@ Bonfiglioli

Vectron

ACTIVE CUBE

Profibus-DP
Kommunikationsmodul CM-PDPV1
Frequenzumrichter 230 V /400 V

|

1
iy

G R

Act.

@) Bonfiglioli

power, control and green solutions







@ Bonfiglioli

Vectron

Allgemeines zur Dokumentation

Die vorliegende Erganzung der Betriebsanleitung ist fir die Frequenzumrichter der
Geratereihe ACU 201/401 giiltig. Die zur Montage und Anwendung des Profibus-DP
Kommunikationsmoduls CM-PDPV1 notwendigen Informationen sind in dieser Anlei-
tung dokumentiert.

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

Kurzanleitung ,Quick Start Guide"
Die Kurzanleitung ,Quick Start Guide" beschreibt die grundlegenden Schritte zur me-
chanischen und elektrischen Installation des Frequenzumrichters. Die gefiihrte Inbet-
riebnahme unterstiitzt Sie bei der Auswahl notwendiger Parameter und der Software-
konfiguration des Frequenzumrichters.

Betriebsanleitung

Die Betriebsanleitung dokumentiert die vollsténdige Funktionalitdt des Frequenzum-
richters. Die fiir 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 Gerdten,
erganzend zur Kurzanleitung oder Betriebsanleitung.

Die Dokumentation und zusatzliche Informationen kénnen Sie liber die ortliche Vertre-
tung der Firma BONFIGLIOLI VECTRON anfordern. Fir die Zwecke dieser Dokumenta-
tion 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 mdgliche Gefahrdung. Tod, schwerer Personenschaden und erhebli-
cher Sachschaden kann die Folge sein, wenn der Hinweistext nicht beachtet wird.

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

> B>

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

Hinweis
kennzeichnet eine Information die IThnen die Handhabung erleichtert und erganzt den
entsprechenden Teil der Dokumentation.
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Warnung! Beachten Sie bei der Installation und Inbetriebnahme die Hinweise der
Dokumentation. Sie, als qualifizierte Person, miissen vor Beginn der Tatig-
keit die Dokumentation sorgfdltig lesen und die Sicherheitshinweise be-

achten. Fur 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 verfiigt.
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1 Allgemeine Sicherheits- und Anwendungshinweise

Die vorliegende Dokumentation wurde mit gréBter 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, kdnnen 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 friilheren oder bestehenden Vereinbarung, Zusage oder eines Rechtsverhaltnisses
ist oder dieses abdndern 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 Ausfiihrung 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 dndern und Gbernimmt kei-
nerlei Haftung fir Schaden, Verletzungen bzw. Aufwendungen, die auf vorgenannte
Griinde zurlickzufiihren sind.

1.1 Allgemeine Hinweise

Warnung! Die Frequenzumrichter fliihren 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 mdglichen 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 Inbet-
riebnahme 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 nassegeschiitzten 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 zulassige Nennspannung, darf ein Jahr nicht
Uberschreiten!

1.4 Handhabung und Aufstellung

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

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

CM-PDPV1
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1.5 Elektrischer Anschluss

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

aufgeladen sein kénnen.
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 einschlagigen Vorschriften beachten. Die
Verantwortung fiir die Einhaltung und Priifung der Grenzwerte der EMV-Produktnorm
EN 61800-3 drehzahlveranderlicher elektrischer Antriebe liegt beim Hersteller der in-
dustriellen Anlage oder Maschine.

Die Dokumentation enthalt 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! Der Frequenzumrichter darf alle 60 s an das Netz geschaltet werden.
Dies beim Tippbetrieb eines Netzschiitzes beriicksichtigen. Fiir die Inbet-
riebnahme oder nach Not-Aus ist einmaliges direktes Wiedereinschalten

zuldssig.

Nach einem Ausfall und Wiederanliegen der Versorgungsspannung kann
es zum plétzlichen Wiederanlaufen des Motors kommen, wenn die Auto-
startfunktion aktiviert ist.

Ist eine Gefahrdung von Personen mdglich, muss eine externe Schaltung
installiert werden, die ein Wiederanlaufen verhindert.

