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Allgemeines zur Dokumentation

Die vorliegende Erganzung der Betriebsanleitung ist fiir die Frequenzumrichter der
Geratereihen ACT und ACU giltig.

Die zur Montage und Anwendung des Profibus-DP Kommunikationsmoduls CM-PDP
notwendigen Informationen sind in dieser Anleitung dokumentiert.

Die Anwenderdokumentation ist zur besseren Ubersicht entsprechend den kundenspe-
zifischen Anforderungen an den Frequenzumrichter strukturiert.

Kurzanleitung

Die Kurzanleitung beschreibt die grundlegenden Schritte zur mechanischen und elekt-
rischen Installation des Frequenzumrichters. Die gefiihrte Inbetriebnahme unterstiitzt
Sie bei der Auswahl notwendiger Parameter und der Softwarekonfiguration des Fre-
guenzumrichters.

Betriebsanleitung

Die Betriebsanleitung dokumentiert die vollstdndige Funktionalitdt des Frequenzum-
richters. Die fir spezielle Anwendungen notwendigen Parameter zur Anpassung an die
Applikation und die umfangreichen Zusatzfunktionen sind detailliert beschrieben.

Anwendungshandbuch

Das Anwendungshandbuch erganzt die Dokumentation zur zielgerichteten Installation
und Inbetriebnahme des Frequenzumrichters. Informationen zu verschiedenen The-
men im Zusammenhang mit dem Einsatz des Frequenzumrichters werden anwen-
dungsspezifisch beschrieben.

Installationsanleitung
Die Installationsanleitung beschreibt die Installation und Anwendung von Geraten,
erganzend zur Kurzanleitung oder Betriebsanleitung.

Die Dokumentation und zusatzliche Informationen kénnen Sie Uber die 6rtliche Vertre-
tung der Firma BONFIGLIOLI anfordern. Fir die Zwecke dieser Dokumentation werden
nachfolgende Piktogramme und Signalworte verwendet:

Gefahr!

bedeutet, unmittelbar drohende Gefahrdung. Tod, schwerer Personenschaden und
erheblicher Sachschaden werden eintreten, wenn die VorsichtsmaBnahme nicht ge-
troffen wird.

Warnung!
kennzeichnet eine mogliche Gefahrdung. Tod, schwerer Personenschaden und erhebli-
cher Sachschaden kann die Folge sein, wenn der Hinweistext nicht beachtet wird.

Vorsicht!
weist auf eine unmittelbar drohende Gefahrdung hin. Personen oder Sachschaden
kann die Folge sein.

> >
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Achtung!
weist auf ein mogliches Betriebsverhalten oder einen unerwiinschten Zustand hin, der
entsprechend dem Hinweistext auftreten kann.

Hinweis
kennzeichnet eine Information die Ihnen die Handhabung erleichtert und erganzt den
entsprechenden Teil der Dokumentation.

Warnung! Beachten Sie bei der Installation und Inbetriebnahme die Hinweise der
Dokumentation. Sie, als qualifizierte Person, miissen vor Beginn der Tatig-
keit die Dokumentation sorgfaltig lesen und die Sicherheitshinweise be-
achten. Fir die Zwecke der Anleitung bezeichnet "qualifizierte Person"
eine Person, welche mit der Aufstellung, Montage, Inbetriebsetzung und
dem Betrieb der Frequenzumrichter vertraut ist, und lber die ihrer Tatig-
keit entsprechende Qualifikation verfligt.
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1 Allgemeine Sicherheits- und Anwendungshinweise

Die vorliegende Dokumentation wurde mit groBter Sorgfalt erstellt und mehrfach aus-
giebig gepriift. Aus Griinden der Ubersichtlichkeit konnten nicht sémtliche Detailinfor-
mationen zu allen Typen des Produkts und auch nicht jeder denkbare Fall der Aufstel-
lung, des Betriebes oder der Instandhaltung beriicksichtigt werden. Sollten Sie weitere
Informationen wiinschen, oder sollten besondere Probleme auftreten, die in der Do-
kumentation nicht ausfiihrlich genug behandelt werden, kénnen Sie die erforderliche
Auskunft iber die ortliche Vertretung der Firma BONFIGLIOLI anfordern.

AuBerdem weisen wir darauf hin, dass der Inhalt dieser Dokumentation nicht Teil ei-
ner frilheren oder bestehenden Vereinbarung, Zusage oder eines Rechtsverhaltnisses
ist oder dieses abandern soll. Samtliche Verpflichtungen des Herstellers ergeben sich
aus dem jeweiligen Kaufvertrag, der auch die vollstandige und allein giiltige Gewahr-
leistungsregelung enthalt. Diese vertraglichen Gewahrleistungsbestimmungen werden
durch die Ausflihrung dieser Dokumentation weder erweitert noch beschrankt.

Der Hersteller behalt sich das Recht vor, Inhalt und Produktangaben sowie Auslassun-
gen ohne vorherige Bekanntgabe zu korrigieren, bzw. zu andern und tbernimmt kei-
nerlei Haftung fiir Schaden, Verletzungen bzw. Aufwendungen, die auf vorgenannte
Griinde zurlickzufihren sind.

1.1 Allgemeine Hinweise

Warnung! Die Frequenzumrichter fiihren wahrend des Betriebes ihrer Schutzart
entsprechend hohe Spannungen, treiben bewegliche Teile an und besit-
zen heiBe Oberflachen.

Bei unzulassigem Entfernen der erforderlichen Abdeckungen, bei un-
sachgemaBem Einsatz, bei falscher Installation oder Bedienung, besteht
die Gefahr von schweren Personen- oder Sachschaden.

Zur Vermeidung dieser Schaden darf nur qualifiziertes Fachpersonal die
Arbeiten zum Transport, zur Installation, Inbetriebnahme, Einstellung
und Instandhaltung ausfiihren. Die Normen EN 50178, IEC 60364 (Ce-
nelec HD 384 oder DIN VDE 0100), IEC 60664-1 (Cenelec HD 625 oder
VDE 0110-1), BGV A2 (VBG 4) und nationale Vorschriften beachten.
Qualifizierte Personen im Sinne dieser grundsatzlichen Sicherheitshin-
weise sind Personen, die mit Aufstellung, Montage, Inbetriebsetzung
und Betrieb von Frequenzumrichtern und den méglichen Gefahrenquel-
len vertraut sind, sowie Uber die ihrer Tatigkeit entsprechenden Qualifi-
kationen verfiigen.
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1.2 BestimmungsgemaBe Verwendung

Warnung! Die Frequenzumrichter sind elektrische Antriebskomponenten, die zum
Einbau in industrielle Anlagen oder Maschinen bestimmt sind. Die Inbe-
triebnahme und Aufnahme des bestimmungsgemaBen Betriebs ist solan-
ge untersagt, bis festgestellt wurde, dass die Maschine den Bestimmun-
gen der EG-Maschinenrichtlinie 98/37/EWG und EN 60204 entspricht.
GemaB der CE-Kennzeichnung erfiillen die Frequenzumrichter die Anfor-
derungen der Niederspannungsrichtlinie 73/23/EWG und entsprechen der
Norm EN 50178 / DIN VDE 0160 und EN 61800-2. Die Verantwortung fiir
die Einhaltung der EMV-Richtlinie 89/336/EWG liegt beim Anwender.
Frequenzumrichter sind eingeschrankt erhaltlich und als Komponenten
ausschlieBlich zur professionellen Verwendung im Sinne der Norm
EN 61000-3-2 bestimmt.

Mit der Erteilung des UL-Priifzeichens gemaB UL508c sind auch die An-
forderungen des CSA Standard C22.2-No. 14-95 erfiillt.

Die technischen Daten und die Angaben zu Anschluss- und Umgebungs-
bedingungen miissen dem Typenschild und der Dokumentation entnom-
men und unbedingt eingehalten werden. Die Anleitung muss vor Arbei-
ten am Gerat aufmerksam gelesen und verstanden worden sein.

1.3 Transport und Lagerung

Der Transport und die Lagerung sind sachgemaB in der Originalverpackung durchzu-
fihren. Die Lagerung hat in trockenen, staub- und ndssegeschiitzten Raumen, mit
geringen Temperaturschwankungen zu erfolgen. Beachten Sie die klimatischen Bedin-
gungen nach EN 50178 und die Kennzeichnung auf der Verpackung.

Die Lagerdauer, ohne Anschluss an die zuldssige Nennspannung, darf ein Jahr nicht
Uberschreiten!

14 Handhabung und Aufstellung

Warnung! Beschadigte oder zerstérte Komponenten diirfen nicht in Betrieb ge-
nommen werden, da sie Ihre Gesundheit gefahrden kénnen.

Den Frequenzumrichter nach der Dokumentation, den Vorschriften und Normen ver-
wenden. Sorgfaltig handhaben und mechanische Uberlastung vermeiden. Keine Bau-
elemente verbiegen oder Isolationsabstande @ndern. Keine elektronischen Bauelemen-
te und Kontakte beriihren. Die Gerdte enthalten elektrostatisch gefdhrdete Bauele-
mente, die durch unsachgemaBe Handhabung leicht beschadigt werden kdnnen. Bei
Betrieb von beschadigten oder zerstdrten Bauelemente ist die Einhaltung angewandter
Normen nicht gewahrleistet. Warnschilder am Gerat nicht entfernen.

06/05



@ Bonfiglioli

Vectron

1.5 Elektrischer Anschluss

Warnung! Vor Montage- und Anschlussarbeiten den Frequenzumrichter span-
nungslos schalten. Die Spannungsfreiheit prifen.
Spannungsfiihrende Anschliisse nicht beriihren, da die Kondensatoren

aufgeladen sein kdnnen.
Die Hinweise in der Betriebsanleitung und die Kennzeichnung des Fre-
quenzumrichters beachten.

Bei Tatigkeiten am Frequenzumrichter die geltenden Normen BGV A2 (VBG 4),
VDE 0100 und andere nationale Vorschriften beachten. Die Hinweise der Dokumenta-
tion zur elektrischen Installation und die einschldgigen Vorschriften beachten. Die
Verantwortung fiir die Einhaltung und Prifung der Grenzwerte der EMV-Produktnorm
EN 61800-3 drehzahlveranderlicher elektrischer Antriebe liegt beim Hersteller der in-
dustriellen Anlage oder Maschine.

Die Dokumentation enthdlt Hinweise fiir die EMV-gerechte Installation. Die an den
Frequenzumrichter angeschlossenen Leitungen diirfen, ohne vorherige schaltungs-
technische MaBnahmen, keiner Isolationspriifung mit hoher Priifspannung ausgesetzt
werden.

1.6 Betriebshinweise

Warnung! Abhdngig von der Parametrierung kann es nach einem kurzzeitigen Aus-
fall der Versorgungsspannung zum plétzlichen wieder anlaufen des Mo-
tors kommen. Ist eine Gefdhrdung von Personen mdglich, muss eine

externe Schaltung installiert werden, die ein wieder anlaufen verhindert.
Schutzeinrichtungen regelmaBig Uberpriifen.

Vor der Inbetriebnahme und Aufnahme des bestimmungsgemaBen Be-
triebs alle Abdeckungen anbringen und die Klemmen Uberpriifen. Zusatz-
liche Uberwachungs- und Schutzeinrichtungen gemaB EN 60204 und den
jeweils gliltigen Sicherheitsbestimmungen kontrollieren (z. B. Gesetz
Uber technische Arbeitsmittel, Unfallverhiitungsvorschriften usw.).
Wahrend des Betriebes diirfen keine Anschliisse vorgenommen werden.

1.7 Wartung und Instandhaltung

Warnung! Unbefugtes Offnen und unsachgeméBe Eingriffe kdnnen zu Kérperverlet-
zung bzw. Sachschaden fiihren. Reparaturen der Frequenzumrichter
dirfen nur vom Hersteller bzw. von ihm autorisierten Personen vorge-

nommen werden.
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2 Einleitung

Das vorliegende Dokument beschreibt die Mdglichkeiten und die Eigenschaften des
Profibus-DP Kommunikationsmoduls CM-PDP fiir die Frequenzumrichter der Geraterei-
hen ACT und ACU.

Fir den Profibus-DP Anschluss muss der Frequenzumrichter um das Profibus-DP Kom-
munikationsmodul CM-PDP erweitert werden. Die Profibusbaugruppe CM-PDP ist dem
Frequenzumrichter als separate Komponente beigelegt und muss vom Anwender mon-
tiert werden. Dies ist im Kapitel "Montage" ausfiihrlich beschrieben.

