2.

Durch Andern der Einstellung dieses Binektoreingangs kann nicht eingeschaltet werden, sondern nur durch einen
entsprechenden Signalwechsel der Quelle.

Siehe auch: p0840, p1059

Achtung: Uber BI: p1055 oder Bl: p1056 wird der Antrieb zum Tippen freigegeben.
Der Befehl "EIN/AUS1" kann Uber Bl: p0840 oder tber Bl: p1055/p1056 gegeben werden.
Nur die Signalquelle die einschaltet kann auch wieder ausschalten.
p1056[0...n] Bl: Tippen Bit 1/ Tippen Bit 1
CuU250S_V Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

CU250S_V_CAN

Beschreibung:
Empfehlung:

Abhangigkeit:

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501, 3030
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir Tippen 2.

Durch Andern der Einstellung dieses Binektoreingangs kann nicht eingeschaltet werden, sondern nur durch einen
entsprechenden Signalwechsel der Quelle.

Siehe auch: p0840, p1059

Achtung: Uber Bl: p1055 oder Bl: p1056 wird der Antrieb zum Tippen freigegeben.
Der Befehl "EIN/AUS1" kann Uber Bl: p0840 oder lber Bl: p1055/p1056 gegeben werden.
Nur die Signalquelle die einschaltet kann auch wieder ausschalten.

p1058[0...n] Tippen 1 Drehzahlsollwert / Tippen 1 n_soll

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3001, 3030
Min Max Werkseinstellung

-210000.000 [1/min]

Einstellung der Drehzahl fir Tippen 1.
Das Tippen (JOG) ist pegelgetriggert und erlaubt ein inkrementelles Verfahren des Motors.

210000.000 [1/min] 150.000 [1/min]
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Abhingigkeit:

Siehe auch: p1055, p1056

p1059[0...n]

Beschreibung:

Abhiéngigkeit:

Tippen 2 Drehzahlsollwert / Tippen 2 n_soll

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3001, 3030
Min Max Werkseinstellung

-210000.000 [1/min]
Einstellung der Drehzahl fur Tippen 2.

Das Tippen (JOG) ist pegelgetriggert und erlaubt ein inkrementelles Verfahren des Motors.
Siehe auch: p1055, p1056

210000.000 [1/min] -150.000 [1/min]

p1063[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Sollwertkanal Drehzahlgrenze / Sollw_kanal n_gr
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

0.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung der im Sollwertkanal wirkenden Drehzahlgrenze.
Siehe auch: p1082, p1083, p1085, p1086, p1088

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3040
Werkseinstellung

210000.000 [1/min]

p1070[0...n]

CU250S_V_DP
CU250S_V_PN

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Cl: Hauptsollwert / Hauptsollwert

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: p2000 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3001, 3030
Min Max Werkseinstellung
- - [0] 2050[1]

(110

[210

(310

Einstellung der Signalquelle fir den Hauptsollwert.
Beispiele:

r1024: Drehzahlfestsollwert wirksam

r1050: Motorpotenziometer Sollwert nach Hochlaufgeber
Siehe auch: p1071, r1073, r1078

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.
p1070[0...n] Cl: Hauptsollwert / Hauptsollwert
CU250S_V Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

CU250S_V_CAN

Beschreibung:

Abhéangigkeit:
Achtung:
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Anderbar: T Normierung: p2000 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3001, 3030
Min Max Werkseinstellung
- - [0] 755[0]

(110

[210

(310

Einstellung der Signalquelle fir den Hauptsollwert.

Beispiele:

r1024: Drehzahlfestsollwert wirksam

r1050: Motorpotenziometer Sollwert nach Hochlaufgeber

Siehe auch: p1071, r1073, r1078

Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.
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p1070[0...n]

CU250S_V (EPOS)

CU250S_V_CAN
(EPOS)

CU250S_V_DP
(EPOS)

CU250S_V_PN
(EPOS)

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Achtung:

Cl: Hauptsollwert / Hauptsollwert

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: -
Min

Berechnet: -
Normierung: p2000
Einheitenwahl: -
Max

Einstellung der Signalquelle fir den Hauptsollwert.

Beispiele:

r1024: Drehzahlfestsollwert wirksam

r1050: Motorpotenziometer Sollwert nach Hochlaufgeber

Siehe auch: p1071, r1073, r1078

Datentyp: U32 / FloatingPoint32
Dyn. Index: CDS, p0170
Funktionsplan: 3001, 3030
Werkseinstellung

0

Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

p1071[0...n]

Beschreibung:

Cl: Hauptsollwert Skalierung / Hauptsollw Skal

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: -
Min

Einstellung der Signalquelle fur die Skalierung des Hauptsollwertes.

Berechnet: -

Normierung: PERCENT

Einheitenwahl: -
Max

Datentyp: U32 / FloatingPoint32
Dyn. Index: CDS, p0170
Funktionsplan: 3001, 3030
Werkseinstellung

1

r1073

Beschreibung:

CO: Hauptsollwert wirksam / Hauptsollw wirk

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: -
Einheitengruppe: 3_1
Min

- [1/min]

Berechnet: -
Normierung: p2000

Einheitenwahl: p0505

Max
- [1/min]

Anzeige des wirksamen Hauptsollwertes.
Der Wert zeigt den Hauptsollwert nach der Skalierung an.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 3030
Werkseinstellung

- [1/min]

p1075[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Cl: Zusatzsollwert /| Zusatzsollw

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: -
Min

Berechnet: -
Normierung: p2000
Einheitenwahl: -
Max

Einstellung der Signalquelle fir den Zusatzsollwert.

Siehe auch: p1076, r1077, r1078

Datentyp: U32 / FloatingPoint32
Dyn. Index: CDS, p0170
Funktionsplan: 3001, 3030
Werkseinstellung

0

p1076[0...n]

Beschreibung:

Cl: Zusatzsollwert Skalierung / Zusatzsollw Skal

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: T
Einheitengruppe: -
Min

Einstellung der Signalquelle fir die Skalierung des Zusatzsollwertes.
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Berechnet: -

Normierung: PERCENT

Einheitenwahl: -
Max

Datentyp: U32 / FloatingPoint32
Dyn. Index: CDS, p0170
Funktionsplan: 3001, 3030
Werkseinstellung

1
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r1077

Beschreibung:

CO: Zusatzsollwert wirksam / Zusatzsollw wirk

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3030

Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige des wirksamen Zusatzsollwertes. Der Wert zeigt den Zusatzsollwert nach der Skalierung an.

r1078

Beschreibung:

CO: Gesamtsollwert wirksam / Gesamtsollw wirk

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3030

Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige des wirksamen Gesamtsollwertes.
Der Wert zeigt die Addition des wirksamen Hauptsollwertes und Zusatzsollwertes an.

p1080[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Minimaldrehzahl / n_min
Zugriffsstufe: 1

Anderbar: C(1), T Normierung: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

0.000 [1/min] 19500.000 [1/min]
Einstellung der kleinsten méglichen Drehzahl des Motors.
Dieser Wert wird im Betrieb nicht unterschritten.

Siehe auch: p1106

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3050, 8022
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

Achtung: Die wirksame Minimaldrehzahl wird aus p1080 und p1106 gebildet.
Hinweis: Der Parameterwert gilt fir beide Richtungen des Motors.

Der Motor kann in Ausnahmeféllen auch unter diesem Wert arbeiten (z. B. Reversieren).
p1081 Maximaldrehzahl Skalierung / n_max Skal

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Achtung:
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Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: U, T Normierung: PERCENT
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -

Min Max

100.00 [%] 105.00 [%]

Einstellung der Skalierung fiir die Maximaldrehzahl (p1082).

Bei einer (iberlagerten Drehzahlregelung wird (iber diese Skalierung ein kurzzeitiges Uberfahren der
Maximaldrehzahl erlaubt.

Siehe auch: p1082
Ein dauerhafter Betrieb oberhalb einer Skalierung von 100 % ist nicht erlaubt.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: -
Funktionsplan: 3050, 3095
Werkseinstellung

100.00 [%]
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p1082[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Maximaldrehzahl / n_max

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: C(1), T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180

Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3020, 3050, 3060,
3070

Min Max Werkseinstellung

0.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 1500.000 [1/min]

Einstellung der gréten méglichen Drehzahl.

Beispiel:

Asynchronmotor p0310 = 50 / 60 Hz ohne Ausgangsfilter und Blocksize-Leistungsteil

p1082 <= 60 x 240 Hz / r0313 (Vektorregelung)

p1082 <= 60 x 550 Hz / r0313 (U/f-Steuerung)

Bei Vektorregelung ist die Maximaldrehzahl auf 60.0 / (8.333 x 500 ps x r0313) begrenzt. Dies ist an einer Reduktion
in r1084 erkennbar. Wegen der Umschaltbarkeit der Betriebsart p1300 wird p1082 dabei nicht verandert.