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 glltigen Sicherheitsbestimmungen kontrollieren (z. B. Gesetz
Uber technische Arbeitsmittel, Unfallverhitungsvorschriften usw.).
Wahrend des Betriebes diirfen keine Anschliisse vorgenommen werden.

1.7 Wartung und Instandhaltung

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

nommen werden. Schutzeinrichtungen regelmaBig iberpriifen.
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2 Einleitung

Das vorliegende Dokument beschreibt die Mdglichkeiten und die Eigenschaften des
Profibus-DP Kommunikationsmoduls CM-PDPV1 fir die Frequenzumrichter der Gerate-
reihe ACU.

Fir den Profibus-DP Anschluss muss der Frequenzumrichter um das Profibus-DP
Kommunikationsmodul CM-PDPV1 erweitert werden. Die Profibusbaugruppe CM-
PDPV1 ist dem Frequenzumrichter als separate Komponente beigelegt und muss vom
Anwender montiert werden. Dies ist im Kapitel ,Montage" 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-PDPV1, ist nur Gber einen optiona-
len Schnittstellenadapter KP232 als Alternative zur Bedieneinheit méglich.

Die Profibusbaugruppe CM-PDPV1 besitzt die Identhummer 0x0B2C (hexadezimal).
Die Gerdtestammdatendatei besitzt die Bezeichnung BV__0B2C.GSD und ist dem
Anhang dieser Dokumentation beigefligt. Identnummer und Bezeichnung der GSD
Datei sind von der Profibus-Nutzerorganisation in Karlsruhe vergeben.

Achtung! Mit Hilfe des Profibus-DP Kommunikationsmoduls CM-PDPV1 ist es mdg-
lich, von einer Steuerung aus auf ALLE Parameter des Frequenzumrich-
ters zuzugreifen. Die Kontrolle des Zugriffs Gber die Bedienebene wie bei
der Bedieneinheit KP500 oder der PC-Bediensoftware VPlus existiert hier-
bei nicht. Eine Veranderung von Parametern, deren Bedeutung dem An-
wender nicht bekannt ist, kann zur Funktionsunfdhigkeit des Frequenzum-
richters fiihren.

CM-PDPV1
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3 Montage/Demontage des Kommunikationsmoduls

3.1 Montage

Das Kommunikationsmodul wird fiir die Montage vormontiert in einem Gehause gelie-
fert. Zusatzlich ist fir die PE-Anbindung (Schirmung) eine PE-Feder beigelegt.

Vorsicht! Vor der Montage des Kommunikationsmoduls muss der Frequenzumrichter
spannungsfrei geschaltet werden.
Ein Montage unter Spannung ist nicht zuldssig und fiihrt zur Zerstérung

des Frequenzumrichters und/oder des Kommunikationsmoduls.
Die auf der Rickseite sichtbare Leiterkarte darf nicht berihrt werden, da
Bauteile beschadigt werden kdnnen.

Arbeitsschritte:
e Frequenzumrichter spannungsfrei schalten und gegen Wiedereinschalten si-
chern!

e Entfernen Sie die Abdeckungen (1) und (2) des Frequenzumrichters. Steck-
platz B (4) fir das Kommunikationsmodul wird zuganglich.

Steckplatz B @
o—0—0—2 1
\ =

Steckplatz A

Montieren Sie die mitgelieferte PE-Feder (5) mit Hilfe der im Gerat vorhandenen
M4-Schraube (6). Die Feder muss dabei mittig ausgerichtet sein.

Stecken Sie das Kommunikationsmodul auf Steckplatz B (4) bis dieses horbar
einrastet.

e Verschrauben Sie das Kommunikationsmodul und die PE-Feder (5) mit der am
Modul vorhandenen M2-Schraube (7).

\

I
)

~, )

/s \z

y - @\
57 (M4)
e Brechen Sie in der oberen Abdeckung (1) den vorgestanzten Durchbruch (3) fiir

den Stecker X310 (8) aus.
e Montieren Sie die beiden Abdeckungen (1) und (2).