Hinweis: Diese Anleitung ist nicht als Grundlageninformation zum Profibus-DP zu

verstehen. Sie setzt grundlegende Kenntnisse der Methoden und Wir-
kungsweisen des Profibus-DP auf Seiten des Anwenders voraus.
In einigen Kapiteln sind Einstell- und Anzeigemdglichkeiten alternativ zur
Bedieneinheit KP500 mit Hilfe der Bediensoftware VPlus beschrieben. Der
Betrieb eines PCs mit der Bediensoftware VPlus am Frequenzumrichter,
bei Einsatz der Profibusbaugruppe CM-PDP, ist nur (ber einen optionalen
Schnittstellenadapter KP232 als Alternative zur Bedieneinheit mdglich.

Die Profibusbaugruppe CM-PDP besitzt die Identhnummer 0x0696 (hexadezimal).
Die Gerdtestammdatendatei besitzt die Bezeichnung VEC_0696.GSD und ist dem
Anhang dieser Dokumentation beigefiigt. Identnummer und Bezeichnung der GSD
Datei sind von der Profibus-Nutzerorganisation in Karlsruhe vergeben.

Achtung! Mit Hilfe des Profibus-DP Kommunikationsmoduls CM-PDP ist es mdglich,
von einer Steuerung aus auf ALLE Parameter des Frequenzumrichters
zuzugreifen. Die Kontrolle des Zugriffs (ber die Bedienebene wie bei der
Bedieneinheit KP500 oder der PC-Bediensoftware VPlus existiert hierbei
nicht. Eine Veranderung von Parametern, deren Bedeutung dem Anwen-
der nicht bekannt ist, kann zur Funktionsunfahigkeit des Frequenzumrich-
ters fiihren.
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3 Montage vom Profibus-DP Kommunikationsmodul CM-PDP

Die Profibusbaugruppe CM-PDP wird in einem Gehduse fiir die Montage auf einen
Steckplatz des Frequenzumrichters geliefert. Im Lieferumfang ist zusatzlich eine PE-
Feder fiir eine PE-Anbindung (Schirmung) des Kommunikationsmoduls enthalten.

Vorsicht! Vor der Montage der Profibusbaugruppe CM-PDP muss der Frequenzum-
richter spannungsfrei geschaltet werden.
Ein Montage unter Spannung ist nicht zuldssig und fiihrt zur Zerstérung

des Frequenzumrichters und / oder der Profibusbaugruppe.

Im ersten Schritt entfernen Sie bitte die Abdeckungen des Frequenzumrichters. Der
Steckplatz fiir das Profibus-DP Kommunikationsmodul CM-PDP wird zuganglich.

\
)

/.:_s—/

Die mitgelieferte PE-Feder wird mit Hilfe der im Gerat vorhandenen M4 - Schraube
montiert. Die Feder muss dabei mittig ausgerichtet sein.

Die Profibusbaugruppe CM-PDP kann nun aufgesteckt und mit der am Modul vorhan-
denen M2 - Schraube mit der PE-Feder verschraubt werden.

Nach dem Abschluss der Montage sind die Abdeckungen zu montieren. In der oberen
Abdeckung ist der vorgestanzte Durchbruch fiir den Stecker X310 auszubrechen.
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4 Steckerbelegung/Busabschluss/Leitung

Der Busstecker X310 (9-pol Sub-D) ist ge-
maB der Profibus-DP-Norm EN50170 belegt.
Details entnehmen Sie bitte der nachfolgen-

den Tabelle zur Belegung des Bussteckers.

Der an einem Strang notwendige Busab-
schluss beim physikalisch ersten und letzten
Teilnehmer kann (iber den DIP-Schalter S1
auf dem Profibusmodul aktiviert werden.

2 X310

Die Werkseinstellung fiir den Busabschluss ist OFF.

Alternativ ist dies Uiber entsprechende Schaltungen in den Busanschlusssteckern (z.B.
Fabrikat Siemens) mdglich.

Datenleitung

© VP (Pin 6)
390 O

Datenleitung

3 RxD/TXD-P (Pin 3)
220 O
RxD/TxD-N (Pin 8)

]

390 O
DGND (Pin 5)

)

Achtung! Es ist unbedingt zu beachten, dass nur eine der beiden Mdglichkeiten fiir
den Busabschluss genutzt wird und nur beim ersten und letzten Teilneh-
mer der Busabschluss eingeschaltet ist. Andernfalls ist ein Betrieb des Pro-
fibus-DP nicht mdglich.

Wird der Busabschluss an einem Frequenzumrichter (Profibusbaugruppe
oder Busstecker) aktiviert, ist dieser nur dann wirksam, wenn der Frequen-
zumrichter an Spannung liegt. Andernfalls ist der Bus nicht betriebsfahig.

Pin Name Funktion
Gehause |Schirm \verbunden mit PE
1 PE PE
2 nicht benutzt |-
3 RxD/TxD-P  |positives Signal RxD/TxD-P, entsprechend RS485 B-Line
4 CNTR-P Steuersignal fiir Repeater
5 DGND isolierter Ground fir Busabschluss
6 VP isolierte 5V flir Busabschluss
7 nicht benutzt |-
8 RxD/TxD-N |negatives Signal RxD/TxD-N, entsprechend RS485 A-Line
9 nicht benutzt |-

Fiir den Busstecker sind nur daflir zugelassene Typen zu verwenden. Diese miissen
fiir die Ubertragungsrate 12 MBaud geeignet sein.

Dies ist z. B. von Siemens der Typ Profibusconnector 12 MBAUD (6ES7 972-
0BA11-0XA0).

Als Leitung flir den Profibus sind nur dafiir zugelassene Typen (Leitungstyp A) zu ver-
wenden. Dies ist z.B. von der Firma Lappkabel der Typ UNITRONIC-BUS L2/F.I.P.

1x2x0,64.

Achtung! Der Leitungsschirm ist an beiden Enden flachig mit PE zu verbinden.

10
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5 Baudrateneinstellung/Leitungslangen

Die Baudrate wird nicht explizit eingestellt. Die Profibusbaugruppe unterstiitzt die
Funktion Auto_Baud und ermittelt eigenstandig die am Bus eingestellt Baudrate.

Baudrate | max. Leitungsldnge / m
9,6 kBaud 1200
19,2 kBaud 1200
45,45 kBaud 1200
93,75 kBaud 1200
187,5 kBaud 1000
500 kBaud 400
1500 kBaud 200
3000 kBaud 100
6000 kBaud 100
12000 kBaud 100

6 Einstellung Stationsadresse

Am Profibus-DP kdnnen maximal 126 Slave, bzw. Frequenzumrichter betrieben wer-
den. Jeder Frequenzumrichter erhalt fiir seine eindeutige Identifikation eine Node-ID,
die im System nur einmal vorkommen darf. Die Einstellung der Stationsadresse erfolgt
Uber den Parameter Profibus Node-1D 391.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
391 |Profibus Node-ID 0 126 126

Hinweis: Nach dem Setzen der Stationsadresse iber den Parameter Profibus Node-
ID 391 wird automatisch am Frequenzumrichter ein Reset ausgeldst,
womit die Einstellung fiir die Stationsadresse tibernommen wird.

7 Einstellung PPO-Typ

In Abhéangigkeit von der jeweiligen Anwendung werden fiir den Nutzdatenaustausch
unterschiedliche Objekte mit differierenden Langen und Inhalten genutzt. Es sind die
Objekte PPO1, PPO2, PPO3 und PPO4 verfligbar. Diese Objekte sind gemaB dem
PROFIDRIVE Profil aufgebaut. Das gewiinschte Objekt ist bei der Hardwarekonfigura-
tion am DP-Master einzustellen. Am Frequenzumrichter erfolgt keine Einstellung fiir
das gewtinschte Objekt, dieser stellt sich automatisch auf das projektierte Objekt ein.

PPO-Typ Objektldnge / Bytes
1 12
2 20
3 4
4 12

Hinweis: Nahere Informationen zu den Inhalten der Objekte PPO1 bis PPO4 sind
dem Kapitel "Handhabung der Objekte" zu entnehmen.
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7.1 Konfigurationsvorgang am DP-Master

Der Konfigurationsvorgang eines Frequenzumrichters mit der Profibusbaugruppe CM-
PDP ist im folgenden am Beispiel des Siemens STEP7 Hardwarekonfigurator gezeigt.
Das Verfahren ist prinzipiell flir andere Konfiguratoren in dquivalenter Form giiltig.

Zuerst wird im Hardwarekonfigurator die GSD-Datei VEC_0696.GSD installiert (sofern
nicht bereits vorhanden). Dies geschieht mit der Menltauswahl Extras \ Neue GSD
installieren. Hier geben Sie den Pfad und den Namen fir die GSD-Datei
(VEC_0696.GSD) an.

Ist die GSD Datei installiert, erscheint der Frequenzumrichter in der Gliederungsebene

PROFIBUS-DP \ Weitere FELDGERATE \ Antriebe \ ACT 10

Von dieser Position kann nun z.B. ein Frequenzumrichter ACT per Drag & Drop
am gewiinschten Profibusstrang angelegt werden.

Unter dem Meniipunkt ACT 10 sind die vier mdglichen Objekte PPO1 bis PPO4 sicht-
bar. Das gewtinschte Objekt wird nun per Drag & Drop dem Frequenzumrichter zuge-
ordnet.

Der Screen-Shot aus dem STEP7 Hardwarekonfigurator zeigt einen Frequenzumrichter
ACT mit der Stationsadresse 3 und dem Objekt PPO2.
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8 Kommandos SYNC / FREEZE

Die Profibusbaugruppe unterstiitzt die Profibus-Kommandos SYNC/UNSYNC und FREE-
ZE/UNFREEZE. Diese Kommandos dienen zur Synchronisation mehrerer Slaves.

Mit dem FREEZE Kommando halten alle Slaves ihre Eingangsdaten fest. Diese werden
in Folge vom Busmaster ausgelesen. Da mit dem FREEZE Kommando alle Slaves
gleichzeitig ihre Eingange festhalten, erhdlt der Busmaster ein Prozessabbild aller Sla-
ves zu einem definierten Zeitpunkt. Mit dem UNFREEZE Kommando wird dieser Zu-
stand aufgehoben und die Slaves aktualisieren ihre Eingange wieder.

Mit dem SYNC Kommando halten alle Slaves ihre Ausgénge fest. In Folge eintreffende
Daten werden nicht an die Ausgange durchgeschaltet sondern gepuffert. Der Busmas-
ter kann neue Stellbefehle an die Slaves geben und mit dem UNSYNC Kommando
gleichzeitig bei allen Slaves aktivieren. Diese lbernehmen sofort mit dem UNSYNC
Kommando die gepufferten Daten an ihre Ausgange.

9 Verfiigbare Objekte / Abtastzeiten

Ist ein Profibus-Slave von seinem Master am Bus erkannt, parametriert und konfigu-
riert worden, erfolgt ein zyklischer Datenaustausch mit dem Profibus-Dienst DA-
TA_EXCHANGE. Hierbei werden in einem Zyklus die Ausgabedaten vom Master an
den Slave und die Eingabedaten vom Slave an den Master gesendet. Die Wiederholra-
te, mit der die Slaves den Datenaustausch mit dem Master vornehmen, die sogenann-
te Busumlaufzeit, ist abhédngig von der eingestellten Ubertragungsrate, der Anzahl der
Teilnehmer und der GroBe der Uibertragenen Objekte. Bei wenigen Teilnehmern, hoher
Ubertragungsrate und kurzen ausgetauschten Objekten sind Busumlaufzeiten von 1
bis 2 ms realisierbar.

Da aus obigen Ausfiihrungen hervorgeht, dass die erzielbare Busumlaufzeit auch zu
einem wesentlichen Teil von der GroBe der zu libertragenden Objekte abhdngt, bieten
die Frequenzumrichter die Auswahl zwischen vier unterschiedlichen Objekten PPO1
bis PPO4. Damit ist eine optimale Anpassung an unterschiedliche Situationen und
Anforderungen mdglich.

Die nach PROFIDRIVE definierten Objekte besitzen prinzipiell zwei Komponenten, die
bei den unterschiedlichen Objekten PPO1 bis PPO4 entweder vollstandig, teilweise
oder gar nicht vorhanden sind. Diese Komponenten sind der Kommunikationskanal
und der Prozessdatenkanal.

Der Kommunikationskanal dient zum Zugriff (schreiben/lesen) auf beliebige Para-
meter im Frequenzumrichter. Eine Ausnahme bilden hier die Stringparameter, auf die
nicht zugegriffen werden kann. Die Kommunikation lauft nach einem fest definierten
Handshake Verfahren ab und beinhaltet mehrere DATA_EXCHANGE Zyklen.

Der Prozessdatenkanal wird in jedem Zyklus bearbeitet. Es werden die Sollwerte
libernommen und die Istwerte (ibergeben. Eine Datenaktualisierung erfolgt demnach
mit jedem DATA_EXCHANGE.