Ist als Ausgangsfilter ein Sinusfilter parametriert (p0230 = 3), so wird die Maximaldrehzahl entsprechend der
maximal zuldssigen Ausgangsfrequenz des Filters begrenzt (siehe Datenblatt des Filters). Bei Verwendung von
Sinusfiltern (p0230 = 3, 4) wird die Maximaldrehzahl r1084 auf 70 % der Resonanzfrequenz von Filterkapazitat und
Motorstreuinduktivitat eingeschrankt.

Bei Drosseln und dU/dt-Filtern wird auf 120 Hz / r0313 begrenzt.

Siehe auch: p0230, r0313, p0322

Achtung: Nach dem And?rn des Wertes ist das weitere Andern von Parametern gesperrt und es wird in r3996 der Status
angezeigt. Ein Andern ist bei r3996 = 0 wieder mdglich.

Hinweis: Der Parameter gilt fur beide Richtungen des Motors.
Der Parameter wirkt begrenzend und ist Bezugsgrofe fiir alle Hoch- und Rucklaufzeiten (z. B. Ricklauframpen,
Hochlaufgeber, Motorpotenziometer).
Da der Parameter Bestandteil der Schnellinbetriebnahme ist (p0010 = 1), wird er bei Anderung von p0310, p0311,
p0322 passend vorbelegt.
Folgende Begrenzungen sind fiir p1082 immer wirksam:
p1082 <= 60 x Minimum(15 x r0310, 550 Hz) / r0313
p1082 <= 60 x maximale Pulsfrequenz des Leistungsteil / (k x r0313), mit k = 12 (Vektorregelung), k = 6.5 (U/f-
Steuerung)
Der Wert des Parameters wird bei der automatischen Berechnung (p0340 = 1, p3900 > 0) mit Motor-
Maximaldrehzahl (p0322) vorbelegt. Bei p0322 = 0 wird mit Motor-Bemessungsdrehzahl (p0311) vorbelegt. Bei
Asynchronmotoren wird die synchrone Leerlaufdrehzahl zur Vorbelegung verwendet (p0310 x 60 / r0313).
Fir Synchronmotoren gilt zusatzlich:
In der automatischen Berechnung (p0340, p3900) wird p1082 auf Drehzahlen begrenzt, bei denen die EMK die
Zwischenkreisspannung nicht Gberschreitet.
Da p1082 auch in der Schnellinbetriebnahme (p0010 = 1) angeboten wird, wird der Wert beim Verlassen Gber p3900
> 0 nicht verandert.

p1083[0...n] CO: Drehzahlgrenze positive Drehrichtung / n_grenz pos

Beschreibung:

Achtung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: p2000 Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3050

Min Max Werkseinstellung

0.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]

Einstellung der maximalen Drehzahl fir die positive Richtung.

Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
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r1084

Beschreibung:
Abhingigkeit:

CO: Drehzahlgrenze positiv wirksam / n_grenz pos wirk

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3050, 7958
Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige und Konnektorausgang fiur die wirksame positive Drehzahlgrenze.
Siehe auch: p1082, p1083, p1085

p1085[0...n]

Beschreibung:

Cl: Drehzahigrenze positive Drehrichtung / n_grenz pos

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: p2000 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3050
Min Max Werkseinstellung

- - 1083[0]

Einstellung der Signalquelle fiir die Drehzahlgrenze der positiven Richtung.

p1086[0...n]

Beschreibung:

CO: Drehzahlgrenze negative Drehrichtung / n_grenz neg
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

-210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]

Einstellung der Drehzahlgrenze fur die negative Richtung.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3050
Werkseinstellung

-210000.000 [1/min]

Achtung: Eine BICO-Verschaltung auf einen Parameter, der zu einem Antriebsdatensatz gehort, wirkt immer auf den
wirksamen Datensatz.
r1087 CO: Drehzahlgrenze negativ wirksam / n_grenz neg wirk

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3050, 7958
Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige und Konnektorausgang fir die wirksame negative Drehzahlgrenze.
Siehe auch: p1082, p1086, p1088

p1088[0...n]

Beschreibung:

Cl: Drehzahlgrenze negative Drehrichtung / n_grenz neg

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: p2000 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3050
Min Max Werkseinstellung

- - 10860]

Einstellung der Signalquelle fir die Drehzahl-/Geschwindigkeitsgrenze der negativen Richtung.

p1091[0...n]

Beschreibung:
Abhingigkeit:

198

Ausblenddrehzahl 1 / n_Ausblend 1
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

0.000 [1/min] 210000.000 [1/min]

Einstellung der Ausblenddrehzahl 1.
Siehe auch: p1092, p1093, p1094, p1101

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3050
Werkseinstellung

0.000 [1/min]
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Achtung: Ausblendbander kdnnen gegebenenfalls durch nachgelagerte Begrenzungen im Sollwertkanal unwirksam werden.
Hinweis: Die Ausblenddrehzahlen kénnen zur Vermeidung von mechanischen Resonanzeffekten eingesetzt werden.
p1092[0...n] Ausblenddrehzahl 2 / n_Ausblend 2

Beschreibung:

Abhiéngigkeit:
Achtung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

0.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung der Ausblenddrehzahl 2.

Siehe auch: p1091, p1093, p1094, p1101

Ausblendbander kdnnen gegebenenfalls durch nachgelagerte Begrenzungen im Sollwertkanal unwirksam werden.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3050
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

p1093[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Achtung:

Ausblenddrehzahl 3 / n_Ausblend 3
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

0.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung der Ausblenddrehzahl 3.

Siehe auch: p1091, p1092, p1094, p1101

Ausblendbander kdnnen gegebenenfalls durch nachgelagerte Begrenzungen im Sollwertkanal unwirksam werden.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3050
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

p1094[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Achtung:

Ausblenddrehzahl 4 / n_Ausblend 4
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max

0.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
Einstellung der Ausblenddrehzahl 4.

Siehe auch: p1091, p1092, p1093, p1101

Ausblendbander kdnnen gegebenenfalls durch nachgelagerte Begrenzungen im Sollwertkanal unwirksam werden.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3050
Werkseinstellung

0.000 [1/min]

p1098[0...n]

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Cl: Ausblenddrehzahl Skalierung / n_Ausblend Skal

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: PERCENT Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3050
Min Max Werkseinstellung

- - 1

Einstellung der Signalquelle fir die Skalierung der Ausblenddrehzahlen.
Siehe auch: p1091, p1092, p1093, p1094

r1099.0

Beschreibung:

Bitfeld:

Abhéangigkeit:

CO/BO: Ausblendband Zustandswort / Ausblendband ZSW

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang fiir Ausblendbander.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  r1170 innerhalb Ausblendband Ja Nein 3050

Siehe auch: r1170
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Hinweis: Zu Bit 00:
Bei gesetztem Bit befindet sich die Solldrehzahl nach dem Hochlaufgeber (r1170) innerhalb eines Ausblendbandes.
Das Signal kann zur Umschaltung des Antriebsdatensatzes (DDS, Drive Data Set) verwendet werden.
p1101[0...n] Ausblenddrehzahl Bandbreite / n_Ausblend Breite

Beschreibung:
Abhiéngigkeit:
Hinweis:

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: 3050

Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T Normierung: p2000
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max Werkseinstellung
0.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]

Einstellung der Bandbreite flr die Ausblenddrehzahlen/-geschwindigkeiten 1 bis 4.
Siehe auch: p1091, p1092, p1093, p1094

Die Solldrehzahlen werden im Bereich der Ausblenddrehzahl +/-p1101 unterdrickt.
Ein stationarer Betrieb ist im unterdriickten Drehzahlbereich nicht méglich. Der Ausblendbereich wird tbersprungen.
Beispiel:

p1091 =600 und p1101 = 20

--> Solldrehzahlen zwischen 580 und 620 [1/min] werden ausgeblendet.

Bei den Ausblendbandern wirkt folgendes Hysterese-Verhalten:

Bei Solldrehzahl von unten kommend gilt:

r1170 < 580 [1/min] und 580 [1/min] <=r1114 <= 620 [1/min] -->r1119 = 580 [1/min]
Bei Solldrehzahl von oben kommend gilt:

r1170 > 620 [1/min] und 580 [1/min] <=r1114 <= 620 [1/min] -->r1119 = 620 [1/min]

p1106[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Achtung:

Cl: Minimaldrehzahl Signalquelle / n_min S_q

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: p2000 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3050
Min Max Werkseinstellung

- - 0
Einstellung der Signalquelle fur die kleinste mdgliche Drehzahl des Motors.

Siehe auch: p1080
Die wirksame Minimaldrehzahl wird aus p1080 und p1106 gebildet.

p1108[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Vorsicht:

VAN

200

Bl: Gesamtsollwert Auswahl / Gesamtsollw Ausw

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3030
Min Max Werkseinstellung

- - 0
Einstellung der Signalquelle fir die Auswahl des Gesamtsollwertes.