08/08 CM-PDPV1 9
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3.2 Demontage

e Den Frequenzumrichter spannungsfrei schalten und gegen Wiedereinschalten
sichern!
e Entfernen Sie die Abdeckungen (1) und (2) des Frequenzumrichters.

e Losen Sie die M2-Schraube (7) am Kommunikationsmodul.

e Ziehen Sie das Kommunikationsmodul vom Steckplatz B (4), indem Sie zuerst
rechts und dann links die Rasthaken (9) des Moduls mit einem kleinen Schrau-
bendreher aus dem Gehaduse des Frequenzumrichters entriegeln.

Die Rasthaken (9) befinden sich an der Stelle, wo die Rasthaken (10) fiir die

obere Abdeckung (1) aus dem Gehaduse des Frequenzumrichters ragen.

e Fihren Sie dazu den Schraubendreher vorsichtig in den Spalt zwischen Mo-
dulgehduse und Frequenzumrichter und driicken Sie den Rasthaken in Pfeil-
richtung (<7) nach innen. Wenn die rechte Seite entriegelt ist, ziehen Sie
das Modul rechts etwas aus seiner Halterung und halten es fest.

e Halten Sie das Modul rechts fest, wahrend Sie den Rasthaken auf der linken
Seite auf gleiche Weise entriegeln (=).

e Ziehen Sie das Modul vorsichtig von seinem Steckplatz indem Sie abwech-
selnd an der rechten und an der linken Seite ziehen.

e Demontieren Sie die PE-Feder (5).

e Montieren Sie die beiden Abdeckungen (1) und (2).
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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 notwendige Busabschluss beim physikalisch ersten und letzten Teilnehmer kann
Uber entsprechende Schaltungen in den Busanschlusssteckern (z. B. Fabrikat Siemens)
aktiviert werden.

Achtung! Der Teilnehmer kommuniziert nur mit dem Master, wenn

— Der Master mit der Netzversorgung verbunden ist (oder mit DC 24 V
versorgt wird)

— Der Teilnehmer mit der Netzversorgung verbunden ist (oder mit
DC 24 V versorgt wird)

— Der erste und der letzte Teilnehmer am Bus einen korrekt eingestellten
Busabschluss hat

— Alle dazwischenliegenden Teilnehmer keinen Busabschluss haben oder
einen deaktivierten Busabschluss haben

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 Masseanschluss fiir Busabschluss
6 VP isolierte 5V fiir Busabschluss
7 nicht benutzt| -
8 RxD/TxD-N | negatives Signal RxD/TxD-N, entsprechend RS485 A-Line
9 nicht benutzt| -

Fir den Busstecker nur daflir zugelassene Typen 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 nur dafiir zugelassene Typen (Leitungstyp A) verwenden.
Dies ist z. B. von der Firma Lappkabel der Typ UNITRONIC-BUS L2/F.I.P.
1x2x0,64.

Achtung! Den Leitungsschirm an beiden Enden flachig mit PE verbinden.

08/08
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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 eingestellte Baudrate.
Die maximale von der PNO empfohlene Leitungslange ist von der Baudrate abhangig.

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

6 Einstellung Stationsadresse

Am Profibus-DP kénnen maximal 125 Slave, bzw. Frequenzumrichter betrieben wer-
den. Jeder Frequenzumrichter erhalt fir 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 -1 126 -1

Hinweis: Profibus Node-ID 391 = -1 bedeutet, die Profibus-Funktion ist ausge-
schaltet.

12 CM-PDPV1 08/08
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7 LED Statusanzeigen

Das Kommunikationsmodul hat zwei LEDs, die den Modulstatus und die (Profibus-)
Betriebsart zweifarbig anzeigen.

X310
~ /
&
Betriebsart Status

Status Anzeige
Aus Nicht betriebsbereit/keine Spannungsversorgung
Griin Betriebsbereit, Datenaustausch
Blinkt griin Freigabe, betriebsbereit
Blinkt rot (1 mal) Parametrierfehler
Blinkt rot (2 mal) Konfigurationsfehler*

* Konfigurationsfehler
Der Konfigurationsfehler meldet eine falsche Konfiguration des Datenaustausch-
Objektes. Siehe Kapitel 10.1 ,Konfigurationsvorgang am DP-Master".