Ubertragungsrichtung Master & Slave (OUT)

Kommunikationskanal Prozessdatenkanal
PKW-Bereich PZD-Bereich
PKE | IND | PWE | PWE |PZD1|(PZD2 | PZD3 |PZD4 | PZD5 | PZD 6
PWEh | PWElI | STW | HSW - - - -

PKW Parameter Kennung Wert
PZD Prozess Daten Kanal STW = Steuerwort HSW = Hauptsollwert

06/05 13
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Ubertragungsrichtung Slave & Master (IN)

Kommunikationskanal Prozessdatenkanal

PKW-Bereich PZD-Bereich

PKE | IND | PWE | PWE [PZD1|PZD2 | PZD3 | PZD4 | PZD5 | PZD 6

PWEh | PWEI | ZSW | HIW | VAL2 | VAL3 | VAL4 | VALS

PKW Parameter Kennung Wert
PZD Prozess Daten Kanal ZSW = Zustandswort HIW = Hauptistwert

Konsistenzbereich

Kommunikationskanal Prozessdatenkanal
PKW-Bereich PZD-Bereich
PKE | IND | PWE | PWE [PZD1|PZD2 | PZD3 | PZD4 | PZD5 | PZD 6
volle Lange Wort [ Wort Wort Wort Wort Wort

Die Angabe der Konsistenz beschreibt, welche Teile des Objektes inhaltlich konsistent
sein missen. Die Konsistenzbedingungen sind in den Konfigurationsdaten der GSD
Datei verschliisselt und haben Auswirkungen auf die méglichen Zugriffsmechanismen
seitens des DP-Masters. So kdnnen die 8 Bytes des Kommunikationskanals in einer
SPS des Typs Siemens S7 nur Uber die Sonderfunktionen SFC14 (DPRD_DAT) und
SFC15 (DPWR_DAT) erreicht werden. Die Worte des Prozessdatenkanals sind als Peri-
pherieworte (PEW, PAW) direkt ansprechbar.

Kommunikationskanal Prozessdatenkanal
PKE [IND |PWEh |PWEI |pzD1 |pzD2 |pzD3 |pzD4 |pzD5 |PzZD6
PPO1
PPO2 I I I I I I I I
PPO3 | |
PPO4 I | | | |

e Der Kommunikationskanal bei PPO1 und PPO2 wird identisch behandelt.

e Der Prozessdatenkanal PZD1 bis PZD6 bei PPO2 und PPO4 ist fest definiert und
kann inhaltlich nicht verandert werden.

e Der Prozessdatenkanal PZD2 bei PPO1 und PPO3 kann, gesteuert iber die an-
wenderspezifischen Bits im Steuerwort STW im PZD1, inhaltlich geandert werden.

Hinweis: Bei der Datenibertragung wird fiir die Position von Low-/High-Byte vom
Motorola-Format ausgegangen, wie es auch eine SPS des Typs Siemens
S7 unterstiitzt. Unterstiitzt der DP-Master das Intel-Format, sind Low-
/High-Byte vor dem Senden und nach dem Empfangen auf der Mastersei-
te zu tauschen.

Abtastzeiten

Unabhangig von der Ubertragungsgeschwindigkeit auf dem Profibus, ist die Abtastzeit
des Frequenzumrichters in Abhangigkeit vom genutzten Objekt eine konstante GroBe.

PPO3 16 ms
PPO1/2/4 32 ms

Mit dieser Abtastzeit erfolgt eine Aktualisierung der Daten zwischen dem Frequenzum-
richter und der Profibusseite.

14
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10 Handhabung der Objekte
10.1 Kommunikationskanal

Der Kommunikationskanal (PKW-Bereich) hat folgende Struktur:

Benennung PKW Bereich
PKE IND PWE-high PWE-low
Inhalt Parameter- Index Par?meterwert Parameterwert
kennung High-Word Low-Word
High- | Low- | High- | Low- | High- | Low- | High- | Low-
Byte Byte Byte Byte Byte Byte Byte Byte
Index 0
Byte-Nr. 0 1 2 3 4 5 6 7

Die Ubertragung der Daten erfolgt im Motorola-Format wie es auch z. B. durch die
SPS S7 von Siemens unterstitzt wird. Somit steht auf dem niederen Byte das High-
Byte und auf dem hoheren Byte das Low-Byte.

Hinweis: Der Index befindet sich immer auf dem High-Byte von ,Index" (Byte Nr.
2), wobei das Low-Byte (Byte Nr. 3) immer = 0 ist.

PKE High-Byte Low-Byte
Bit [15[14[13[12] 11 [10]/ 9[8[ 7|6 [5[4[3[2[1]0
AK SPM PNU

AK: Auftrags- bzw. Antwortkennung (Wertebereich 0 ..15)
SPM:  Toggle- Bit flir Spontanmeldebearbeitung
PNU:  Parameternummer (Wertebereich 1 ... 999)

e Die Auftrags- und Antwortkennungen sind im Bereich AK abgelegt. Soll keine Pa-
rameterbearbeitung erfolgen, so ist die Funktionsart "kein Auftrag" einzustellen.

e Mit Bit 11 (SPM) kann die Bereitschaft zur Spontanmeldebearbeitung ein- und
ausgeschaltet werden (0 = AUS, 1 = EIN, in der vorliegenden Anwendung wird
die Spontanmeldebearbeitung nicht unterstiitzt, also ist SPM immer = 0).

e Der Bereich PNU Ubertragt die Nummer des zu bearbeitenden Parameters.

Es kdnnen Parameterwerte (= Daten) des Typs Integer/Unsigned Integer (16 Bit) und
Long (32 Bit) geschrieben und gelesen werden. Der Datentyp wird in der Auftragsken-
nung spezifiziert. Bei datensatzumschaltbaren Parametern (Array) wird der gewiinsch-
te Datensatz unter Index angegeben.

Hinweis: Fir die notwendige Information zu den Parametern beziiglich Datentyp
und Datensatzumschaltbarkeit existiert eine Excel-Datei, die angefordert
werden kann.

06/05
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10.1.1 Auftragskennung

Auftragskennung Datentyp Funktion
AK
0 - kein Auftrag
1 int/uint , long Parameterwert lesen
2 int/uint Parameterwert int/uint schreiben
3 long Parameterwert long schreiben
6 int/uint, long Array [Parameterwert Array lesen
7 int/uint Array Parameterwert int/uint Array schreiben
8 long Array Parameterwert long Array schreiben

Array: Gilt flir datensatzumschaltbare Parameter, dann muss in INDEX der ge-
wiinschte Datensatz spezifiziert werden. Ansonsten ist INDEX = 0.

10.1.2 Antwortkennung

Antwortkennung Datentyp Funktion
AK
0 - kein Auftrag
1 int/uint Parameterwert int/uint ibertragen
2 long Parameterwert long Ubertragen
4 int/uint Array Parameterwert int/uint Array Gbertragen
5 long Array Parameterwert long Array Ubertragen
7 - Auftrag nicht ausfiihrbar
8 - keine Bedienhoheit fiir PKW-Schnittstelle

e Ist die Antwortkennung = 7 (Auftrag nicht ausfiihrbar), wird in PWE-low (Byte
6/7) ein Fehlermeldung eingeblendet.

e Ist die Antwortkennung = 8 (keine Bedienhoheit), hat der Master kein Schreib-
recht auf den Slave.

16
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10.1.3 Fehlermeldung

Codierung der Fehlermeldungen im Antwortdatensatz PWE-Low/Low-Byte
im Byte 7 (Slave = Master):

Fehler-Nr. (dez.) Bedeutung
nach PROFIDRIVE
0 unzuldssige Parameternummer PNU

1 Parameterwert nicht veranderbar

2 untere oder obere Parameter-Wertgrenze (berschritten
3 fehlerhafter Datensatz
4

5

kein datensatzumschaltbarer Parameter
falscher Datentyp

18 Sonstige Fehler
Erweiterung Bedeutung
101 Parameter kann nicht gelesen werden
103 Fehler beim Lesen EEPROM aufgetreten
104 Fehler beim Schreiben EPROM aufgetreten
105 Prifsummenfehler EEPROM aufgetreten
106 Parameter darf nicht im Betrieb geschrieben werden
107 Werte der Datensatze unterscheiden sich
108 Unbekannter Auftrag

10.1.4 Parameter, Datensatzanwahl und zyklisches Schrei-
ben

Einzustellende Parameter sind der Parameterliste der Bedienungsanleitung entspre-
chend der gewahlten Konfiguration zu entnehmen. In der Parameterliste ist angege-
ben, ob ein Parameter datensatzumschaltbar ist (Datensatz/INDEX = 1 bis 4) oder nur
einmal vorhanden (Datensatz/INDEX = 0) ist.

Die Parameterliste gibt zudem Auskunft Uber das Darstellungsformat eines Parameters
und seinen Typ (int/uint/long). Stringparameter kdénnen, bedingt durch die mdgliche
Anzahl Bytes, nicht ibertragen werden.

Die Ubertragenen Werte sind immer Integerwerte. Bei Werten mit Nachkommastellen
wird das Komma nicht Gbertragen.

Das Wort IND Ubergibt den gewiinschten Datensatz des Parameters. In der vorliegen-
den Anwendung wird einfach vorhandenen Parametern die Parametersatznummer 0
zugeordnet; eine Auswahl unter mehrfach (datensatzumschaltbaren) vorhandenen
Parametern erfolgt durch Angabe einer Nummer von 1 bis 4.

Der eigentliche Parameterwert wird im Bereich PWE (bertragen; als 16 Bit-Wert
(int/uint) belegt er PWEI, als 32 Bit-Wert (long) PWE-high und PWE-low, wobei das
High-Wort in PWE-high liegt.

Typischerweise werden Parameter (iber den Datensatz (IND) = 0, 1 bis 4 angespro-
chen. Der Eintrag der Werte erfolgt damit auf dem Controller automatisch in das
EEPROM. Sollen Werte zyklisch mit hoher Wiederholrate geschrieben werden, darf
kein Eintrag in das EEPROM erfolgen, da dieses nur eine begrenzte Anzahl zuldssiger
Schreibzyklen besitz (ca. 1 Millionen Zyklen).
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Vorsicht! Wird die Anzahl zuldssiger Schreibzyklen (ca. 1 Millionen Zyklen) (ber-
schritten, kommt es zur Zerstérung des EEPROM’s.

Um dies zu vermeiden, kdnnen zyklisch geschriebene Daten nur ins RAM eingetragen
werden, ohne das ein Schreibzyklus auf das EEPROM erfolgt. Die Daten sind dann
nicht nullspannungssicher gespeichert und miissen nach einem Power off/on erneut
geschrieben werden.

Dieser Mechanismus wird dadurch aktiviert, dass bei der Vorgabe des Datensatzes
(IND) der Zieldatensatz um fiinf erhéht wird.

EEPROM RAM
Eintrag in Datensatz 0  [Datensatz (IND) = 5
Eintrag in Datensatz 1  |Datensatz (IND) = 6
Eintrag in Datensatz 2  |Datensatz (IND) = 7
Eintrag in Datensatz 3  |Datensatz (IND) = 8
Eintrag in Datensatz 4 |Datensatz (IND) = 9

Als weitere Besonderheit ist der Schreibzugriff auf datensatzumschaltbare Parameter
zu beachten. Sollen die Werte eines datensatzumschaltbaren Parameters in allen Da-
tensatzen auf den gleichen Wert gestellt werden, kann der Parameter tber den Da-
tensatz (IND) 0 geschrieben werden.

18
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10.1.5 Kommunikationsablauf

Ein Auftrag des Masters wird immer durch eine Antwort des Slaves erwidert. Jedes
PPO kann immer nur einen Auftrag bzw. eine Antwort aufnehmen. Somit ist ein defi-
niertes Handshake-Verfahren zwischen Master und Slave einzuhalten.

In der Ausgangssituation missen Auftrags- und Antwortkennung = 0 sein. Der Master
setzt seine Auftragskennung und wartet ab, bis der Slave die Antwortkennung von 0
auf # 0 andert. Jetzt liegt die Antwort vom Slave vor und kann ausgewertet werden.
Der Master setzt daraufhin seine Auftragskennung = 0 und wartet ab, bis der Slave
seine Antwortkennung von # 0 auf 0 a@ndert. Damit ist der Kommunikationszyklus
abgeschlossen und ein Neuer kann beginnen.

Achtung! Der Slave antwortet auf neue Auftrage nur dann, wenn er auf die Auf-
tragskennung = 0 mit der Antwortkennung = 0 reagiert hat.