Die Auswahl des Drehzahlgesamtsollwertes wird automatisch mit dem Zustandswort des Technologiereglers
(r2349.4) verschaltet, wenn der Technologieregler angewahlt (p2200 > 0) und im Modus p2251 = 0 betrieben wird.

Bei aktivierter Funktion "Schlafmodus” (p2398 = 1) erfolgt eine Verschaltung mit r2399.7.
Siehe auch: p1109

Wenn der Technologieregler den Gesamtsollwert tiber p1109 liefern soll, darf die Verschaltung zu dessen
Zustandswort (r2349.4) nicht aufgel6st werden.

Wenn die Funktion "Schlafmodus" aktiviert ist, darf die Verschaltung zum Zustandswort r2399 nicht aufgeldst
werden.
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p1109[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Cl: Gesamtsollwert / Gesamtsollw

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: p2000 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3030
Min Max Werkseinstellung

- - 0
Einstellung der Signalquelle fir den Gesamtsollwert.
Bei p1108 = 1-Signal wird der Gesamtsollwert iber p1109 eingelesen.

Die Signalquelle des Gesamtsollwertes wird automatisch mit dem Ausgang des Technologiereglers (r2294)
verschaltet, wenn der Technologieregler angewahlt (p2200 > 0) und im Modus p2251 = 0 betrieben wird.

Bei aktivierter Funktion "Schlafmodus” (p2398 = 1) erfolgt eine Verschaltung mit r2397[0].
Siehe auch: p1108

Vorsicht: Wenn der Technologieregler den Gesamtsollwert tiber p1109 liefern soll, darf die Verschaltung zu dessen Ausgang
C (r2294) nicht aufgel6st werden.
Wenn die Funktion "Schlafmodus" aktiviert ist, darf die Verschaltung zum Sollwert r2398[0] nicht aufgeldst werden.
p1110[0...n] Bl: Richtung negativ sperren / Richt neg sperren

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2505, 3040
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle zum Sperren der negativen Richtung.
Siehe auch: p1111

p1111[0...n]

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Bl: Richtung positiv sperren / Richt pos sperren

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2505, 3040
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle zum Sperren der positiven Richtung.
Siehe auch: p1110

r1112

Beschreibung:

Abhangigkeit:

CO: Drehzahlsollwert nach Minimalbegrenzung / n_soll n Min_begr

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3050

Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige des Drehzahlsollwertes nach der Minimalbegrenzung.
Siehe auch: p1091, p1092, p1093, p1094, p1101
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p1113[0...n] Bl: Sollwert Invertierung / Sollw Inv
CU250S_V_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
CU250S_V_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2441, 2442, 2505,
3040
Min Max Werkseinstellung
- - [0] 2090.11
(110
[2]0
(310
Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fiir die Invertierung des Sollwerts.
Abhangigkeit: Siehe auch: r1198
Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.
p1113[0...n] Bl: Sollwert Invertierung / Sollw Inv
CU250S_V Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
CU250S_V_CAN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2441, 2442, 2505,
3040
Min Max Werkseinstellung
- - [0] 722.1
[1]10
[210
310
Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fir die Invertierung des Sollwerts.
Abhangigkeit: Siehe auch: r1198
Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschutzt und kann nicht verandert werden.
p1113[0...n] Bl: Sollwert Invertierung / Sollw Inv
CU250S_V (EPOS) Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
CU250S_V_CAN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
(EPOS) Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2441, 2442, 2505,
CU250S_V_DP 3040
(EPOS) Min Max Werkseinstellung
CU250S_V_PN i i 0
(EPOS)
Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fir die Invertierung des Sollwerts.
Abhangigkeit: Siehe auch: r1198
Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschutzt und kann nicht verandert werden.
r1114 CO: Sollwert nach Richtungsbegrenzung / Sollw nach Begr
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3001, 3040, 3050
Min Max Werkseinstellung
- [1/min] - [1/min] - [1/min]
Beschreibung: Anzeige des Drehzahl-/Geschwindigkeitssollwertes nach der Umschaltung und Begrenzung der Richtung.
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p1115 Hochlaufgeber Auswahl / HLG Auswahl
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3001, 3080
Min Max Werkseinstellung
0 1 1

Beschreibung: Einstellung des Hochlaufgebertyps.

Wert: 0: Einfachhochlaufgeber
1: Erweiterter Hochlaufgeber

Hinweis: Der Hochlaufgebertyp kann nur bei Stillstand des Motors umgestellt werden.

r1119 CO: Hochlaufgeber Sollwert am Eingang / HLG Sollw am Eing

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3050, 3070, 6300,
8022

Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige des Sollwertes am Eingang des Hochlaufgebers.

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

Hinweis: Der Sollwert ist durch andere Funktionen, z. B. Ausblenddrehzahlen, Minimal- und Maximalbegrenzungen,
beeinflusst.

p1120[0...n] Hochlaufgeber Hochlaufzeit / HLG Hochlaufzeit

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: C(1), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung

0.000 [s] 999999.000 [s] 10.000 [s]

In dieser Zeit wird der Drehzahlsollwert vom Hochlaufgeber von Stillstand (Sollwert = 0) bis zur Maximaldrehzahl
(p1082) gefahren.

Siehe auch: p1082, p1123

Die Hochlaufzeit kann tiber Konnektoreingang p1138 skaliert werden.

Wahrend der drehenden Messung (p1960 > 0) erfolgt eine Anpassung des Parameters. Der Motor kann daher bei
der drehenden Messung schneller beschleunigen als urspriinglich parametriert.

Bei U/f-Steuerung und geberloser Vektorregelung (siehe p1300) ist eine Hochlaufzeit von 0 s nicht sinnvoll. Die
Einstellung sollte sich an den Anlaufzeiten (r0345) des Motors orientieren.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3060, 3070

Normierung: -

p1121[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Hochlaufgeber Riicklaufzeit / HLG Riicklaufzeit

Zugriffsstufe: 1 Berechnet: -
Anderbar: C(1), U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max

0.000 [s] 999999.000 [s]

Einstellung der Riicklaufzeit fir den Hochlaufgeber.

In dieser Zeit wird der Drehzahlsollwert vom Hochlaufgeber von Maximaldrehzahl (p1082) bis Stillstand (Sollwert = 0)
gefahren.

AuRerdem wirkt die Ricklaufzeit immer bei AUS1.
Siehe auch: p1082, p1123

Bei U/f-Steuerung und geberloser Vektorregelung (siehe p1300) ist eine Riicklaufzeit von 0 s nicht sinnvoll. Die
Einstellung sollte sich an den Anlaufzeiten (r0345) des Motors orientieren.

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Funktionsplan: 3060, 3070
Werkseinstellung

10.000 [s]

Normierung: -
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p1122[0...n]

Beschreibung:

Bl: Hochlaufgeber tiberbriicken / HLG liberbriicken
Zugriffsstufe: 4
Anderbar: U, T

Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Funktionsplan: 2505
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle zur Uberbriickung des Hochlaufgebers (Hoch- und Riicklaufzeit = 0).

Normierung: -
Einheitenwahl: -

Vorsicht: Wenn der Technologieregler im Modus p2251 = 0 (Technologieregler als Drehzahl-Hauptsollwert) betrieben wird,
é darf die Verschaltung zu dessen Statuswort (r2349) nicht aufgel6st werden.
Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.
Hinweis: Bei geberloser Vektorregelung darf der Hochlaufgeber nicht Gberbrickt werden, auRRer indirekt Gber die Verschaltung
mit r2349.
p1123[0...n] Hochlaufgeber Hochlaufzeit minimal / HLG t_HL min

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 4
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min Max

0.000 [s] 999999.000 [s]

Einstellung der minimalen Hochlaufzeit.

Die Hochlaufzeit (p1120) wird intern auf diese minimale Zeit begrenzt.
Siehe auch: p1082

Berechnet: p0340 = 1

Normierung: -

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0.000 [s]

Hinweis: Die Einstellung sollte sich an den Anlaufzeiten (r0345) des Motors orientieren.
Bei Anderung der Maximaldrehzahl p1082 wird p1123 neu berechnet.
p1127[0...n] Hochlaufgeber Riicklaufzeit minimal / HLG t_RL min
PM240 Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: FloatingPoint32

Beschreibung:

Abhiéngigkeit:

Anderbar: U, T
Einheitengruppe: -
Min Max

0.000 [s] 999999.000 [s]

Einstellung der minimalen Rucklaufzeit.

Die Rucklaufzeit (p1121) wird intern auf diese minimale Zeit begrenzt.
Der Parameter kann nicht kleiner eingestellt werden als die minimale Hochlaufzeit (p1123).
Siehe auch: p1082

Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Werkseinstellung

0.000 [s]

Hinweis: Bei U/f-Steuerung und geberloser Vektorregelung (siehe p1300) ist eine Riicklaufzeit von 0 s nicht sinnvoll. Die
Einstellung sollte sich an den Anlaufzeiten (r0345) des Motors orientieren.
Bei Anderung der Maximaldrehzahl p1082 wird p1127 neu berechnet.
Wird ein Bremswiderstand am Zwischenkreis betrieben (p0219 > 0), so wird die minimale Rucklaufzeit p1127
automatisch angepasst.

p1127[0...n] Hochlaufgeber Riicklaufzeit minimal / HLG t_RL min

PM250 Zugriffsstufe: 3 Berechnet: p0340 = 1 Datentyp: FloatingPoint32

PM260 Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180

Beschreibung:

Abhangigkeit:

204

Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -
Min Max
0.000 [s] 999999.000 [s]

Einstellung der minimalen Rucklaufzeit.