Status Anzeige
Aus Nicht betriebsbereit/keine Spannungsversorgung
Grin initialisiert
Blinkt griin initialisiert, Diagnosefall*
Rot Ausnahmefehler**

* Diagnosefall

Sobald der Frequenzumrichter einen Fehlerstatus erreicht, wird ein Diagnosefall vom
Steuerbaustein des Umrichters zum Modul CM-PDPV1 gesendet. Das Modul sendet
anschlieBend eine Diagnosemeldung zum Profibus Master. Der Profibus Master kann
daraufhin den Umrichterfehler anzeigen. Nach dem Quittieren der Fehlermeldung
blinkt die LED nicht mehr.

Hinweis: Diagnosefdlle werden von einer S7-CPU als OB82/0B86 behandelt. Sind
diese Objekte nicht geladen, schaltet die CPU im Diagnosefall in den Stopp-
Status.

** Ausnahmefehler

Ein Ausnahmefehler zeigt einen schwerwiegenden Fehler im Modul CM-PDPV1 oder
Datenverlust bei der Kommunikation zwischen dem Modul CM-PDPV1 und dem Steuer-
baustein des Umrichters. Die Fehlermeldung des Umrichters (iber die Bedieneinheit
KP500 oder uber den Schnittstellenadapter KP232 und VPlus anzeigen.

08/08 CM-PDPV1 13
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8 Statusparameter

Das Modul CM-PDPV1 hat zwei Istwertparameter zur Statusanzeige des Moduls und

des Steuerbausteins vom Frequenzumrichter.

Status Control 365 zeigt den Software-Status des Steuerbausteins vom Frequenzum-

richter.

Status Fieldbus Module 366 zeigt den Modulstatus.

Wait_Process_PDP

Warten auf Verbindung zum Profibus Master.

Wait_Process2_PDP

Warten auf Wiederherstellung der Verbindung
zum Profibus Master nach Verbindungsverlust.

Process_Active_PDP

Verbindung zum Profibus Master hergestellt, Da-
tenaustausch mit Profibus Master.

WAIT_PROCESS

Warten auf Verbindung zum Profibus Master.

PROCESS_ACTIVE

Verbindung zum Profibus Master hergestellt,
Datenaustausch mit Profibus Master

Die Parameter kénnen weitere Meldungen anzeigen. Diese unterstiitzen den Kunden-

dienst von BONFIGLIOLI VECTRON bei der Fehlersuche.

9 Fehlerverhalten

Das Verhalten des Frequenzumrichters im Fehlerfall (z. B. Profibus AUS) kann Uber
den Parameter Profibus Error Reaction 393 eingestellt werden.

Nr.

Beschreibung

Min.

Max.

Werkseinst.

393 | Profibus Error Reaction

0

3

1

0 - No Reaction

Der Frequenzumrichter bleibt im aktuellen Zustand.

1- Error

Der Frequenzumrichter schaltet in den Fehlerzustand.

2 - Coast to Stop

Die Leistungsstufe des Frequenzumrichters wird ausge-
schaltet und der Antrieb lduft frei aus.

3 - Quick Stop

Der Antrieb wird mit Schnellstopp-Rampe abgebremst.

Hinweis: Die Betriebsarten ,2 - Coast to Stop" und ,3 - Quick Stop" sind nur verfiig-
bar, wenn Local/Remote 412 auf ,1 - Steuerung (iber Statemachine™ ein-

gestellt ist.

14
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10 Einstellung PPO-Typ

In Abhangigkeit von der jeweiligen Anwendung werden fiir den Nutzdatenaustausch
unterschiedliche Objekte mit differierenden Léngen und Inhalten genutzt. Das Modul
CM-PDPV1 bietet eine groBe Auswahl an PPO-Einstellungen. Mit Hilfe eines Hardware
Konfigurationswerkzeugs kénnen die Objekte PPO fiir die Anwendung geeignet ein-
gestellt werden.