Ruhezustand

Auftragskennung Master =0
—p g g

Antwortkennung Slave =0 |€in Auftrag kann
gestartet werden

Master setzt Daten
+ Auftragskennung

Ist die
Antwortkennung
des Slaves
ungleich 0 ?

nein

Antwortdaten des Slaves auswerten
Auftragskennung = 0 setzen

Ist die
Antwortkennung
des Slaves
gleich0 ?
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10.1.6 Kommunikationsbeispiele

Nr. | Beschreibung | Typ |Schreiben| Format Min. Max. |Werks-
/ Lesen einst.

400 |Schaltfrequenz P-W S/L X 1 8 2

480 |Festsollwert 1 P[1]-D S/L XXXX,Xx Hz |1 -999,00 | 999,00 5,00

Parameter 400 ist ein Wort (P-W), vom Typ int, ist nicht datensatzumschaltbar und
soll gelesen werden.

Auftrag von Master:

AK = 1 (Auftragskennung = Parameterwert lesen)
PNU = 400 (= 0x190)
IND =0
PWEh =0
PWEI =0
Benennung PKE IND PWE-high PWE-low
Inhalt Parameter- Index Parameterwert | Parameterwert
kennung High-Word Low-Word
High- | Low- | High- | Low- | High- | Low- | High- | Low-
Byte Byte Byte Byte Byte Byte Byte Byte
Ox11 | 0x90 0 0 0 0 0 0
Byte-Nr. 0 1 2 3 4 5 6 7

Antwort von Slave:

AK = 1 (Antwortkennung = Parameterwert int/uint libertragen)
PNU = 400 (= 0x190)
IND =0
PWEh =0
PWEI = Wert
Benennung PKE IND PWE-high PWE-low
Inhalt Parameter- Index Parameterwert | Parameterwert
kennung High-Word Low-Word
High- | Low- | High- | Low- | High- | Low- High- Low-
Byte Byte Byte Byte Byte Byte Byte Byte
Ox11 | 0x90 0 0 0 0 0 Wert
Byte-Nr. 0 1 2 3 4 5 6 7

20
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Parameter 480 ist ein Doppelwort (P[I]-D), vom Typ long, ist datensatzumschaltbar
und soll geschrieben werden. Der Zieldatensatz ist der Datensatz 3.

Sollwert = -300,00 Hz (libertragen wird —30000)

Der negative Wert wird gemaB Integer-Arithmetik wie folgt dargestellt: OxFFFFSADO

Auftrag von Master:

AK = 8 (Auftragskennung = Parameterwert long Array schreiben)
PNU = 480 (= 0x1EQ)
IND =3
PWEh = OxFFFF
PWEI = Ox8ADO
Benennung PKE IND PWE-high PWE-low
Inhalt Parameter- Index Parameterwert | Parameterwert
kennung High-Word Low-Word
High- | Low- | High- | Low- | High- | Low- | High- | Low-
Byte Byte Byte Byte Byte Byte Byte Byte
0x81 | OxEO 3 0 OxFF OxFF | Ox8A | 0xDO
Byte-Nr. 0 1 2 3 4 5 6 7

Antwort von Slave:

AK = 5 (Antwortkennung = Parameterwert int/uint ibertragen)
PNU = 480 (= 0x1E0)
IND =3
PWEh = OxFFFF
PWEI = 0x8ADO
Benennung PKE IND PWE-high PWE-low
Inhalt Parameter- Index Parameterwert | Parameterwert
kennung High-Word Low-Word
High- | Low- | High- | Low- | High- | Low- High- Low-
Byte Byte Byte Byte Byte Byte Byte Byte
0x51 | OxEO 3 0 OxFF OxFF | Ox8A | 0xDO
Byte-Nr. 0 1 2 3 4 5 6 7

06/05
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10.2 Prozessdatenkanal PZD1/PZD2

In diesem Kapitel werden die Grundfunktionen des PZD1 und PZD2 beschrieben, die
fur alle Objekte PPO1 bis PPO4 identisch sind.

10.2.1 PZD1, Steuerwort / Zustandswort

Im PZD1 gibt der Master im Ausgabedatensatz seine Steuerkommandos (Steuerwort)
an den Frequenzumrichter und erhdlt im Eingabedatensatz die Information Uber des-
sen Status (Zustandswort) zurick.

Die Steuerung des Frequenzumrichters kann mit drei unterschiedliche Betriebsarten
erfolgen. Diese werden (ber den Parameter Local/Remote 412 eingestellt.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.

412 |Local/Remote 0 44 44

Fiir den Betrieb am Profibus sind nur die Betriebsarten 0, 1 und 2 relevant. Die weite-
ren Einstellungen beziehen sich auf die Mdglichkeiten der Steuerung (iber die Bedien-
einheit KP500.

_Steuerung Gber Der Befehl Start und Stopp, sowie die Vorgabe der Dreh-
Kontakte richtung erfolgt Gber Digitalsignale.

Der Befehl Start und Stopp, sowie die Vorgabe der Dreh-
richtung erfolgt Gber die DRIVECOM Statemachine der
Kommunikationsschnittstelle.

_Steuerung Gber
Statemachine

Der Befehl Start und Stopp, sowie die Vorgabe der Dreh-

Steuerung tber richtung erfolgt (iber Logiksignale durch das Kommuni-

2 -Remote-Kontakte

kationsprotokoll.

Steuerwort STW und Zustandswort ZSW haben je nach Betriebsart unterschiedliche
Inhalte. Es sind jeweils alle oder nur einige der Bits im Steuerwort relevant und es
sind auch nur bestimmte Riickmeldungen Uber das Statuswort mdglich. Diese sind in
den Beschreibungen der drei mdéglichen Betriebsarten erlautert.

Steuer-/und Zustandswort sind nach DRIVECOM angelegt. Damit besteht Kompatibili-
tat zu PROFIDRIVE.

Hinweis: Der Parameter Local/Remote 412 ist datensatzumschaltbar. Es kann so-
mit Uber die Datensatzanwahl zwischen unterschiedlichen Betriebsarten
umgeschaltet werden. Es ist beispielsweise mdglich, einen Frequenzum-
richter Gber den Bus zu steuern und bei Ausfall des Busmasters einen
lokalen Notbetrieb zu aktivieren. Diese Umschaltung ist auch (ber das
Zustandswort (Bit Remote) sichtbar

Die Datensatzumschaltung kann lokal am Frequenzumrichter Uber Kontakteingange
erfolgen oder Uber den Bus. Fir die Datensatzumschaltung Gber den Bus wird der
Parameter Datensatzanwahl 414 genutzt.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.

414 [Datensatzanwahl 0 4 0

Mit Datensatzanwahl 414 = 0 ist die Datensatzumschaltung Uber Kontakteingange
aktiv. Ist Datensatzanwahl 414 auf 1, 2, 3, oder 4 gesetzt, ist der angewahlte Daten-
satz aktiviert und die Datensatzumschaltung liber die Kontakteingdnge deaktiviert.

22
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Uber den Parameter aktiver Datensatz 249 kann der jeweils aktuell angewihlte Da-
tensatz ausgelesen werden. Aktiver Datensatz 249 gibt mit dem Wert 1, 2, 3 oder 4
den aktivierten Datensatz an. Dies ist unabhdngig davon, ob die Datensatzumschal-
tung liber Kontakteingange oder Datensatzanwahl 414 erfolgt ist.

10.2.2 Steuerung iiber Kontakte

In der Betriebsart Steuerung Uber Kontakte (Local/Remote 412 = 0) wird der Fre-
quenzumrichter iber die Kontakteingange S2IND bis S6IND angesteuert. Die Bedeu-
tung dieser Eingange ist der Bedienungsanleitung zu entnehmen. Das Steuerwort in
PZD1 ist fiir diese Betriebsart nicht relevant.

Statemachine:

Die Zahlenangaben bei den Zustdanden geben die Rickmeldung lber das Zustands-
wort (Bit 0 bis Bit 6) in PZD1 an.

Power-On
Initialisierung

Storquittierung .
Eingeschaltet | Stoérung
0x23 0x08
Freigabe Freigabe
Ein Aus
Betrieb aus beliebigem
freigegeben Zustand
0x27
Bit-Nr. Name Bit-Nr. Name
0 - 0 Einschaltbereit
1 - 1 Eingeschaltet
2 - 2 Betrieb-Freigegeben
3 - 3 Stérung
4 - 4  |Spannung-Gesperrt
5 - 5 Schnellhalt
6 - 6 Einschaltsperre
7 - 7 \Warnung
8 - 8 -
9 - 9 Remote
10 - 10  |Sollwert erreicht
11 - 11  |Grenzwert erreicht
12 [IW1 = Kapitel 10.2.6 12 [IW1 > Kapitel 10.2.6
13 [IW2 = Kapitel 10.2.6 13 [IW2 = Kapitel 10.2.6
14 [IW3 = Kapitel 10.2.6 14 [IW3 = Kapitel 10.2.6
15 - 15 |Warnung 2

06/05
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Das Zustandswort spiegelt den Betriebszustand wieder.

Zustand HEX (*)| Bit6 | Bit5 | Bit3 | Bit2 | Bitl | BitO
Eingeschaltet 0x23 0 1 0 0 1 1
Betrieb freigegeben 0x27 0 1 0 1 1 1
Stérung 0x08 0 X 1 0 0 0

(*) ohne Beriicksichtigung der Bits 7 bis Bit 15

Hinweis: Eine auftretende Stoérung fihrt zum Umschalten auf den Zustand St6-
rung.
Eine Stoérungsquittierung kann erst 15 Sekunden nach dem Auftreten der
Storung erfolgen, da gerateintern eine Sperrzeit aktiv ist.

Das Warnbit "Bit-Nr. 7" kann zu beliebigen Zeitpunkten kommen. Es zeigt eine
gerdteinterne Warnmeldung an. Die Auswertung, welche Warnung anliegt, erfolgt
durch das Auslesen des Warnstatus mit dem Parameter Warnungen 270.

Das Remotebit " Bit-Nr. 9" ist immer = 0.

Das Bit Sollwert erreicht "Bit-Nr. 10" wird gesetzt, wenn der vorgegebene Soll-
wert erreicht wurde. Im Sonderfall Netzausfallstiitzung wird das Bit auch gesetzt,
wenn die Netzausfallstiitzung die Frequenz 0 Hz erreicht hat (siehe Bedienungsanlei-
tung). Fir ,Sollwert erreicht® gilt eine Hysterese (Toleranzbereich), die liber den Pa-
rameter max. Regelabweichung 549 eingestellt werden kann (siehe Bedienungsanlei-
tung).

Das Bit Grenzwert aktiv " Bit-Nr. 11" zeigt an, dass eine interne Begrenzung aktiv
ist. Dies kann beispielsweise die Strombegrenzung, die Drehmomentbegrenzung oder
die Uberspannungsregelung sein. Alle Funktionen fiihren dazu, dass der Sollwert ver-
lassen oder nicht erreicht wird.

Das Bit Warnung 2 " Bit-Nr. 15" meldet eine Warnung, die innerhalb kurzer Zeit zu
einer Storungsabschaltung des Frequenzumrichters fiihrt. Dieses Bit wird gesetzt,
wenn eine Warnung fiir Motortemperatur, Kihlkérper-/Innenraum-Temperatur, Ixt-
Uberwachung oder Netzphasenausfall anliegt.

10.2.3 Steuerung iiber Statemachine

In der Betriebsart Steuerung lber Statemachine (Local/Remote 412 = 1) wird der
Frequenzumrichter (iber das Steuerwort in PZD1 angesteuert. Im Diagramm sind die
mdglichen Zustidnde angegeben. Die Zahlen an den Ubergéngen kennzeichnen diese
Ubergange zwischen den Zusténden. Die bei den Ubergéngen angegeben Codes Oxnn
sind das jeweils notwendige Steuerwort (Bit 0 bis Bit 7). Die in den Zustdnden ange-
gebenen Codes 0xnn geben den Inhalt des Zustandswortes (Bit 0 bis Bit 7) an.

Nach Netz-Ein (Reset) befindet sich der Frequenzumrichter im Zustand ,Einschalt-
sperre™ (0x40). Mit den Ubergéngen 4 und 5 wird danach zwischen ,Betrieb freigege-
ben"™ (0x27, Endstufen freigegeben, Antrieb arbeitet) und ,Eingeschaltet® (0x23, End-
stufen gesperrt) gewechselt.

Die Freigabe (Ubergang 4) ist nur méglich, wenn die Hardwarefreigabe (iber die Kon-
takteingdnge S1IND/FUF UND (S2IND/STR ODER S3IND/STL) anliegt. Diese kénnen
fest verdrahtet bzw. (iber die Konfiguration der Digitaleingdnge fest auf Ein/Aus ver-
knipft sein. Mit der Wegnahme des Kontakteingangs S1IND/FUF kénnen die Endstu-
fen jederzeit gesperrt werden. Der Antrieb lauft dann frei aus. Es erfolgt dabei ein
Ubergang nach ,Eingeschaltet" (0x23, Endstufen gesperrt).
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Der Ubergang 5 ist in seinem Verhalten {iber den Parameter Ubergang 5 392 ein-
stellbar. Hier kann freier Auslauf, Stillsetzen (iber Rampe (reversierbar) oder Gleich-
strombremsung (siehe Kapitel "Verhalten bei Ubergang 5") genutzt werden.