Werkseinstellung
0.000 [s]

Die Rucklaufzeit (p1121) wird intern auf diese minimale Zeit begrenzt.
Der Parameter kann nicht kleiner eingestellt werden als die minimale Hochlaufzeit (p1123).
Siehe auch: p1082
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Hinweis: Bei U/f-Steuerung und geberloser Vektorregelung (siehe p1300) ist eine Riicklaufzeit von 0 s nicht sinnvoll. Die
Einstellung sollte sich an den Anlaufzeiten (r0345) des Motors orientieren.
Bei Anderung der Maximaldrehzahl p1082 wird p1127 neu berechnet.

p1130[0...n] Hochlaufgeber Anfangsverrundungszeit / HLG t_Anf_ver

Beschreibung:

Hinweis:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: -

Anderbar: U, T

Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3070

Min Max Werkseinstellung

0.000 [s] 30.000 [s] 0.000 [s]

Einstellung der Zeit fiir die Anfangsverrundung beim Erweiterten Hochlaufgeber. Der Wert gilt fiir Hochlauf und
Ricklauf.

Die Rundungszeiten vermeiden eine abrupte Reaktion und verhindern schadliche Auswirkungen auf die Mechanik.

Normierung: -

p1131[0...n]

Beschreibung:

Hinweis:

Hochlaufgeber Endverrundungszeit / HLG t_End_ver
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3070

Min Max Werkseinstellung

0.000 [s] 30.000 [s] 0.000 [s]

Einstellung der Zeit fuir die Endverrundung beim Erweiterten Hochlaufgeber.

Der Wert gilt fir Hochlauf und Riicklauf.

Die Rundungszeiten vermeiden eine abrupte Reaktion und verhindern schadliche Auswirkungen auf die Mechanik.

Normierung: -

p1134[0...n]

Beschreibung:

Wert:

Abhangigkeit:
Hinweis:

Hochlaufgeber Verrundungstyp / HLG Verrundungstyp
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T

Berechnet: - Datentyp: Integer16

Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3070

Min Max Werkseinstellung

0 1 0

Einstellung der Glattungsreaktion auf den AUS1-Befehl oder auf eine Sollwertreduktion beim Erweiterten
Hochlaufgeber.

0: Stetige Glattung
1: Unstetige Glattung

Normierung: -

Keine Auswirkung bis Anfangsverrundungszeit (p1130) > 0 s.

p1134 = 0 (Stetige Glattung)

Findet wahrend eines Hochlaufvorgangs eine Sollwertreduktion statt, wird zuerst eine Endverrundung durchgefiihrt
und abgeschlossen. Wahrend der Endverrundung lauft der Ausgang des Hochlaufgebers weiter in Richtung des
vorherigen Sollwertes (Uberschwingen). Nach Abschluss der Endverrundung wird in Richtung des neuen Sollwertes
gefahren.

p1134 =1 (Unstetige Glattung)

Findet wahrend eines Hochlaufvorgangs eine Sollwertreduktion statt, wird schlagartig in Richtung des neuen
Sollwertes gefahren. Bei dem Sollwertwechsel wirkt keine Endverrundung.

p1135[0...n]

Beschreibung:

Hinweis:

AUS3 Riicklaufzeit / AUS3 t_Riicklauf
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: C(1), U, T

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3060, 3070
Min Max Werkseinstellung

0.000 [s] 5400.000 [s] 0.000 [s]

Einstellung der Rampenricklaufzeit von der Maximaldrehzahl bis zum Stillstand fir den AUS3-Befehl.
Diese Zeit kann Uberschritten werden, wenn die maximale Zwischenkreisspannung erreicht wird.

Normierung: -
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p1136[0...n]

Beschreibung:

AUS3 Anfangsverrundungszeit / HLG AUS3 t_Anf_ver
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [s] 30.000 [s] 0.000 [s]

Einstellung der Anfangsverrundungszeit fir AUS3 beim Erweiterten Hochlaufgeber.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: 3070

Normierung: -

p1137[0...n]

Beschreibung:

AUS3 Endverrundungszeit / HLG AUS3 t_End_ver
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.000 [s] 30.000 [s] 0.000 [s]

Einstellung der Endverrundungszeit fir AUS3 beim Erweiterten Hochlaufgeber.

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: 3070

Normierung: -

p1138[0...n]

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

Cl: Hochlaufgeber Hochlaufzeit Skalierung / HLG t_HL Skal

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: PERCENT Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3060, 3070
Min Max Werkseinstellung

- - 1

Einstellung der Signalquelle fiir die Skalierung der Hochlaufzeit des Hochlaufgebers.
Siehe auch: p1120
Die Hochlaufzeit wird in p1120 eingestellt.

p1139[0...n]

Beschreibung:
Abhéangigkeit:

Cl: Hochlaufgeber Riicklaufzeit Skalierung / HLG t_RL Skal

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: PERCENT Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3060, 3070
Min Max Werkseinstellung

- - 1

Einstellung der Signalquelle fir die Skalierung der Riicklaufzeit des Hochlaufgebers.
Siehe auch: p1121

Hinweis: Die Rucklaufzeit wird in p1121 eingestellt.
p1140[0...n] Bl: Hochlaufgeber freigeben/Hochlaufgeber sperren / HLG freigeben
CU250S_V_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
CU250S_V_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung
- - [0] 2090.4
[1]1
[2] 2090.4
[3] 2090.4

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

206

Einstellung der Signalquelle fiir den Befehl "Hochlaufgeber freigeben/Hochlaufgeber sperren”.
Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 4 (STW1.4).

Bl: p1140 = 0-Signal

Hochlaufgeber sperren (Hochlaufgeberausgang auf Null setzen).

Bl: p1140 = 1-Signal

Hochlaufgeber freigeben.

Siehe auch: r0054, p1141, p1142

SINAMICS G120 Control Units CU250S-2
Listenhandbuch (LH15), 01/2016, ASE33842890



2 Parameter

2.2 Liste der Parameter

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.
p1140[0...n] Bl: Hochlaufgeber freigeben/Hochlaufgeber sperren / HLG freigeben
CU250S_V Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
CU250S_V_CAN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
CU250S_V_DP Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
(Lagereg) Min Max Werkseinstellung
CU250S_V_PN 1

(Lagereg) ) )

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "Hochlaufgeber freigeben/Hochlaufgeber sperren”.
Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 4 (STW1.4).

Bl: p1140 = 0-Signal

Hochlaufgeber sperren (Hochlaufgeberausgang auf Null setzen).

Bl: p1140 = 1-Signal

Hochlaufgeber freigeben.

Siehe auch: r0054, p1141, p1142

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.
Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.
p1141[0...n] Bl: Hochlaufgeber fortsetzen/Hochlaufgeber einfrieren / HLG fortsetzen
CU250S_V_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
CU250S_V_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung
- - [0] 2090.5
(111
[2] 2090.5
[3] 2090.5

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Vorsicht:

AN

Achtung:

Einstellung der Signalquelle fiir den Befehl "Hochlaufgeber fortsetzen/Hochlaufgeber einfrieren".
Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 5 (STW1.5).

Bl: p1141 = 0-Signal

Hochlaufgeber einfrieren.

Bl: p1141 = 1-Signal

Hochlaufgeber fortsetzen.

Siehe auch: r0054, p1140, p1142

Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Der Hochlaufgeber ist unabhangig vom Zustand der Signalquelle in folgenden Fallen aktiv:
- AUS1/AUSS.

- Hochlaufgeberausgang innerhalb Ausblendband.

- Hochlaufgeberausgang unterhalb Minimaldrehzahl.
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p1141[0...n] Bl: Hochlaufgeber fortsetzen/Hochlaufgeber einfrieren / HLG fortsetzen
CuU250S_V Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
CU250S_V_CAN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
CU250S_V_DP Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
(EPOS) Min Max Werkseinstellung
CU250S_V_PN 1

(EPOS) . .

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fiir den Befehl "Hochlaufgeber fortsetzen/Hochlaufgeber einfrieren".

Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 5 (STW1.5).
Bl: p1141 = 0-Signal

Hochlaufgeber einfrieren.

Bl: p1141 = 1-Signal

Hochlaufgeber fortsetzen.

Abhangigkeit: Siehe auch: r0054, p1140, p1142

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Achtung: Der Hochlaufgeber ist unabhangig vom Zustand der Signalquelle in folgenden Fallen aktiv:
- AUS1/AUSS.