Fir die freie Konfiguration sind die definierten Objekte PPO1, PPO2, PPO3 und PPO4
sowie zwei weitere Objekte (Kommunikationsobjekt PKW, Prozessdatenobjekt PZD)

verfligbar.

Das gewiinschte Objekt muss bei der Hardwarekonfiguration am DP-Master eingestellt
werden. Am Frequenzumrichter erfolgt keine Einstellung fiir das gewiinschte Objekt,
dieser stellt sich automatisch auf das projektierte Objekt ein.

Hinweis:

Objekt Objektlénge | Objektléange |
Bytes Worte
PPO 1 12 6
PPO 2 20 10
PPO 3 4 2
PPO 4 12 6
PKW 8 4
PZD 4 2

Nahere Informationen zu den Inhalten der Objekte kdnnen dem Kapitel 13
»~Handhabung der Objekte" entnommen werden.

Das Objekt PKW wird vom Frequenzumrichter flir den Parameterzugriff
(lesen/schreiben) genutzt. Das Objekt verursacht zusatzliche Busbelas-
tung, da es mit jedem Buszyklus Daten (ibertragt, auch wenn diese nicht
genutzt werden. Alternativ zum Objekt PKW unterstiitzt das Modul CM-
PDPV1 den DP-V1 Kanal. Diese Funktion ist im Kapitel 13.2
~Parameterzugriff Gber den DP-V1 Kanal" beschrieben.

Jedes Objekt PZD hat zwei Worte Eingangs-/Ausgangsdaten. Die Handha-
bung dieser Objekte ist im Kapitel 13.3.1 ,Datentypen von OUT/IN-
Objekten™ beschrieben.

08/08
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10.1 Konfigurationsvorgang am DP-Master

Der Konfigurationsvorgang eines Frequenzumrichters mit dem Profibus Kommunikati-
onsmodul CM-PDPV1 ist im folgenden am Beispiel des Siemens STEP7 Hardwarekonfi-
gurators gezeigt. Das Verfahren ist prinzipiell flir andere Konfiguratoren in gleicher
Form gliltig.

Zuerst wird im Hardwarekonfigurator die BV__0B2C.GSD installiert (sofern nicht be-
reits vorhanden). Dies geschieht mit der Menliauswahl Extras\Neue GSD installie-
ren. Hier geben Sie den Pfad und den Namen fiir die GSD-Datei (BV__0B2C.GSD) an.

Ist die GSD Datei installiert, erscheint der Frequenzumrichter in der Gliederungsebene:
PROFIBUS-DP \ Weitere FELDGERATE \ Antriebe \ ACTIVE-DPV1

Von dieser Position kann ein Frequenzumrichter ACTIVE-DPV1 per Drag & Drop am
Profibusstrang angelegt werden.

7 HW Konfig - [SIMATIC 300(1) (Konfiguration) -- CC_Demo_0B2C]

By staton Bewbeters Brfugen Detneitem  Armcht Extras Perster  Mife

DISER | %] &) Wle| didl o) B wl

Prefbus-DEV]: DF-Mastossystam (1)

—

o #] @ acveoen
Steckplntz | ] _DP-tennung
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Die sechs mdglichen Objekte PPO1 bis PPO4, PKW und PZD sind im Meni ACTIVE-
DPV1 verfiigbar. Das gewtinschte Objekt kann per Drag & Drop dem Frequenzum-
richter zugewiesen werden.

Die Bildschirmkopie vom STEP7 Hardware-Konfigurator zeigt einen Frequenzumrichter
mit der Stationsadresse 3 und eine kundenspezifische Konfiguration.