Statemachine:

0 i» Stérungsreaktion
! aktiv
Nicht Einschaltbereit J 14
(Initialisierung) e
1 15 0x08
y : o0 ]
0x00 Einschaltsperre |«
' 0x40 »
2 7
8 + 0x06 0x00
0x06 i i
o) (I)E):gfchaltberen 0 A i
3 4 6 0x00 OxOF 0x00 oder
4 0x07 0x06 intern
Eingeschaltet
0x23
4 A 5
OxOF 0x07
] Betrit_ab freige_geben M Sohrelinalt
((),)0(\2n7tr|eb arbeitet) 0x02 | oxo7
Bit- Name Bit-Nr. Name
Nr.
0 Einschalten 8 -
1 Spannung-Sperren 9 -
2 Schnellhalt 10 -
3 Betrieb-Freigegeben 11 -
4 - 12 IW1 = Kapitel 10.2.3
5 - 13 IW2 = Kapitel 10.2.3
6 - 14 IW3 = Kapitel 10.2.3
7 Reset-Stérung 15 -
Steuerbefehle

Die Geratesteuerbefehle werden durch folgende Bitkombinationen im Steuerwort

ausgelost:

Befehl HEX | Bit7 | Bit3 | Bit2 | Bit1 | Bit 0 | Ubergang
Stillsetzen 0x06 X X 1 1 0 2,6,8
Einschalten 0x07 X X 1 1 1 3
Spannung-sperren 0x00 X X X 0 X 7,9,10
Schnellhalt 0x02 X X 0 1 X 11
Betrieb-sperren 0x07 X 0 1 1 1 5
Betrieb-freigeben 0xOF X 1 1 1 1 4
Reset Stérung 0x80 | 0=1 X X X X 15

Die schattierten Befehle sind die fiir die vereinfachte Statemachine relevanten Befeh-

le.
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Um die Bedienung des Gerates einfacher zu gestalten, ist in Erweiterung zu der un-
ter DRIVECOM definierten Statemachine eine Vereinfachung implementiert. Es ist ein

zuséatzlicher Ubergang von "Einschaltsperre” nach "Betrieb freigegeben" vorhanden.

Hinweis: Eine auftretende Stérung fiihrt zum Umschalten auf den Zustand Sto-
rung. Die Stérungsquittierung erfolgt auf eine positive Flanke des Bits 7.
Eine Stérungsquittierung kann erst 15 Sekunden nach dem Auftreten der
Storung erfolgen, da gerateintern eine Sperrzeit aktiv ist.
Bit- Name Bit-Nr. Name
Nr.
0 Einschaltbereit 8 -
Eingeschaltet 9 Remote
Betrieb-Freigegeben 10 Sollwert erreicht

1
2
3 Stérung
4

11 Grenzwert erreicht
Spannung-Gesperrt 12 IW1 = Kapitel
10.2.3.
5 Schnellhalt 13 IW2 = Kapitel
10.2.3.
6 Einschaltsperre 14 IW3 = Kapitel
10.2.3.
7 Warnung 15 Warnung 2

Das Zustandswort spiegelt den Betriebszustand wieder.

Bedeutung HEX | Bit6 | Bit5 | Bit3 | Bit2 | Bitl | Bit0
(*)
Nicht Einschaltbereit 0x00 0 X 0 0 0 0
Einschaltsperre 0x40 1 X 0 0 0 0
Einschaltbereit 0x21 0 1 0 0 0 1
Schnellhalt 0x07 0 0 0 1 1 1
Eingeschaltet 0x23 0 1 0 0 1 1
Betrieb freigegeben 0x27 0 1 0 1 1 1
Stoérung 0x08 0 X 1 0 0 0
Stérungsreaktion aktiv O0xOF 0 X 1 1 1 1

(*) ohne Beriicksichtigung der Bits 7 bis Bit 15

Die schattierten Zustande sind die fiir die vereinfachte Statemachine relevanten Zu-

stande.

Das Warnbit "Bit-Nr. 7" kann zu beliebigen Zeitpunkten kommen. Es zeigt eine
gerateinterne Warnmeldung an. Die Auswertung, welche Warnung anliegt, erfolgt

durch das Auslesen des Warnstatus mit dem Parameter Warnungen 270.

Das Remotebit "Bit-Nr. 9" wird gesetzt, wenn die Betriebsart Steuerung liber
Statemachine (Local/Remote 412 = 1) eingestellt ist und die Hardwarefreigabe

anliegt.

Logikverkniipfung der digitalen Steuersignale:

( SLIND UND ( S2IND ODER S3IND ) )
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Ist die logische Verknipfungsgleichung erfillt kann der Frequenzumrichter iber das
Steuerwort angesteuert werden.

Das Bit Sollwert erreicht "Bit-Nr. 10" wird gesetzt, wenn der vorgegebene Soll-
wert erreicht wurde. Im Sonderfall Netzausfallstiitzung wird das Bit auch gesetzt,
wenn die Netzausfallstiitzung die Frequenz 0,00 Hz erreicht hat (siehe Bedienungs-
anleitung). Fir ,Sollwert erreicht" gilt eine Hysterese (Toleranzbereich), die liber den
Parameter max. Regelabweichung 549 eingestellt werden kann (siehe Bedienungs-
anleitung).

Das Bit Grenzwert aktiv "Bit-Nr. 11" zeigt an, dass eine interne Begrenzung aktiv
ist. Dies kann beispielsweise die Strombegrenzung, die Drehmomentbegrenzung
oder die Uberspannungsregelung sein. Alle Funktionen fiihren dazu, dass der Soll-
wert verlassen oder nicht erreicht wird.

Das Bit Warnung 2 "Bit-Nr. 15" meldet eine Warnung, die innerhalb kurzer Zeit zu
einer Stérungsabschaltung des Frequenzumrichters fiihrt. Dieses Bit wird gesetzt,
wenn eine Warnung flir Motortemperatur, Kihlkdrper-/Innenraum-Temperatur, Ixt-
Uberwachung oder Netzphasenausfall anliegt.

10.2.3.1 Verhalten bei Schnellhalt

Hierbei sind die Parameter Abschaltschwelle Stopfkt. 637 (Prozent von fmax) und
Haltezeit Stopfunktion 638 (Haltezeit nach Unterschreiten der Abschaltschwelle)
relevant. Beim Schnellhalt wird der Antrieb Uber die Not-Stoprampen (Nothalt
Rechtslauf 424 oder Nothalt Linkslauf 425) stillgesetzt.

f

Start Schnellhalt

Nothalt Rechtslauf/ Linkslauf 424 | 425

Haltezeite Stopfunktion 638

N

Abschaltschwelle Stopfkt. 637

AUS,
Statuswechsel

Ist waéhrend der Abschaltzeit die Frequenz/Drehzahl Null erreicht, wird der Antrieb
weiterhin mit Gleichstrom beaufschlagt, bis die Abschaltzeit abgelaufen ist. Mit dieser
MaBnahme wird sichergestellt, dass beim Zustandswechsel der Antrieb steht.

06/05
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10.2.3.2 Verhalten bei Ubergang 5

Das Verhalten im Ubergang 5 von "Betrieb freigegeben" nach "Eingeschaltet” ist
parametrierbar. Uber den Parameter Ubergang 5 392 wird das Verhalten eingestellt.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.

392 | Ubergang 5 0 2 2

sofortiger Ubergang von "Betrieb freigegeben" nach

0 - freier Auslauf "Eingeschaltet”, freier Auslauf des Antriebs

Aktivierung Gleichstrombremse, mit dem Ende der
1 - Gleichstrombremse | Gleichstrombremsung erfolgt der Wechsel von "Betrieb
freigegeben" nach "Eingeschaltet"

Ubergang mit normaler Stop-Rampe, nach Erreichen des
2 - Rampe Stillstands erfolgt der Wechsel von "Betrieb freigegeben"
nach "Eingeschaltet"

Hinweis: Die Betriebsart "1 — Gleichstrombremse" ist nur bei Anwendungen mit

u/f-Kennlinie (z.B. Konfiguration 110) mdglich, da andere Anwendungen
eine derartige Betriebsart nicht kennen.
Wird der Frequenzumrichter mit einer Konfiguration betrieben, welche
die Betriebsart Gleichstrombremse nicht kennt (z.B. die Konfiguration
210, Feldorientierung drehzahlgeregelt), kann der Wert ,, 1" nicht einge-
stellt werden. Er wird auch in den Auswahimenis der Bedieneinheit
KP500 sowie der Bediensoftware VPlus nicht angeboten.

Hinweis: Der Defaultwert fiir Ubergang 5 392 ist standardméBig auf die Be-
triebsart "2 — Rampe" eingestellt. Fiir Konfigurationen mit Drehmoment-
regelung ist der Defaultwert die Betriebsart "0 - freier Auslauf". Bei ei-
nem Umschalten der Konfiguration wird gegebenenfalls der Einstellwert
fir Ubergang 5 392 gedndert.

Ist der Ubergang 5 mit Ubergang 5 392 = "1 — Gleichstrombremse" aktiviert wor-
den, wird erst nach dem Abschluss des Ubergangsvorgangs ein neues Steuerwort
akzeptiert. Der Zustandswechsel von "Betrieb freigegeben" nach "Eingeschaltet"
erfolgt nach Ablauf der fiir die Gleichstrombremse parametrierten Zeit Bremszeit
632.

Ist der Parameter Ubergang 5 392 = "2 — Rampe" eingestellt, kann wahrend des
Herunterfahrens des Antriebs das Steuerwort wieder auf 0xOF gesetzt werden. Damit
lauft der Antrieb wieder auf seinen eingestellten Sollwert hoch und verbleibt im Zu-
stand "Betrieb freigegeben".

Der Zustandswechsel von "Betrieb freigegeben" nach "Eingeschaltet" erfolgt nach
Unterschreiten der eingestellten Abschaltschwelle und Ablauf der eingestellten Hal-
tezeit (aquivalent zum Verhalten bei Schnellhalt). Hierbei sind die Parameter Ab-
schaltschwelle Stopfkt. 637 (Prozent von fmax) und Haltezeit Stopfunktion 638
(Haltezeit nach Unterschreiten der Abschaltschwelle) relevant.
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10.2.4 Steuerung iiber Remotekontakte

In der Betriebsart Local/Remote 412 = "2 - Steuerung lUber Remotekontakte" wird
der Frequenzumrichter liber das Steuerwort in PZD1 gesteuert, wobei die Bits 0 bis 5
den Kontakteingédngen S1IND bis S6IND entsprechen. Zuséatzlich sind hierbei zwei
virtuelle Kontakteingénge S7IND und S8IND verfiigbar. Diese virtuellen Kontaktein-
gange werden standardmaBig nicht unterstiitzt und sind Sonderanwendungen vorbe-
halten. Der Frequenzumrichter verhdlt sich bei der Benutzung der Remotekontakte
identisch zu der Ansteuerung Uber die Hardware-Kontakteingange. Die Bedeutung
dieser Eingéange ist der Bedienungsanleitung zu entnehmen.

Hinweis: Die Freigabe ist nur moglich, wenn die Hardwarefreigabe tber den Kon-
takteingang S1IND anliegt.

Statemachine:

Die Zahlenangaben bei den Zustanden geben die Riickmeldung lber das Zustands-
wort (Bit 0 bis Bit 6) in PZD1 an.

Power-On
Initialisierung

Storquittierung ..
Eingeschaltet | Storung
0x23 0x08
Freigabe Freigabe
Ein Aus
Betrieb aus beliebigem
freigegeben Zustand
0x27

Hinweis: Die (ber das Steuerwort gesetzten Eingange kdnnen liber den Parameter
Digitaleingdnge 250 beobachtet werden. Der Digitaleingang S1IND wird
dabei nur dann als gesetzt angezeigt, wenn die Hardwarefreigabe anliegt
und das Steuerwort / Bit 0 gesetzt ist.