- Hochlaufgeberausgang innerhalb Ausblendband.
- Hochlaufgeberausgang unterhalb Minimaldrehzahl.

p1142[0...n] BIl: Sollwert freigeben/Sollwert sperren / Sollw freigeben
CU250S_V_DP Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
CU250S_V_PN Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung
- - [0] 2090.6
(111
[2] 2090.6
[3] 2090.6
Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fiir den Befehl "Sollwert freigeben/Sollwert sperren”.

Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 6 (STW1.6).
Bl: p1142 = 0-Signal

Sollwert sperren (Hochlaufgebereingang auf Null setzen).

Bl: p1142 = 1-Signal

Sollwert freigeben.

Abhangigkeit: Siehe auch: p1140, p1141

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschitzt und kann nicht verandert werden.

Hinweis: Bei aktiviertem Funktionsmodul "Lageregelung" (r0108.3 = 1) wird dieser Binektoreingang standardmafig wie folgt

verschaltet:
Bl: p1142 = 0-Signal
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p1142[0...n]

CU250S_V
CU250S_V_CAN

Beschreibung:

Abhingigkeit:

BIl: Sollwert freigeben/Sollwert sperren / Sollw freigeben

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung

- - 1
Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "Sollwert freigeben/Sollwert sperren”.
Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 6 (STW1.6).
Bl: p1142 = 0-Signal

Sollwert sperren (Hochlaufgebereingang auf Null setzen).

Bl: p1142 = 1-Signal

Sollwert freigeben.

Siehe auch: p1140, p1141

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

Hinweis: Bei aktiviertem Funktionsmodul "Lageregelung” (r0108.3 = 1) wird dieser Binektoreingang standardmaRig wie folgt
verschaltet:
Bl: p1142 = 0-Signal

p1142[0...n] BIl: Sollwert freigeben/Sollwert sperren / Sollw freigeben

CU250S_V (Lagereg)

CU250S_V_CAN
(Lagereg)
CU250S_V _DP
(Lagereg)
CU250S_V_PN
(Lagereg)

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary

Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2501
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir den Befehl "Sollwert freigeben/Sollwert sperren".
Dieser Befehl entspricht beim PROFIdrive-Profile dem Steuerwort 1 Bit 6 (STW1.6).
Bl: p1142 = 0-Signal

Sollwert sperren (Hochlaufgebereingang auf Null setzen).

Bl: p1142 = 1-Signal

Sollwert freigeben.

Siehe auch: p1140, p1141

Vorsicht: Bei aktivierter "Steuerungshoheit von PC" ist dieser Binektoreingang unwirksam.

Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.

Hinweis: Bei aktiviertem Funktionsmodul "Lageregelung” (r0108.3 = 1) wird dieser Binektoreingang standardmaRig wie folgt
verschaltet:
Bl: p1142 = 0-Signal

p1143[0...n] Bl: Hochlaufgeber Setzwert iibernehmen / HLG Setzw iibern

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3060, 3070
Min Max Werkseinstellung

- - 0
Einstellung der Signalquelle fiir die Ubernahme des Setzwertes beim Hochlaufgeber.

Die Signalquelle fiir den Setzwert des Hochlaufgebers wird tiber Parameter eingestellt.
Siehe auch: p1144
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Hinweis: 0/1-Signal:
Der Ausgang des Hochlaufgebers wird ohne Verzdégerung auf den Setzwert des Hochlaufgebers gesetzt.
1-Signal:
Der Setzwert des Hochlaufgebers wirkt.
1/0-Signal:
Der Eingangswert des Hochlaufgebers wirkt. Der Ausgang des Hochlaufgebers wird Uber die Hochlaufzeit bzw. die
Rucklaufzeit an den Eingangswert angepasst.

0-Signal:
Der Eingangswert des Hochlaufgebers wirkt.

p1144[0...n] Cl: Hochlaufgeber Setzwert / HLG Setzw
Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: p2000 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3060, 3070
Min Max Werkseinstellung
- - 0

Beschreibung: Einstellung der Signalquelle fir den Setzwert beim Hochlaufgeber.

Abhangigkeit: Die Signalquelle fiir die Ubernahme des Setzwertes wird iiber Parameter eingestellt.
Siehe auch: p1143

p1145[0...n] Hochlaufgeber Nachfiihrung Intensitidt / HLG Nachf Intens
Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3080
Min Max Werkseinstellung
0.0 50.0 0.0

Beschreibung: Einstellung der Hochlaufgeber-Nachfiihrung.
Der Ausgangswert des Hochlaufgebers wird entsprechend der maximal méglichen Beschleunigung des Antriebs
nachgefiihrt.

Bezugswert ist die Abweichung am Drehzahlregler-/Geschwindigkeitsreglereingang, die notwendig ist, um einen
Hochlauf an der Drehmoment-/Kraftgrenze des Motors sicherzustellen.

Empfehlung: Wenn mindestens ein Drehzahlsollwertfilter/Geschwindigkeitssollwertfilter aktiviert ist (p1414), sollte die
Hochlaufgeber-Nachfiihrung ausgeschaltet sein (p1145 = 0.0). Der Ausgangswert des Hochlaufgebers kann bei
aktiviertem Drehzahlsollwertfilter nicht mehr entsprechend der maximal méglichen Beschleunigung des Antriebs
nachgefuhrt werden.

Zu p1145=0.0:
Dieser Wert deaktiviert die Hochlaufgeber-Nachfihrung.
Zup1145=0.0...1.0:

Diese Werte sind normalerweise nicht sinnvoll. Sie fihren zu einem Hochlauf unterhalb der Drehmomentgrenze. Je
kleiner der Wert gewahlt wird, desto weiter ist der Regler beim Hochlauf von der Drehmomentgrenze entfernt.

Zu p1145>1.0:
Je groRer der Wert ist, desto groRer ist die zuldssige Abweichung zwischen Drehzahlsollwert und Drehzahlistwert.

Achtung: Bei aktivierter Hochlaufgeber-Nachfiihrung und einer zu klein eingestellten Rampenzeit kann es zum Schwingen in
der Beschleunigung kommen.

Abhilfe:

- Hochlaufgeber-Nachfiihrung ausschalten (p1145 = 0).

- Rampenzeit fir Hochlauf/Riicklauf vergrofRern (p1120, p1121).
Hinweis: Im U/f-Betrieb ist die Hochlaufgeber-Nachfiihrung nicht aktiv.

Die Drehzahldifferenz wird reduziert, wenn der Integralanteil des Drehzahlreglers bei Erreichen der
Drehmomentgrenze nicht angehalten wird (p1400.16 = 1).
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p1148[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Hochlaufgeber Toleranz fiir Hochlauf und Riicklauf aktiv / HLG Tol HL/RL akt
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T Normierung: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505
Min Max Werkseinstellung
0.000 [1/min] 1000.000 [1/min] 19.800 [1/min]
Einstellung des Toleranzwertes flr den Status des Hochlaufgebers (Hochlauf aktiv, Ricklauf aktiv).

Andert sich der Eingang des Hochlaufgebers im Vergleich zum Ausgang nicht mehr als der eingegebene
Toleranzwert, so werden die Zustandsbits "Hochlauf aktiv" bzw. "Ricklauf aktiv" nicht beeinflusst.

Siehe auch: r1199

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Dyn. Index: DDS, p0180

Funktionsplan: 3060, 3070

r1149

Beschreibung:

Abhéangigkeit:

CO: Hochlaufgeber Beschleunigung / HLG Beschleunigung

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2007 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 39_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3060, 3070
Min Max Werkseinstellung

- [1/57] - [1/57] - [1/57]

Anzeige der Beschleunigung des Hochlaufgebers.
Siehe auch: p1145

r1150

Beschreibung:

CO: Hochlaufgeber Drehzahisollwert am Ausgang / HLG n_soll am Ausg

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3001, 3080
Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige des Sollwertes am Ausgang des Hochlaufgebers.

p1155[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Cl: Drehzahliregler Drehzahlsollwert 1 / n_reg n_soll 1
Zugriffsstufe: 4
Anderbar: T
Einheitengruppe: -

Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32
Dyn. Index: CDS, p0170

Funktionsplan: 3001, 3080, 5030,
6031

Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fiir den Drehzahlsollwert 1 des Drehzahlreglers.

Die Wirksamkeit dieses Sollwertes ist abhangig von z. B. STW1.4 und STW1.6.

Die Signalquelle des Gesamtsollwertes wird automatisch mit dem Ausgang des Technologiereglers (r2294)
verschaltet, wenn der Technologieregler angewahlt (p2200 > 0) und im Modus p2251 = 1 betrieben wird.