7 HW Konfig - [SIMATIC 300(1) (Konfiguration) -- CC_Dema_0B2C]
By stwon Bewbatern Brfugen Detosstem Arscht Extas  Ferater Ml

DIie-® (%) & Wlo| bl B0 2w

+ (2 ENCODER
+ 2 ET 2008

# 2 ET200C

# ' ET 200¢c0
« 20 ET 20015
+ o) ET 200sP
# 3 ET 200L

+ 2 ET 20004
0 « O ET z00R

1 # D ET200S

g TN

+ 23 SIMATIC

+ £ SIMODRNE

4l EG
- + CJ SIMOVERT

< ¥ # 3 SINAMICS

o

Die obige Konfigurationseinstellung ist:
1 PKW Objekt 8 Bytes oder 4 Worte Kommunikationsobjekt (Eingang/Ausgang)
4 PZD Objekte 16 Bytes oder 8 Worte Prozessdatenobjekte (Eingang/Ausgang)

Hinweis: - Die Datenflussrichtung IN/Eingang und OUT/Ausgang ist aus Sicht des

Masters.

— Jedes konfigurierte PZD Objekt besteht aus zwei Wort- (4 Byte-) Objek-
ten PZDn PZDn+1 jeweils fiir Eingang und Ausgang.

— Das CM-PDPV1 bietet vier vordefinierte Objekte (PPO1 ... PPO4), um
mit dem friheren CM-PDP kompatibel zu sein sowie zwei zusatzliche
Objekte PKW (Kommunikationskanal) und PZD (Prozessdaten) fiir an-
wendungsspezifische Konfigurationen.

Einschrankungen fiir benutzerdefinierte Konfigurationseinstellungen:
— Das PKW Obijekt ist nur einmal als erstes Objekt erlaubt.

— Mindestens ein PZD Objekt muss konfiguriert werden.

— Die Anzahl aller Objekte muss kleiner oder gleich 36 Bytes (16 Worte) sein.

Hinweis: Werden die Einschréankungen nicht eingehalten, wird beim ersten Buszyk-
lus ein Konfigurationsfehler von der Steuerung (SPS) gemeldet. Die LEDs
der Statusanzeige am Modul CM-PDPV1 blinken rot (zweifaches Aufblin-
ken).
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11 Kommandos SYNC/FREEZE

Die Profibusbaugruppe unterstiitzt die Profibus-Kommandos SYNC/UNSYNC und
FREEZE/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 Eingdnge wieder.

Mit dem SYNC Kommando halten alle Slaves ihre Ausgédnge 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 Ubernehmen sofort mit dem UNSYNC
Kommando die gepufferten Daten an ihre Ausgédnge.

12 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 abhdngig von der eingestellten Ubertragungsrate, der Anzahl der
Teilnehmer und der GroBe der Ubertragenen Objekte. Bei wenigen Teilnehmern, hoher
Ubertragungsrate und kurzen ausgetauschten Objekten sind Busumlaufzeiten von 1
bis 2 ms realisierbar.

Die Objekte miissen der Anwendung entsprechend in der Ubertragungsgeschwindig-
keit, Anzahl der Objekte oder einer Kombination von beiden angepasst werden.

Die konfigurierten Datenaustauschobjekte haben prinzipiell zwei Komponenten, die bei
den unterschiedlichen Objekt-Konfigurationen entweder vollstandig, teilweise oder gar
nicht vorhanden sind. Diese Komponenten sind der Kommunikationskanal und der
Prozessdatenkanal.

Der Kommunikationskanal (PKW Objekt) dient dem Zugriff (Schreiben/Llesen) auf
beliebige Parameter im Frequenzumrichter. Eine Ausnahme bilden hier die Stringpa-
rameter, auf die nicht zugegriffen werden kann. Die Kommunikation lauft nach einem
fest definierten Handshake Verfahren ab und beinhaltet mehrere DATA_EXCHANGE
Zyklen.