Wird die Datensatzumschaltung benutzt ist darauf zu achten, dass der
Parameter Local/Remote 412 in allen benutzten Datensdtzen auf die Be-
triebsart "2 - Steuerung Uber Remotekontakte" gesetzt ist.
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Bit-Nr. Name Bit-Nr. Name

0 |S1IND / FUF 0 Einschaltbereit

1 |S2IND 1 Eingeschaltet

2 [S3IND 2 Betrieb-Freigegeben

3 |S4IND 3 [Stérung

4  [S5IND 4 Spannung-Gesperrt

5 [S6IND 5 Schnellhalt

6 |S7IND 6 Einschaltsperre

7 |SBIND 7 \Warnung

8 - 8 -

9 - 9 Remote

10 - 10  [Sollwert erreicht

11 - 11  |Grenzwert erreicht

12 W1 = Kapitel 10.2.6 12 W1 > Kapitel 10.2.6

13 [IW2 = Kapitel 10.2.6 13 [IW2 => Kapitel 10.2.6

14 |IW3 > Kapitel 10.2.6 14 [IW3 > Kapitel 10.2.6

15 - 15 |Warnung 2

Zustand HEX (*)| Bit6 | Bit5 | Bit3 | Bit2 | Bit1l | Bit0

Eingeschaltet 0x23 0 1 0 0 1 1
Betrieb freigegeben 0x27 0 1 0 1 1 1
Stérung 0x08 0 X 1 0 0 0

(*) ohne Bertlicksichtigung der Bits 7 bis Bit 15

Hinweis: Eine auftretende Stérung fiihrt zum Umschalten auf den Zustand Stérung.
Die Stoérungsquittierung kann erst 15 Sekunden nach dem Auftreten der
Stoérung erfolgen, da gerateintern eine Sperrzeit aktiv ist.

Das Warnbit "Bit-Nr. 7" kann zu beliebigen Zeitpunkten kommen. Es zeigt eine
gerateinterne Warnmeldung an. Die Auswertung, welche Warnung anliegt, erfolgt
durch das Auslesen des Warnstatus mit dem Parameter Warnungen 270.

Das Remotebit "Bit-Nr. 9" wird gesetzt, wenn die Betriebsart Steuerung Uber Re-
motekontakte eingestellt ist (Local/Remote 412 = 2) und die Hardwarefreigabe an-
liegt (S1IND = 1). Nur dann kann der Frequenzumrichter lber das Steuerwort ange-
steuert werden.

Das Bit Sollwert erreicht "Bit-Nr. 10" wird gesetzt, wenn der vorgegebene Soll-
wert erreicht wurde. Im Sonderfall Netzausfallstitzung wird das Bit auch gesetzt,
wenn die Netzausfallstiitzung die Frequenz 0 Hz erreicht hat (siehe Bedienungsanlei-
tung). Fir ,Sollwert erreicht" gilt eine Hysterese (Toleranzbereich), die iber den Pa-
rameter max. Regelabweichung 549 eingestellt werden kann (siehe Bedienungsanlei-

tung).

Das Bit Grenzwert aktiv "Bit-Nr. 11" zeigt an, dass eine interne Begrenzung aktiv
ist. Dies kann beispielsweise die Strombegrenzung, die Drehmomentbegrenzung oder
die Uberspannungsregelung sein. Alle Funktionen fiihren dazu, dass der Sollwert ver-
lassen oder nicht erreicht wird.

Das Bit Warnung 2 "Bit-Nr. 15" meldet eine Warnung, die innerhalb kurzer Zeit zu
einer Stérungsabschaltung des Frequenzumrichters fiihrt. Dieses Bit wird gesetzt,
wenn eine Warnung fiir Motortemperatur, Kiihlkdrper-/Innenraum-Temperatur, Ixt-
Uberwachung oder Netzphasenausfall anliegt.
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10.2.5 PzZD2, Sollwert / Istwert

Im PZD2 gibt der Master im Ausgabedatensatz seinen Sollwert an den Frequenzum-
richter und erhalt im Eingabedatensatz die Information Uber dessen Istwert zuriick.

Die Nutzung des Soll-/Istwertkanals ist abhdngig von der eingestellten Konfiguration
(Regelverfahren). Der Istwert wird je nach angewendetem Regelverfahren aus der
jeweils korrekten Quelle generiert.

Hinweis: Der Sollwert und Istwert wird auf den Parameter Bemessungsfrequenz
375 ODER den Parameter Profibus Referenz 390 bezogen.

Die Unterscheidung erfolgt Uber die Einstellung des Parameters Profibus Referenz
390. Ist Profibus Referenz 390 = 0, ist Bemessungsfrequenz 375 die ReferenzgroBe.
Ist Profibus Referenz 390 # 0, wird Profibus Referenz 390 als ReferenzgrdBe ge-
nutzt. Beide Parameter sind datensatzumschaltbar.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
375 |Bemessungsfrequenz 10,00 Hz | 1000,00 Hz 50,00 Hz
390 [Profibus Referenz 0,00 Hz 999,99 Hz 0,00 Hz

Soll- und Istwerte werden in normierter Form (ibertragen. Die Normierung erfolgt,
indem die GroBen auf den Referenzwert (Bemessungsfrequenz 375 ODER Profibus
Referenz 390) bezogen werden.

Referenzwert Binar Dezimal Hexadezimal
+ 100 % + 21 16384 0x4000
- 100 % -1 49152 0xC000

Der zuldssige Stellbereich = £200 % = +32768 bis -32768 = 0x8000 bis 0x7FFF

Beispiel: Der Parameter Profibus Referenz 390 ist auf den Referenzwert 60,00 Hz
eingestellt. Die gewiinschte Sollfrequenz betragt 30,00 Hz. Dies bedeutet
50 % des Referenzwertes, und somit ist der Sollwert 8192 bzw. 0x2000 zu
Ubertragen.

Mit dem Stellbereich des Parameters Profibus Referenz 390 kann eine Maschine auch
im Feldschwachbereich oberhalb ihrer Bemessungsfrequenz betrieben werden.

Beispiel: Der Parameter Bemessungsfrequenz 375 ist auf die Frequenz 50,00 Hz
eingestellt. Die Profibus Referenz 390 wurde auf 100,00 Hz eingestellt,
woraus ein Stellbereich von £200 Hz resultiert.

Der Sollwert fir den Frequenzumrichter aus PZD2 wird Uiber den Liniensollwert einge-
bracht. Dieser Sollwert wird im Eingang der Rampenfunktion mit dem internen Soll-
wert aus dem Frequenzsollwertkanal kombiniert. Zum Frequenzsollwertkanal siehe die
Bedienungsanleitung.

Rampensollwert

Betriebsart 434
I
l _Hinweis beachten !
0 o4
Liniensollwert ‘8{0 E A
1 VN Frequenz-
! Rampe
interner ‘S + fmax
Frequenzsollwert=(13 »(F N\——/ } 5
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Der interne Sollwert aus dem Frequenzsollwertkanal und der Liniensollwert kdnnen
einzeln oder als addierte GréBe auf die Rampe gefiihrt werden. Die Einstellung erfolgt
Uber den datensatzumschaltbaren Parameter Rampensollwert 434.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.

434 |Rampensollwert 1 3 3

1- interner Sollwert aus den Quellen des Prozent- oder Frequenzsoll-
Frequenzsollwert wertkanals

2 - Liniensollwer Sollwert (iber eine Kommunikationsschnittstelle

3 - interner Summe vom internen Frequenzsollwert und Liniensollwert
Frequenzsollwert
+ Liniensollwert

Die Sollwerte kdnnen per Bedieneinheit KP500 oder Bediensoftware VPlus am Fre-
quenzumrichter ausgelesen werden.

Hinweis: Ist Rampensollwert 434 = 2 (nur Liniensollwert) wird dieser Liniensollwert
auf fmin begrenzt. Hierbei ist zu beachten, dass das Vorzeichen fiir fmin
bei Sollwert = 0 aus dem Vorzeichen des letzten Liniensollwertes = 0 ab-
geleitet wird.

Nach Netz-Ein wird der Liniensollwert auf +fmin begrenzt !

Flr Rampensollwert 434 = 3 ergibt sich das Vorzeichen des Gesamtsoll-
wertes aus der Summe interner Frequenzsollwert + Liniensollwert.

Parameter Inhalt Format
Sollfrequenz intern 228 |interner Sollwert aus Frequenzsollwertkanal — [xxx,xx Hz
Sollfrequenz Bus 282  |Liniensollwert von Profibus XXX, XX Hz
Sollfrequenz Rampe 283 |Summe interner + Liniensollwert XXX, XX Hz

10.2.6 Variable Istwertmeldung iiber PZD2 in PPO1 / PPO3

In den Objekten PPO1 und PPO3 steht nur das PZD2 zur Riickmeldung von Istwerten
zur Verfligung. Dort wird standardmaBig der Istwert (Istfrequenz) eingeblendet. Um
nun weitere Istwerte Uber das PZD2 einblenden zu kénnen, wird der Istwert Uber die
Bits 12 ... 14 = IW1 ... IW3 im Steuerwort (PZD1) gesteuert. Dies erfolgt unabhdngig
von der Art der Steuerung.

Steuerwort / Zustandswort
IW3 W2 W1 Inhalt PZD2 Istwert
Bit 14 Bit 13 Bit 12

Istfrequenz (Stator- oder Drehgeberfrequenz)

Strombetrag (Effektivstrom)

\Wirkstrom oder drehmomentbildender Strom

\Warnung (bitcodiert, sieche Anhang)

Ll (=] (=] [=]
=IO |= OO0
o= |OI~|O

Stérung (siehe Anhang)

Im Zustandswort wird (iber die Bits 12 ... 14 = IW1 ... IW3 der aktuelle Istwert zu-
rickgemeldet. Andere als obige Einstellungen ergeben als Inhalt von PZD2 Istwert die
Istfrequenz (entsprechend Einstellung Bit 12 ... 14 = 0, Standard).

32

06/05



@ Bonfiglioli

Vectron

Auf Grund der Eigenschaft des Datenaustausch zwischen Master und Slave tber den
Dienst DATA_EXCHANGE, muss masterseitig im Zustandswort ausgewertet werden,
welcher Istwert im PZD2 vorliegt. Im DATA_EXCHANGE werden in einem Zyklus die
Ausgabedaten des Masters geschrieben und die Eingabedaten gelesen. Die Eingabeda-
ten wurden dabei im vorhergehenden Zyklus berechnet und in Puffern zwischenge-
speichert. Aus diesen Puffern werden sie dann beim DATA_EXCHANGE gelesen. Daher
ist mindestens ein Zyklus notwendig, um die Istwerte gerdteseitig umzuschalten.

Hinweis: Der eingeblendete Strom "Wirkstrom™ oder "drehmomentbildender Strom"
ist abhdngig vom jeweiligen Regelverfahren. Bei feldorientierter Regelung
wird der drehmomentbildende Strom eingeblendet, bei Anwendungen mit
u/f-Kennliniensteuerung der Wirkstrom, der ebenfalls ein MaB fiir das
Drehmoment ist.

Der Strombetrag (Effektivstrom) ist immer positiv. Wirkstrom oder dreh-
momentbildender Strom sind vorzeichenbehaftet.

Positive Stréme = motorischer Betrieb

Negative Strome = generatorischer Betrieb.

Stromskalierung:

Referenzwert Binar Dezimal Hexadezimal
+ 100 % + 21 16384 0x4000

Der zulassige Stellbereich = £200 % = +32768 bis -32768 = 0x8000 bis 0x7FFF

Als Referenzwert wird der datensatzumschaltbare Parameter Bemessungsstrom 371

genutzt.
Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
371 |Bemessungsstrom 0,01 - Iryn 10 " Iy Trun

10.2.7 Istwertmeldung PZD2 bis PZD6 in PPO2 / PPO4

Fir die in den Objekten PPO2 und PPO4 vorhandenen Komponenten des Prozessda-
tenkanals PZD2 bis PZD6 werden die fiir die Objekte PPO1 und PPO3 variabel einstell-
baren Istwerte fest eingeblendet.

PZD1 [Zustandswort

PZD2 [Istfrequenz

PZD3 [Strombetrag

PZD4 |Wirkstrom oder drehmomentbildender Strom
PZD5 |Warnung (bitcodiert, siehe Anhang)

PZD6 |Stérung (siehe Anhang)

Die Skalierung der Werte ist identisch zu den Beschreibungen in den vorhergehenden
Kapiteln.

Die Steuerbits IW1 ... IW3 im Steuerwort (PZD1) sind hier wirkungslos. Eintrédge an
dieser Stelle haben keine Auswirkungen und werden auch nicht lber das Zustands-
wort zuriickgemeldet.
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10.2.8 PPO-Out Daten als globale Quellen

Hinweis: Die in diesem Kapitel beschriebenen Funktionen stehen ab der Software-
version 4.0.5 zur Verfligung.

Bei der Nutzung des Profibus-DP stehen dem Anwender vier unterschiedliche Objekte
zur Dateniibertragung zwischen DP-Master und Frequenzumrichter zur Verfiigung
(siehe Kapitel 9). Die Objekte PPO2 und PPO4 besitzen im Prozessdatenkanal in den
PzZD3 - PZD6 Ausgabedaten, die im Frequenzumrichter als globale Datenquellen zur
Verfligung gestellt werden.