Siehe auch: r0002, p0840, p0844, p0848, p0852, p0854, r0898, p1140, p1142, p1160, r1170

Normierung: p2000
Einheitenwahl: -

Vorsicht: Wenn der Technologieregler aktiviert ist, darf die Verschaltung des Parameters nicht aufgel6st werden.
Achtung: Der Parameter ist eventuell aufgrund p0922 oder p2079 geschiitzt und kann nicht verandert werden.
p1160[0...n] Cl: Drehzahlregler Drehzahlsollwert 2 / n_reg n_soll 2

Beschreibung:

Abhingigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: p2000 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3001, 3080
Min Max Werkseinstellung

- - 0

Einstellung der Signalquelle fir den Drehzahlsollwert 2 des Drehzahlreglers.
Siehe auch: p1155, r1170
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Hinweis: Bei AUS1/AUS3 wirkt die Hochlaufgeberrampe.
Der Hochlaufgeber wird gesetzt (auf den Sollwert (r1170)) und setzt den Antrieb gemaR der Rucklaufzeit still (p1121
bzw. p1135). Wahrend des Stillsetzens iber den Hochlaufgeber wirkt STW1.4 (Hochlaufgeber freigeben).
p1160[0...n] Cl: Drehzahiregler Drehzahlsollwert 2 / n_reg n_soll 2

CU250S_V (Lagereg)

CU250S_V_CAN
(Lagereg)
CU250S_V_DP
(Lagereg)
CU250S_V_PN
(Lagereg)
Beschreibung:
Abhingigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / FloatingPoint32

Anderbar: T Normierung: p2000 Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3001, 3080
Min Max Werkseinstellung

2562[0]

Einstellung der Signalquelle fir den Drehzahlsollwert 2 des Drehzahlreglers.
Siehe auch: p1155, r1170

Hinweis: Bei AUS1/AUS3 wirkt die Hochlaufgeberrampe.
Der Hochlaufgeber wird gesetzt (auf den Sollwert (r1170)) und setzt den Antrieb gemaR der Ricklaufzeit still (p1121
bzw. p1135). Wahrend des Stillsetzens iber den Hochlaufgeber wirkt STW1.4 (Hochlaufgeber freigeben).
Bei aktiviertem Funktionsmodul "Lageregelung" (r0108.3 = 1) wird dieser Konnektoreingang standardmaRig wie folgt
verschaltet:
Cl: p1160 = r2562

r1169 CO: Drehzahlregler Drehzahlsollwert 1 und 2 / n_reg n_soll 1/2

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -
Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3080

Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige des Drehzahlsollwertes nach Addition von Drehzahlsollwert 1 (p1155) und Drehzahlsollwert 2 (p1160).
Siehe auch: p1155, p1160
Der Wert wird nur bei r0899.2 = 1 (Betrieb freigegeben) korrekt angezeigt.

r1170

Beschreibung:

Abhingigkeit:

CO: Drehzahlregler Sollwert Summe / n_reg Sollw Summe

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: - Normierung: p2000 Dyn. Index: -

Einheitengruppe: 3_1 Einheitenwahl: p0505 Funktionsplan: 3001, 3080, 6300
Min Max Werkseinstellung

- [1/min] - [1/min] - [1/min]

Anzeige und Konnektorausgang fur den Drehzahlsollwert nach Auswahl des Hochlaufgebers.
Der Wert ist die Summe aus Drehzahlsollwert 1 (p1155) und Drehzahlsollwert 2 (p1160).
Siehe auch: r1150, p1155, p1160

r1197

Beschreibung:
Abhingigkeit:
Hinweis:

212

Drehzahlfestsollwert Nummer aktuell / n_soll_fest Nr akt

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3010
Min Max Werkseinstellung

Anzeige der Nummer des angewahlten Drehzahl-/Geschwindigkeitsfestsollwertes.
Siehe auch: p1020, p1021, p1022, p1023
Ist kein Drehzahlfestsollwert ausgewahlt (p1020 ... p1023 = 0, r1197 = 0), so ist r1024 = 0 (Sollwert = 0).
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r1198.0...15

Beschreibung:

CO/BO: Steuerwort Sollwertkanal / STW Sollwertkanal

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 2505
Min Max Werkseinstellung

Anzeige und BICO-Ausgang flr das Steuerwort des Sollwertkanals.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Festsollwert Bit 0 Ja Nein 3010
01 Festsollwert Bit 1 Ja Nein 3010
02  Festsollwert Bit 2 Ja Nein 3010
03  Festsollwert Bit 3 Ja Nein 3010
05  Richtung negativ sperren Ja Nein 3040
06  Richtung positiv sperren Ja Nein 3040
11 Sollwert Invertierung Ja Nein 3040
13 Motorpotenziometer héher Ja Nein 3020
14  Motorpotenziometer tiefer Ja Nein 3020
15 Hochlaufgeber tberbriicken Ja Nein 3060,
3070
r1199.0...8 CO/BO: Hochlaufgeber Zustandswort / HLG ZSW

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 3001, 3080
Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Zustandswortes fiir den Hochlaufgeber (HLG).

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Hochlauf aktiv Ja Nein -
01 Rucklauf aktiv Ja Nein -
02  Hochlaufgeber aktiv Ja Nein -
03  Hochlaufgeber gesetzt Ja Nein -
04  Hochlaufgeber angehalten Ja Nein -
05  Hochlaufgeber-Nachflihrung aktiv Ja Nein -
06  Maximalbegrenzung aktiv Ja Nein -
07  Hochlaufgeber Beschleunigung positiv Ja Nein -
08  Hochlaufgeber Beschleunigung negativ Ja Nein -

Hinweis: Zu Bit 02:
Das Bit ist das Ergebnis der ODER-Verkniipfung zwischen Bit 00 und Bit 01.

p1200[0...n] Fangen Betriebsart / Fangen Betr_art

Beschreibung:

Wert:

Zugriffsstufe: 2 Berechnet: - Datentyp: Integer16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: 6300
Min Max Werkseinstellung

0 4 0

Einstellung der Betriebsart beim Fangen.

Das Fangen erlaubt das Einschalten des Umrichters auf einen laufenden Motor. Dabei wird die Ausgangsfrequenz
des Umrichters solange verandert, bis die aktuelle Motordrehzahl/-geschwindigkeit gefunden ist. Danach lauft der
Motor mit der Einstellung des Hochlaufgebers bis zum Sollwert hoch.

0: Fangen inaktiv
1: Fangen immer aktiv (Start in Sollwertrichtung)
4: Fangen immer aktiv (Start nur in Sollwertrichtung)
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Abhingigkeit:

Es wird zwischen Fangen bei U/f-Steuerung und bei Vektorregelung unterschieden (p1300).
Fangen bei U/f-Steuerung: p1202, p1203, r1204

Fangen bei Vektorregelung: p1202, p1203, r1205

Das Fangen ist bei Synchronmotoren nicht aktivierbar.

Siehe auch: p1201

Siehe auch: F07330, FO7331

Achtung: Die Funktion "Fangen" muss in Fallen verwendet werden, bei denen der Motor méglicherweise noch lauft (z. B. nach
einer kurzen Netzunterbrechung) oder durch die Last angetrieben wird. Andernfalls kann es zu Abschaltungen
wegen Uberstrom kommen.

Hinweis: Bei p1200 = 1, 4 gilt:

Das Fangen ist nach Fehler, AUS1, AUS2, AUS3 aktiv.

Bei p1200 = 1 gilt:

Die Suche erfolgt in beiden Richtungen.

Bei p1200 = 4 gilt:

Die Suche erfolgt nur in Sollwertrichtung.

Bei U/f-Steuerung (p1300 < 20) gilt:

Die Drehzahl kann nur bei Werten oberhalb von ca. 5 % der Motornenndrehzahl erfasst werden. Bei kleineren
Drehzahlen wird von einem Motor im Stillstand ausgegangen.

Wird p1200 wahrend der Inbetriebnahme verandert (p0010 > 0), so kann es vorkommen, dass der alte Wert nicht
mehr einstellbar ist. Das liegt daran, dass sich die dynamischen Grenzen von p1200 durch Parameter gedndert
haben, die in der Inbetriebnahme eingestellt wurden (z. B. p0300).

p1201[0...n] Bl: Fangen Freigabe Signalquelle / Fangen Freig S_q

Beschreibung:
Abhangigkeit:
Hinweis:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: U32 / Binary
Anderbar: T Normierung: - Dyn. Index: CDS, p0170
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

- - 1

Einstellung der Signalquelle zum Freigeben der Funktion "Fangen".
Siehe auch: p1200
Die Ricknahme des Freigabesignals wirkt wie p1200 = 0.

p1202[0...n]

Beschreibung:

Abhangigkeit:
Vorsicht:

YA

Hinweis:

214

Fangen Suchstrom / Fangen |_Such

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

10 [%] 400 [%] 100 [%]

Einstellung des Suchstroms bei der Funktion "Fangen".

Der Wert ist bezogen auf den Motormagnetisierungsstrom.

Siehe auch: r0331

Ein unglnstiger Parameterwert kann zu einem unkontrollierten Verhalten des Motors fihren.

In der Betriebsart U/f-Steuerung dient der Parameter als Schwellwert fiir den Stromaufbau zu Beginn des Fangens.
Nach Erreichen des Schwellwertes stellt sich der aktuelle Suchstrom frequenzabhangig aufgrund von
Spannungsvorgaben ein.