Prozessdatenkanal
PzD2 |PZD3 |PZD4 |PZD5

Kommunikationskanal
PKE |IND PWEh [PWEI

PZD1 PZD6

PPO2

PPO4 I | | | |

Damit ergeben sich neue Funktionen fiir den Anwender, zu denen hier einige Beispiele
aufgelistet sind:

e Vorgabe Sollwert und / oder Istwert flir den Technologieregler (als Prozent)

Stellbefehle fir Digitalausgénge (als Boolean)
e Datensatzumschaltung / Umschaltung Festfrequenzen (als Boolean)
e zusatzliche Frequenzsollwerte (als Referenzwert in Profidrive-Notation)

e zusatzliche Momentsollwerte / Stromsollwerte fiir feldorientierte Anwendungen
(als Wort in interner Notation)

Da in den Objektdefinitionen der GSD-Datei die Konsistenzbedingungen fiir die Kom-
ponenten PZDx diese als ,konsistent tiber Wort" definiert sind, ist seitens der SPS ein
direkter Zugriff mittels ,Schreibe Peripherie-Wort" mdglich. Die Anwendung innerhalb
der SPS gestaltet sich somit sehr einfach. Der zusatzliche Vorteil ist die sehr schnelle
Bearbeitung des PZD-Kanals, mit dem den Anwendungen vom Frequenzumrichter
standig aktualisierte Daten zur Verfiigung gestellt werden.

Hinweis: Fir die Nutzung der PPO-Out Daten als Quellen fiir Funktionseingange ist
es je nach genutzter Funktion eventuell notwendig, fiir die Bedien-
Software VPlus konfigurationsabhangige XPI-Dateien nachzuladen. Zum
Beispiel swc_111.xpi fir die Konfiguration 111 - Technologieregler.

Die Daten OUT-PZD3 - 6 bei PPO2 und PPO4 werden als Quellen definiert. OUT-PZD3
- 6 sind jeweils ein Wort (16 Bit).
Die Strukturierung der Quellen erfolgt gemaB Tabelle:

Quellen-Nr. Quellen-Nr. Quellen-Nr.
Boolean-Wert uint/int-Wert long-Wert
OUT-PzZD3 (750 OUT-PzZD3 [754 OUT-PzZD3  |758
Boolean Word Long
OUT-PzD4 751 OUT-PZD4  [755 OUT-PZD4 759
Boolean Word Long
OUT-PZD5 (752 OUT-PZD5 756 OUT-PzZD5 760
Boolean \Word Long
OUT-PZD6 753 OUT-PZD6  |757 OUT-PZD6 (761
Boolean \Word Long
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Die Benennung der Quellen in den Auswahllisten ist somit:

Quellen-Nr. Bezeichnung
750 OUT-PZD3 Boolean
751 OUT-PZD4 Boolean
752 OUT-PZD5 Boolean
753 OUT-PZD6 Boolean
754 OUT-PZD3 Word
755 OUT-PZD4 Word
756 OUT-PZD5 Word
757 OUT-PZD6 Word
758 OUT-PZD3 Long
759 OUT-PZD5 Long
759 OUT-PZD6 Long
760 OUT-PZD7 Long

Hinweis: Die Quellen sind nur verfligbar, wenn ein Kommunikationsmodul CM-PDP
im Frequenzumrichter vorhanden UND als Ubertragungsobjekt das PPO2
oder PPO4 projektiert ist.
Es kann jede Quelle nur einmal mit einer Spezifikation (Boolean, Word,
long) benutzt werden.
Ist der Frequenzumrichter zusatzlich mit dem Erweiterungsmodul System-
bus EM-SYS ausgestattet, kdnnen die Profibusquellen ,,OUT-PZDx ™ auch
Uber den Systembus (ibertragen werden.

Die Daten OUT-PZD3 - 6 kénnen als Quellen fiir unterschiedliche Datentypen / An-
wendungen genutzt werden. Je nach Anwendung ist das notwendige Datenformat
(Notation) zu beachten. Diese sind im folgenden beschrieben.

Hinweis: Bei den Datenformaten seitens der speicherprogrammierbaren Steuerung
SPS wird vom Motorola-Format (MSB first), wie es z. B. die Siemens S7
nutzt, ausgegangen.

Datentyp Boolean

Der Datentyp Boolean wird fiir logische Funktionen genutzt. Darliber kénnen bei-
spielsweise Steuersignale wie Start-Rechts/Links, Datensatzumschaltung oder Timer-
eingange bedient oder direkt Digitalausgdnge gesetzt werden.

Der Datentyp Boolean ist (iber ein 16-Bit-Wort in OUT-PZD3 - 6 darstellbar.

Dateninhalt Dateninhalt logische

hexadezimal dezimal Interpretation
OUT-PZDn 0x0000 0 FALSE / AUS
OUT-PZDn OxFFFF 65535 TRUE / EIN

n=3,4,5o0der6
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Datentyp Word

Der Datentyp Word kann fir die GréBen Prozent, Strom und Moment eingesetzt wer-
den. Strom und Moment sind bei Anwendungen mit feldorientierter Regelung maglich.
Die jeweiligen Skalierungen sind im folgenden beschrieben.

Datentyp Word — Prozent

Der Wertebereich von Prozentwerten ist -300,00 bis +300,00 %. Die Darstellung in
OUT-PZDn erfolgt mit einem Erweiterungsfaktor von 100.

Dateninhalt Dateninhalt logische
hexadezimal dezimal Interpretation
OUT-PZDn 0x8ADO - 30000 - 300,00 %
OUT-PZDn 0x0000 0 0,00 %
OUT-PZDn 0x7530 + 30000 + 300,00 %
n=3,4,5oder6
Beispiele:
Sollwert = +30,00 % OUT-PZDn = 0x0BB8 (hexadezimal) = 3000 (dezimal)
Sollwert = -55,36 % OUT-PZDn = 0xEA60 (hexadezimal) = -5536 (dezimal)

Datentyp Word — Strom

Fiir den Strom muss in der gerateinternen Skalierungen gerechnet werden.
Die Skalierung ist:

Sollwert = (Sollstrom[A] / Skalierungsstrom[A]) - 23
213 = 8192 (dezimal) = 0x2000 (hexadezimal)

Datentyp Word — Moment

Fir die Drehmomentvorgabe muss in der gerateinternen Skalierungen gerechnet wer-
den. Die Skalierung fiir ein Moment ist identisch zur Vorgabe eines Sollstromes (siehe
Strom). Bei Betrieb der Maschine mit Nennfluss entspricht ein Sollmoment einem Soll-
strom.

Die angegebene Gleichung fiir Strom (Moment) gilt fiir einen Betrieb bei
Nennfluss. Wird die Maschine im Feldschwachbereich betrieben, ist dies in
den Vorgabewerten zu beriicksichtigen.

Hinweis:

Bei der Nutzung der GréBen Strom oder Moment die gerdtespezifische
Skalierung zu beachten.

Datentyp Long

Der Datentyp Long wird flr die Vorgabe von Frequenzen genutzt. Hierbei wird in der
Sollwertvorgabe (iber PZD3 bis 6 die gleiche Notation wie fiir den Standardsollwertka-
nal Uber PZD2 genutzt.

Der Sollwert wird auf den Parameter Bemessungsfrequenz 375 ODER den Parameter
Profibus Referenz 390 referenziert.
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Die Unterscheidung erfolgt Uber die Einstellung des Parameters Profibus Referenz
390. Ist Profibus Referenz 390 = 0, ist die Bemessungsfrequenz 375 die Referenz-
groBe. Ist Profibus Referenz 390 # 0, wird die Profibus Referenz 390 als Referenz-
groBe genutzt. Beide Parameter sind datensatzumschaltbar.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
375 |Bemessungsfrequenz 10,00 1000,00 50,00
390 |Profibus-Referenz 0,00 999,99 0,00

Soll- und Istwerte werden in normierter Form (ibertragen. Die Normierung erfolgt,
indem die GréBen auf den Referenzwert (Bemessungsfrequenz 375 ODER Profibus
Referenz 390) bezogen werden.

Nach PROFIDRIVE ist die Normierung festgelegt.

Referenzwert Binar Dezimal Hexadezimal
+ 100 % + 21 16384 0x4000
- 100 % -1 49152 0xC000

Der zuldssige Stellbereich = £200 % = +32768 bis -32768 = 0x8000 bis 0x7FFF
Beispiel:
Referenz = Parameter Profibus Referenz 390 = 60,00 Hz, Sollwert Gber PZD5

gewtinschte Sollfrequenz = 30,00 Hz = 50% des Referenzwertes
Ubertragener Sollwert in PZD5 = 8192 = 0x2000

Dieser Sollwert steht danach (iber die Quelle ,,759 OUT-PZD5 Long" zur Verfligung.

Uberblick iiber die Profibusausgabedaten und deren zugeordnete Quellen:

Quelle Nr.
OUT-PZD3 Boolean |750
OUT-PZD4 Boolean | 751

> OUT-PZD5 Boolean |752

OUT-PZD6 Boolean |753

OUT-PZD3 OUT-PZD3 Word  |754
OUT-PZD4 > OUT-PZD4 Word  |755
OUT-PZD5 OUT-PZD5 Word  |756
OUT-PZD6 OUT-PZD6 Word  |757
OUT-PZD3 Long  [758

OUT-PZD4 Long 759

"E > OUT-PZD5 Long 760

* OUT-PZD6 Long 761

Profibus-Referenz 390
ODER
Bemessungsfrequenz 375
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Hinweis: Die inhaltliche Bedeutung der OUT-PZDx Daten und -Quellen richtet sich
nach der jeweiligen Nutzung.
Sollen beispielsweise Boolean GroBen genutzt werden, sind die entspre-
chenden Eintrdage TRUE/FALSE in den Objekten OUT-PZDx auf der SPS-
Seite vorzunehmen. Auf der Gerateseite sind dann lediglich die zugeord-
neten Boolean Quellen (750 - 753) relevant. Die Word- und Long-Quellen
enthalten dann keine sinnvollen Daten.

Es kdnnen beliebige Kombinationen Boolean, Word und Long genutzt
werden. Es ist lediglich auf die Zuordnung der Ausgabeobjekte in der SPS
und den zugeordneten Quellen zu achten.

Examples STEP7-Program:

// OUT_PZDx are symbols for the equivalent peripheral adresses

// Boolean

U E 1.0

FP M 1.0

SPBN BC1 // no pos. edge

L L#65535 // pos. edge

T OUT_PzD3 // store TRUE to OUT-PZD3 Boolean
BCi: U E 1.0

FN M 1.1

SPBN BC2 // no neg. edge

L 0 // neg. edge

T OUT_PzD3 // store FALSE to OUT-PZD3 Boolean
BC2:
// Percent

L "AnalogIn2" // load analogue-input 2

SRW 7 // scale to 0...100,00 = 0 ... 10000

L 49

*1

T OUT_PZD6 // store value to OUT-PZD6 Word

// Frequency

L "AnalogInl" // load analogue-input1

SRW 7 // scale to Profidrive notation !!!
L 90

*1

T OUT-PZD4 Long // store value to OUT-PZD4 Long
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10.3 Istwertanzeige Profibus-Daten

Zu Analysezwecken werden die liber den Profibus (ibertragenen Daten unter den Ist-
wertparametern DP-Master OUT 281 und DP-Master IN 284 angezeigt.

Die Parameter befinden sich in der Gliederungsebene "Istwerte\Istwerte Fre-
quenzumrichter" der PC-Bediensoftware VPlus und kénnen nur mit dieser beobach-
tet werden.

In diesen Parametern werden die Uber den Profibus lbertragenen Daten in aufbereite-
ter und versténdlicher Form angezeigt. Der Inhalt des Prozessdatenkanals mit Steuer-
wort, Sollwert etc. wird standig aktualisiert. Da der Kommunikationskanal im Ruhezu-
stand den Inhalt Null besitzt und eine Ubertragung sehr schnell erfolgt, wird bei jeder
Ubertragung der Inhalt des Kommunikationskanals geréteseitig gespeichert und in den
Istwertparametern dargestellt.

Der angezeigte Inhalt des Kommunikationskanals entspricht demnach nicht dem aktu-
ellen Zustand sondern der letzten Ubertragung.

Hinweis: Der Einsatz der Bediensoftware VPlus bei gleichzeitiger Nutzung des Profi-
bus-DP Kommunikationsmoduls CM-PDP ist nur mit dem optionalen
Schnittstellenadapter KP232 auf dem Steckplatz der Bedieneinheit KP500
maglich.

Im folgenden Diagramm ist die Darstellung fiir ein Objekt des Typs PPO2 abgebildet.
Die Inhalte gelten gleichfalls fiir die anderen Objekte PPO1, PPO3 und PPO4. Bei die-
sen Objekten ist dann jeweils eine Teilmenge dargestellt.