Auch eine Verringerung des Suchstroms kann das Verhalten des Fangens verbessern (z. B. wenn die
Systemtragheit nicht sehr hoch ist).

Bei einem Reluktanzmotor wird eine Anderung des Parameters erst nach Durchfiihrung der Motordatenidentifikation
wirksam.
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p1203[0...n]

Beschreibung:

Fangen Suchgeschwindigkeit Faktor / Fangen v_Such Fakt

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: DDS, p0180
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

10 [%] 4000 [%] 100 [%]

Einstellung des Faktors fur die Suchgeschwindigkeit beim Fangen.

Der Wert beeinflusst die Geschwindigkeit, mit der die Ausgangsfrequenz wahrend des Fangens geandert wird. Ein
hoéherer Wert flihrt zu einer 1angeren Suchzeit.

Empfehlung: Bei geberloser Vektorregelung und langen Motorleitungen gréRer 200 m den Faktor p1203 >= 300 % einstellen.
Vorsicht: Ein unglnstiger Parameterwert kann zu einem unkontrollierten Verhalten des Motors fiihren.
A Bei Vektorregelung kann bei zu kleinem oder zu grolem Wert das Fangen instabil werden.
Hinweis: Die Werkseinstellung des Parameters ist so gewabhlt, dass drehende Standard Normasynchronmotoren méglichst
schnell gefangen werden.
Wird mit dieser Voreinstellung der Motor nicht gefunden (z. B. bei Motoren, die durch aktive Lasten beschleunigt
werden oder bei U/f-Steuerung und kleinen Drehzahlen), so empfiehlt es sich die Suchgeschwindigkeit zu verringern
(p1203 vergrofern).
Fir das Fangen der Reluktanzmaschine wird das Minimum der Suchgeschwindkeit begrenzt (p1203 >= 50 %).
r1204.0...13 CO/BO: Fangen U/f-Steuerung Status / Fangen Uf Stat

Beschreibung:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Status zur Uberpriifung und Uberwachung von Zusténden beim Fangen mit U/f-Steuerung.

Bitfeld: Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP
00  Strom eingepragt Ja Nein -
01 Kein Stromfluss Ja Nein -
02  Spannungsvorgabe Ja Nein -
03  Spannung verringert Ja Nein -
04  Hochlaufgeber starten Ja Nein -
05  Ausfihrung abwarten Ja Nein -
06  Slopefilter aktiv Ja Nein -
07  Steigung positiv Ja Nein -
08  Strom < Schwelle Ja Nein -
09  Stromminimum Ja Nein -
10  Suche in positiver Richtung Ja Nein -
11 Stop nach positiver Richtung Ja Nein -
12 Stop nach negativer Richtung Ja Nein -
13  Kein Ergebnis Ja Nein -

r1205.0...15 CO/BO: Fangen Vektorregelung Status / Fangen Vektor Stat

Beschreibung:

Bitfeld:

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned32
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige und Konnektorausgang fiir den Status zur Uberpriifung und Uberwachung von Zusténden beim Fangen mit
Vektorregelung.

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

00 Drehzahladaptionskreis Winkel festhalten Ja Nein -

01 Drehzahladaptionskreis Verstarkung auf0  Ja Nein -
setzen

02  Isd-Kanal freischalten Ja Nein -

03  Drehzahlregelung ausgeschaltet Ja Nein -
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04  Querzweig eingeschaltet Ja Nein -
05 Spezielle Transformation aktiv Ja Nein -
06 Drehzahladaptionskreis I-Anteil auf 0 setzen Ja Nein -
07  Stromregelung ein Ja Nein -
08 Isd_soll=0A Ja Nein -
09  Frequenz gehalten Ja Nein -
10  Suche in positiver Richtung Ja Nein -
11 Suche gestartet Ja Nein -
12 Strom eingepragt Ja Nein -
13 Suche abgebrochen Ja Nein -
14  Drehzahladaptionskreis Abweichung = 0 Ja Nein -
15  Drehzahlregelung aktiviert Ja Nein -
Hinweis: Zu Bit 00 ... 09:
Dienen zur Steuerung interner Ablaufe wahrend des Fangens.
Abhangig vom Motortyp (p0300) unterscheidet sich die Anzahl der aktiven Bits.
Zu Bit 10 ... 15:
Dienen zur Beobachtung des Fangablaufs.
p1206]0...9] Wiedereinschaltautomatik Storungen unwirksam / WEA Stor unwirksam

Beschreibung:
Abhangigkeit:

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 65535 0

Einstellung der Stérungen, bei denen die automatische Wiedereinschaltung nicht wirken soll.
Die Einstellung ist nur fur p1210 = 6, 16, 26 wirksam.

Siehe auch: p1210

Datentyp: Unsigned16
Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

p1210

Beschreibung:

Wert:

Empfehlung:

Abhangigkeit:

Gefahr:

AN

216

Wiedereinschaltautomatik Modus / WEA Modus
Zugriffsstufe: 2
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0 26 0

Einstellung des Modus der Wiedereinschaltautomatik (WEA).

Die Parameter miissen im nichtfliichtigen Speicher p0971 = 1 gespeichert werden, damit die Einstellung wirksam
wird.

Berechnet: - Datentyp: Integer16

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

0: Wiedereinschaltautomatik sperren

1: Quittieren aller Stérungen ohne Wiedereinschalten

4: Wiedereinschalten nach Netzausfall ohne weitere Anlaufversuche
6: Wiedereinschalten nach Stérung mit weiteren Anlaufversuchen
14: Wiedereinschalten nach Netzausfall nach manueller Quittierung
16: Wiedereinschalten nach Stérung nach manueller Quittierung

26: Quittieren aller Stérungen und Wiedereinschalten bei EIN-Befehl

Bei kurzen Netzausfallen kann sich die Motorwelle beim Wiedereinschalten noch drehen. Gegebenenfalls ist die
Funktion "Fangen" (p1200) zu aktivieren, um auf eine drehende Motorwelle wieder einzuschalten.

Der automatische Wiederanlauf erfordert einen aktiven EIN-Befehl (z. B. Giber Digitaleingang). Sollte bei p1210 > 1
kein aktiver EIN-Befehl anliegen, so wird der automatische Wiederanlauf abgebrochen.

Bei Betrieb eines Operator Panels im LOCAL Mode wird nicht automatisch eingeschaltet.

Bei p1210 = 14, 16 wird eine manuelle Quittierung fiir die automatische Wiedereinschaltung vorausgesetzt.
Siehe auch: p0840, p0857

Siehe auch: F30003

Bei aktivierter Wiedereinschaltautomatik (p1210 > 1) wird der Antrieb bei anstehendem EIN-Befehl (siehe p0840)
eingeschaltet und beschleunigt, sobald eventuell anstehende Fehlermeldungen quittierbar sind. Dies geschieht auch
nach Netzwiederkehr oder Hochlauf der Control Unit, wenn die Zwischenkreisspannung wieder vorliegt. Dieser
automatische Einschaltvorgang ist nur durch Wegnehmen des EIN-Befehls zu unterbrechen.
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Eine Anderung wird ausschlieRlich im Zustand "Initialisierung" (r1214.0) und "Warten auf Alarm" (r1214.1)
Ubernommen. Bei anstehenden Fehlern kann der Parameter deshalb nicht geandert werden.

Bei p1210 > 1 wird der Motor automatisch gestartet.

Zu p1210 = 1:

Es werden anstehende Stérungen automatisch quittiert. Treten nach der erfolgreichen Stérquittierung erneut
Stérungen auf, dann werden auch diese wieder automatisch quittiert. p1211 hat keinen Einfluss auf die Zahl der
Quittierversuche.

Zu p1210 = 4:

Es wird ein automatischer Wiederanlauf nur dann durchgefihrt, wenn die Stérung F30003 am Leistungsteil
aufgetreten ist. Stehen noch weitere Stérungen an, so werden diese Stérungen ebenfalls mit quittiert und bei Erfolg
der Anlaufversuch fortgesetzt. Treten bei externer 24-V-Versorgung der Control Unit im spateren Verlauf weitere
Stoérungen auf, werden diese nicht mehr als Netzstérungen interpretiert und deshalb auch nicht quittiert.

Zu p1210=6:

Es wird ein automatischer Wiederanlauf durchgefiihrt, wenn eine beliebige Stoérung aufgetreten ist.

Zu p1210 = 14:

Wie bei p1210 = 4. Anstehende Stérungen missen allerdings manuell quittiert werden.

Zu p1210 = 16:

Wie bei p1210 = 6. Anstehende Stérungen missen allerdings manuell quittiert werden.