Parameter DP-Master OUT 281 = PKE: a nnn IND: ii 00 PWE: wwwwww CTR:
ccecc STP: 5555 31 XXXX 41 XXXX Bi XXXX 631 XXXX

PKE: a a = Auftragskennung |hexadezimal

PKE: nnn nnn = Parameternummer (dezimal

IND: ii ii = Index hexadezimal

PWE: ww..w |ww..w |= Parameterwert dezimal (mit Vorzeichen)

CTR: cccc cccc  |= Steuerwort hexadezimal

STP: ssss ssss  [= Sollwert hexadezimal, bezogen auf
0x4000 = 100% des Referenzwertes

31 XXXX xxxx |= 0000 nicht benutzt

41 XXXX Xxxx |= 0000 nicht benutzt

51 XXXX Xxxx |= 0000 nicht benutzt

6: XXXX Xxxx |= 0000 nicht benutzt
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Parameter DP-Master IN 284 = PKE: a nnn IND: ii 00 PWE: wwwwww STA: cccc

VAL: ssss 3: XXXX 41 XXXX 51 XXXX 61 XXXX

PKE: a a = Antwortkennung |hexadezimal
PKE: nnn nnn = Parameternummer |dezimal
IND: ii i = Index hexadezimal
PWE: ww..w ww..w |= Parameterwert dezimal (mit Vorzeichen)
STA: cccc cccc  |= Zustandswort hexadezimal
VAL: ssss ssss  |= Istwert hexadezimal, bezogen auf
0x4000 = 100% des Referenzwertes
31 XXXX XXXX  |= Strombetrag hexadezimal, bezogen auf
0x4000 = 100% des Motornennstromes
4: XXXX XxXxx  [= Wirkstrom hexadezimal, bezogen auf
0x4000 = 100% des Motornennstromes
51 XXXX XXXX  |= Warnung hexadezimal (bitkodiert)
62 XXXX XXXX_ |= Stbérung hexadezimal
Beispiele:

Parameter DP-Master OUT 281 = PKE: 6 480 IND: 03 00 PWE: -005500 CTR:

000F STP: 2000 3: 0000 4: 0000 5: 0000 6: 0000

PKE: 6 Auftragskennung = 6 (Parameterwert Array lesen)

PKE: 480 Parameternummer = 480 (Festsollwert 1)

IND: 03 00 Datensatz = 3

PWE: -005500 |Parameterwert = -5500 = -55,00 Hz (OxFFFEA84 hexadezimal)
CTR: 000F Freigabekommando (Ubergang 4)

STP: 2000 Sollwert = 0x2000 = 50% des Referenzwertes

3: 0000 nicht benutzt

4: 0000 nicht benutzt

5: 0000 nicht benutzt

6: 0000 nicht benutzt

Parameter DP-Master IN 284 = PKE: 5 480 IND: 03 00 PWE: -005500 STA: 06A7

VAL: 2000 3: 1147 4: 0CCC 5: 0800 6: 0000

PKE: 5 Antwortkennung = 5 (Parameterwert Long Array Ubertragen)
PKE: 480 Parameternummer = 480 (Festsollwert 1)
IND: 03 00 Datensatz = 3
PWE: -005500 [Parameterwert = -5500 = -55,00 Hz (OxFFFEA84 hexadezimal)
STA: 06A7 Zustand = 0x27 "Betrieb freigegeben" (Bit 0 ... 6),
\Warnung? liegt an (Bit 15 = 1 drohende Stérungsabschaltung),
Sollwert erreicht (Bit 10 = 1),
Remotebetrieb (Bit 9 = 1),
\Warnung liegt an (Bit 7 = 1)
\VAL: 2000 Istwert = 0x2000 = 50% des Referenzwertes
3: 1147 Strombetrag = 0x1147 = 27% des Motornennstromes
4: 0CCC \Wirkstrom = 0XOCCC = 20% des Motornennstromes
5: 0800 \Warnung, Warnung Motortemperatur liegt an
6: 0000 Storung, keine Stérung liegt an
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11 Parameterliste

Die Parameterliste ist nach den Meniizweigen der Bedieneinheit gegliedert. Zur besse-

ren Ubersicht sind die Parameter mit Piktogrammen gekennzeichnet:

Der Parameter ist in den vier Datensatzen verfligbar

Der Parameterwert wird von der SETUP — Routine eingestellt

& Dieser Parameter ist im Betrieb des Frequenzumrichters nicht schreibbar

11.1 Istwerte

Nr. Beschreibung Einheit | Anzeigebereich | Kapitel
228 [Sollfrequenz intern Hz -1000,00 ... 1000,00| 10.2.5
249 [aktiver Datensatz - 1...4 10.2.1
250 |Digitaleingange - 0..255 10.2.4
270 [Warnungen - 0 ... OXFFFF 12.1
281 |DP-Master OUT - String 10.3
282 |Sollfrequenz Bus Hz -1000,00 ... 1000,00| 10.2.5
283 [Sollfrequenz Rampe Hz -1000,00 ... 1000,00| 10.2.5
284 [DP-Master IN - String 10.3

Hinweis:

Die Parameter DP-Master OUT 281 und DP-Master IN 284 sind nur
Uber die Bediensoftware VPlus darstellbar. Der Einsatz der Bediensoftware
VPlus bei gleichzeitiger Nutzung des Profibus-DP Kommunikationsmoduls
CM-PDP ist nur mit dem optionalen Schnittstellenadapter KP232 auf dem

Steckplatz der Bedieneinheit KP500 mdglich.

Der Parameter Warnungen 270 ist nur Uber den Kommunikationskanal
der Objekte PPO1 und PPO2 zugénglich. Er ist nicht iber die Bediensoft-

ware VPlus oder die Bedieneinheit KP500 ansprechbar.

06/05

41



@ Bonfiglioli

Vectron

11.2 Parameter

Nr. Beschreibung Einheit | Einstellbereich | Kapitel
375 [Bemessungsfrequenz Hz 10,00 ... 1000,00 10.2.5
390 |Profibus Referenz Hz 0,00 ... 999,99 10.2.5
391 |Profibus Node-ID - 0..126 6

392 |[Ubergang 5 - 0..2 10.2.3.2
412 |Local/Remote - 0..44 10.2.1

| 414 |Datensatzanwahl | - ] 0..4 | 10.2.1 |
424 |Nothalt Rechtslauf Hz/s 0,01 ... 9999,99 10.2.3.1
425 |Nothalt Linkslauf Hz/s 0,01 ... 9999,99 10.2.3.1

| 434 Rampensollwert | - ] 1..3 | 10.2.5 |

| 549 |max. Regelabweichung | % | 001..2000 [ 10.2.2 |
637 |Abschaltschwelle Stopfkt. % 0,0...100,0 10.2.3.1
638 |Haltezeit Stopfunktion s 0,0...200,0 10.2.3.1

Hinweis: Der Parameter Datensatzanwah! 414 ist nur ber den Kommunikations-
kanal der Objekte PPO1 und PPO2 zugéanglich. Er ist nicht Gber die Be-
diensoftware VPlus oder die Bedieneinheit KP500 ansprechbar.
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12 Anhang
12.1 Warnmeldungen

Die verschiedenen Steuer- und Regelverfahren und die Hardware des Frequenzum-
richters beinhalten Funktionen, die kontinuierlich die Anwendung tberwachen. Ergan-
zend zu den in der Betriebsanleitung dokumentierten Meldungen werden weitere
Warnmeldungen durch das Profibus-DP Kommunikationsmodul CM-PDP aktiviert. Die
Warnmeldungen erfolgen bitcodiert gemaB folgendem Schema (iber den Parameter
Warnungen 270.

Bit- Warncode Beschreibung
Nr.

0 0x0001 Warnung Ixt

1 0x0002 Warnung Kurzzeit - Ixt

2 0x0004 Warnung Langzeit - Ixt

3 0x0008 Warnung Kihlkdrpertemperatur Tk

4 0x0010 Warnung Innenraumtemperatur Ti

5 0x0020 Warnung Limit

6 0x0040 Warnung Init

7 0x0080 Warnung Motortemperatur

8 0x0100 Warnung Netzphasenausfall

9 0x0200 Warnung Motorschutzschalter

10 0x0400 Warnung Fmax

11 0x0800 Warnung Analogeingang MFI1A

12 0x1000 Warnung Analogeingang A2

13 0x2000 Warnung Systembus

14 0x4000 Warnung Udc

15 0x8000 Warnung Keilriemen

Hinweis: Die Bedeutung der einzelnen Warnungen sind in der Bedienungsanleitung
detailliert beschrieben.

12.2 Fehlermeldungen

Der nach einer Stérung gespeicherte Fehlerschlissel besteht aus der Fehlergruppe
FXX (high-Byte, hexadezimal) und der nachfolgenden Kennziffer XX (low-Byte, hexa-
dezimal).

Schliissel Bedeutung

F20 | 61 |Ausfall Profibusmodul

62 | Profibus OFF (Ausfall DP-Master)

65 | Profibus Konfigurationsfehler

Neben den genannten Fehlermeldungen gibt es weitere Fehlermeldungen, die jedoch
nur fir firmeninterne Zwecke genutzt werden und an dieser Stelle nicht aufgelistet
werden. Sollten Sie Fehlermeldungen erhalten, die in der Liste nicht aufgefiihrt sind,
so stehen wir IThnen gerne telefonisch zur Verfiigung.
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12.3 GSD-Datei — VEC_0696.GSD

; Profibus Device Database of
; HMS Industrial Networks AB DP slave
; Model : ANYBUS-IC PDP
; Description : ANYBUS-IC Profibus DP slave

; Language English

; Date : 12 September 2001

; Author : HMS Industrial Networks AB, Vectron Elektronik GmbH

GSD_Revision

; Device identification

Vendor Name
Model Name
Revision

Ident Number
Protocol Ident
Station Type

FMS supp
Hardware Release
Software Release

; Supported baudrate
9.6 supp
19.2 supp
45.45 supp
93.75 supp
187.5_ supp
500 supp
1.5M supp
3M supp

6M supp
12M supp

; Maximum responder
MaxTsdr 9.6
MaxTsdr 19.2
MaxTsdr 45.45
MaxTsdr 93.75
MaxTsdr 187.5
MaxTsdr 500
MaxTsdr 1.5M
MaxTsdr 3M
MaxTsdr 6M
MaxTsdr 12M

S

time for supported baudrates

"HMS Industrial Networks AB"

"ACT 10"

"Version 1.00"

0x0696
0
0
0

; DP protocol
; Slave device
; FMS not supported

"Version 1.02"
"Version 1.00"

FRRPRRRPRRRPBRRP R

60
60
250
60
60
100
150
250
450
800

; Supported hardware features

Redundancy
Repeater Ctrl Sig
24V Pins
Implementation Type

0
2
0
"SpC3™

1
1

7

not supported
TTL
not connected
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; Supported DP features

Freeze Mode supp =1 ; supported
Sync_Mode_ supp =1 ; supported
Auto Baud supp =1 ; supported
Set Slave Add supp =1 ; supported
; Maximum polling frequency

Min Slave Intervall = 1 ; 100 us

; Maximum supported sizes

Modular Station =1 ; modular
Max Module = 24

Max Input Len = 48

Max Output Len = 48

Max Data Len = 96

Modul Offset =1

Fail sSafe =1 ; state CLEAR accepted
Slave Family =1 ; Drives
Max Diag Data_Len = 6

; UserPrmData: Length and Preset
Max User Prm Data len = 16

Ext User Prm Data Const(0) = 0x00
Ext User Prm Data Const (1) = 0x00
Ext User Prm Data Const(2) = 0x00
Ext User Prm Data Const(3) = 0x00
Ext User Prm Data Const(4) = 0x00
Ext User Prm Data Const(5) = 0x00
Ext User Prm Data Const(6) = 0x00
Ext User Prm Data Const(7) = 0x00
Ext User Prm Data Const(8) = 0x00
Ext User Prm Data Const(9) = 0x00
Ext User Prm Data Const(10) = 0x00
Ext User Prm Data Const(11) = 0x00
Ext User Prm Data Const(12) = 0x00
Ext User Prm Data Const(13) = 0x00
Ext User Prm Data Const(14) = 0x00
Ext User Prm Data Const(15) = 0x00
; Definition of modules

Module = "PPOl: 4 Words PKW, 2 Words PZD" OxF3 , 0x71
EndModule

Module = "PPO2: 4 Words PKW, 6 Words PZD" OxF3 , 0x75
EndModule

Module = "PPO3: 2 Words PZD" 0x71
EndModule

Module = "PPO4: 6 Words PZD" 0x75
EndModule
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