Zu p1210 = 26:

Wie bei p1210 = 6. Der Einschaltbefehl kann bei diesem Modus verzdgert vorgegeben werden. Mit AUS2 oder AUS3
wird die Wiedereinschaltung abgebrochen. Die Warnung A07321 wird erst angezeigt, wenn die Fehlerursache
beseitigt ist und die Wiedereinschaltung durch Setzen des Einschaltbefehls erfolgt.

p1211

Beschreibung:

Abhangigkeit:

Achtung:

Hinweis:

Wiedereinschaltautomatik Anlaufversuche / WEA Anlaufversuche

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: U, T Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

0 10 3

Einstellung der Anlaufversuche der Wiedereinschaltautomatik fiir p1210 = 4, 6, 14, 16, 26.

Eine Anderung wird ausschlieRlich im Zustand "Initialisierung" (r1214.0) und "Warten auf Alarm" (r1214.1)
Ubernommen.

Siehe auch: p1210, r1214
Siehe auch: F07320

Nach Auftreten der Stérung FO07320 muss der Einschaltbefehl zurickgenommen und alle Stérungen quittiert werden,
damit die Wiedereinschaltautomatik wieder aktiviert wird.

Nach vollstandigem Netzausfall (Blackout) beginnt der Anlaufzahler bei Netzwiederkehr mit dem Zahlerstand, der vor
dem Netzausfall vorlag und dekrementiert diesen im Anlaufversuch sofort um den Wert 1. Wird kurz vor dem
Netzausfall noch ein Quittierversuch durch die Wiedereinschaltautomatik begonnen, z. B. wenn die CU beim
Netzausfall Ianger aktiv bleibt als p1212/2, so wird dabei der Anlaufzahler bereits einmal dekrementiert. In diesem
Fall wird der Anlaufzahler demnach insgesamt um den Wert 2 verringert.

Ein Anlaufversuch beginnt sofort mit Auftreten einer Stérung. Der Wiederanlauf gilt als beendet, wenn die Maschine
aufmagnetisiert (r0056.4 = 1) und eine zusatzliche Wartezeit von 1 s verstrichen ist.

Solange noch eine Stérung ansteht, wird in zeitlichen Intervallen von p1212/2 ein Quittierbefehl erzeugt. Bei
erfolgreicher Quittierung wird der Anlaufzahler dekrementiert. Tritt danach bis zum Ende des Wiederanlaufs erneut
eine Stoérung auf, so beginnt der Quittiervorgang von vorn.

Ist nach Auftreten mehrerer Stérungen die Anzahl der parametrierten Anlaufversuche abgelaufen, so wird die
Stérung F07320 erzeugt. Nach einem erfolgreichen Anlaufversuch, d. h. es ist bis zum Ende der
Aufmagnetisierungsphase kein Fehler mehr aufgetreten, wird der Anlaufzahler nach 1 s wieder auf den
Parameterwert zurlickgesetzt. Es steht wieder die parametrierte Anzahl der Anlaufversuche fiir erneut auftretende
Stérung zur Verfuigung.

Es wird immer mindestens ein Anlaufversuch durchgefihrt.

Nach Netzausfall wird sofort quittiert und bei Netzwiederkehr eingeschaltet. Tritt zwischen erfolgreicher Quittierung
der Netzstérung und der Netzwiederkehr eine andere Stérung auf, so fiihrt deren Quittierung ebenfalls zur
Dekrementierung des Anlaufzahlers.

Zu p1210 = 26:

Der Anlaufzahler wird dann dekrementiert, wenn nach erfolgreicher Fehlerquittierung der Einschaltbefehl vorliegt.
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p1212

Beschreibung:
Abhingigkeit:

Wiedereinschaltautomatik Wartezeit Anlaufversuch / WEA t_Warte Anlauf
Zugriffsstufe: 3
Anderbar: U, T
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: -
Min Max Werkseinstellung
0.1[s] 1000.0 [s] 1.0 [s]

Einstellung der Wartezeit bis zum Wiedereinschalten.

Die Einstellung dieses Parameters ist wirksam bei p1210 = 4, 6, 26.

Bei p1210 = 1 gilt:

Nur automatische Quittierung der Stérungen in der Halfte der Wartezeit, kein Wiedereinschalten.
Siehe auch: p1210, r1214

Berechnet: - Datentyp: FloatingPoint32

Normierung: - Dyn. Index: -

Funktionsplan: -

Achtung: Eine Anderung wird ausschlieRlich im Zustand "Initialisierung" (r1214.0) und "Warten auf Alarm" (r1214.1)
Ubernommen.

Hinweis: Die automatische Quittierung der Stérungen erfolgt jeweils nach Ablauf der halben und vollen Wartezeit.
Wird die Ursache einer Stérung nicht in der ersten Halfte der Wartezeit beseitigt, so ist die Quittierung in der
Wartezeit nicht mehr mdglich.

p1213[0...1] Wiedereinschaltautomatik Uberwachungszeit / WEA t_Uberw

Beschreibung:
Index:

Abhangigkeit:
Achtung:

Hinweis:

218

Zugriffsstufe: 3 Berechnet: -
Anderbar: U, T

Einheitengruppe: -

Datentyp: FloatingPoint32
Normierung: - Dyn. Index: -

Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung
0.0 [s] 10000.0 [s] [0]1 60.0 [s]
[1]10.0[s]

Einstellung der Uberwachungszeit der Wiedereinschaltautomatik (WEA).

[0] = Wiederanlauf

[1] = Anlaufzahler zuriicksetzen

Siehe auch: p1210, r1214

Eine Anderung wird ausschlieRlich im Zustand "Initialisierung" (r1214.0) und "Warten auf Alarm" (r1214.1)
Ubernommen.

Nach Auftreten der Stérung F07320 muss der Einschaltbefehl zurlickgenommen und alle Stérungen quittiert werden,
damit die Wiedereinschaltautomatik wieder aktiviert wird.

Zu Index 0:

Die Uberwachungszeit beginnt bei Erkennen der Stérungen. Sind die automatischen Quittierungen nicht erfolgreich,
luft die Uberwachungszeit weiter. Ist nach Ablauf der Uberwachungszeit der Antrieb nicht wieder erfolgreich
angelaufen (Fangen und Aufmagnetisierung der Maschine muss abgeschlossen sein: r0056.4 = 1), so wird die
Stérung F07320 gemeldet.

Mit p1213 = 0 ist die Uberwachung deaktiviert. Wird p1213 kleiner eingestellt als die Summe aus p1212, der
Aufmagnetisierungszeit p0346 und der zuséatzlichen Wartezeit durch das Fangen, so wird die Stérung F07320 bei
jedem Wiedereinschaltvorgang generiert. Wird bei p1210 = 1 die Zeit in p1213 kleiner eingestellt als p1212, so wird
die Stérung F07320 ebenfalls bei jedem Wiedereinschaltvorgang generiert.

Die Uberwachungszeit muss verlangert werden, wenn die auftretenden Stérungen nicht sofort erfolgreich quittiert
werden kénnen (z. B. bei dauerhaft anstehenden Stérungen).

Bei p1210 = 14, 16 muss die manuelle Quittierung der anstehenden Fehler innerhalb der Zeit in p1213[0] erfolgen.
Sonst wird nach der eingestellten Zeit die Stérung FO7320 generiert.

Zu Index 1:

Der Anlaufzahler (siehe r1214) wird erst dann wieder auf den Startwert p1211 gesetzt, wenn nach erfolgreichem
Wiedereinschalten die Zeit in p1213[1] abgelaufen ist. Die Wartezeit wirkt sich nicht bei Fehlerquittierung ohne
automatische Wiedereinschaltung (p1210 = 1) aus. Nach Ausfall der Stromversorgung (Blackout) beginnt die
Wartezeit erst nach Netzwiederkehr und Hochlauf der Control Unit. Der Anlaufzahler wird auf p1211 gesetzt, wenn
F07320 auftrat, der Einschaltbefehl zurlickgenommen wird und der Fehler quittiert wird.

Wird der Startwert p1211 oder der Modus p1210 geandert, wird der Anlaufzahler sofort aktualisiert.

Bei p1210 = 26 muss eine erfolgreiche Fehlerquittierung und der Einschaltbefehl innerhalb der Zeit in p1213[0]
erfolgen. Sonst wird nach der eingestellten Zeit die Stérung FO07320 generiert.
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r1214.0...15

Beschreibung:
Bitfeld:

Hinweis:

CO/BO: Wiedereinschaltautomatik Status / WEA Status

Zugriffsstufe: 4 Berechnet: - Datentyp: Unsigned16
Anderbar: - Normierung: - Dyn. Index: -
Einheitengruppe: - Einheitenwahl: - Funktionsplan: -

Min Max Werkseinstellung

Anzeige des Status bei der Wiedereinschaltautomatik (WEA).

Bit Signalname 1-Signal 0-Signal FP

00 Initialisierung Ja Nein -

01 Warten auf Alarm Ja Nein -

02  Wiederanlauf aktiv Ja Nein -

03  Quittierbefehl setzen Ja Nein -

04  Alarme quittieren Ja Nein -

05  Wiedereinschalten Ja Nein -

06  Wartezeit lauft nach automat