Der Prozessdatenkanal (PZD Objekt) wird in jedem Zyklus bearbeitet. Die Sollwerte
werden Gbernommen 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 | PZD x | PZD x | PZD x | PZD x
PWEh | PWEI | STW HSW Outx Outx Outx Outx

PKW Parameter Kennung Wert
PZD Prozessdatenkanal STW = Steuerwort HSW = Hauptsollwert
Outx = Benutzerdefiniert
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Ubertragungsrichtung Slave & Master (IN)

Kommunikationskanal Prozessdatenkanal

PKW-Bereich PZD-Bereich

PKE | IND | PWE | PWE |PZD1|PZD 2 | PZD x | PZD x | PZD x | PZD x

PWEh | PWEI | ZSW | HIW Inx Inx Inx Inx

PKW Parameter Kennung Wert
PZD Prozessdatenkanal ZSW = Zustandswort HIW = Hauptistwert
Inx = Benutzerdefiniert

Konsistenzbereich

Kommunikationskanal Prozessdatenkanal
PKW-Bereich PZD-Bereich

PKE | IND | PWE | PWE [PZD 1| PZD 2 | PZD x | PZD x | PZD x | PZD x
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 verschlisselt 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
Peripherieworte Eingang/Ausgang (PEW, PAW) direkt ansprechbar.

Kommunikationskanal Prozessdatenkanal
PKE |IND |[PwEh [PWEI |PzD1 |[PzD2 |PzD3 |[PzD4 |PzD5 |PZD6
PPO1
PPO2 I I I I I I I I
PPO3 | |
PPO4 I | | I |

PPO1 ... PPO4 sind vordefinierte Konfigurationen. Mit Hilfe der PZD und PKW Objekte
kdnnen anwendungsspezifische Konfigurationen erstellt werden.

e Der Kommunikationskanal wird immer identisch behandelt. Dies gilt fiir die vorde-
finierten Konfigurationen PPO1/PPO2 und kundenspezifische Konfigurationen mit
Kommunikationsobjekt PKW.

e Die Prozessdatenkanal-Objekte PZD1/PZD2 sind fest definiert und kénnen inhalt-
lich nicht verandert werden.

e Die Inhalte der Prozessdatenkandle PZD3 bis PZD18 (maximal, ohne Kommunika-
tionskanal PKW) sind benutzerdefiniert.

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

08/08
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Abtastzeiten

Die Abtastzeit legt fest, in welchen Zeitabstanden die Daten zwischen dem Profibus-
modul CM-PDPV1 und dem Steuerbaustein (der die Profibusdaten verarbeitet) des
Frequenzumrichters aktualisiert werden. Diese Zeit ist abhangig von der Busumlauf-

zeit.

Unabhangig von der Ubertragungsgeschwindigkeit auf dem Profibus, ist die Abtastzeit
des Frequenzumrichters abhangig vom konfigurierten Objekt und der resultierende-

nObjektlange (Anzahl der Bytes).

Frequenzumrichter ACU

4 2 2
8 4 2
12 6 2
16 8 2
20 10 2
24 12 2
28 14 2
32 16 2
36 18 4

Die Abtastzeit is abhdngig von der Anzahl der konfigurierten Objekte.
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13 Handhabung der Objekte
13.1 Parameterzugriff iiber den Kommunikationskanal PKW

Der Kommunikationskanal (PKW-Bereich) hat folgende Struktur:

Benennung PKW Bereich :
PKE IND PWE-high PWE-low
Inhalt Parameter- Index Para!meterwert Parameterwert
kennung High-Wort Low-Wort
High- | Low- | High- | Low- | High- | Low- | High- | Low-
Byte Byte Byte Byte Byte Byte Byte Byte
Daten- SB
satz
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 unterstiitzt wird. Somit steht auf dem niederen Byte des Teleg-
ramms das High-Byte und auf dem héheren Byte das Low-Byte.

Hinweis:

Der Datensatz befindet sich immer auf dem High-Byte von ,Index" (Da-

tensatz/Byte Nr. 2). Ist die Systembus-Funktion verfiigbar (Erweiterungs-
modul mit Systembus) wird eine Systembusadresse auf das Low-Byte von
LIndex™ (SB/Byte Nr. 3) gesetzt. Mit Hilfe dieses Parameters ist der Zugriff
auf einen Systembus-Teilnehmer mdglich. Siehe Anleitung zum Erweite-

rungsmodul EM-SYS.

PKE High-Byte Low-Byte

Bit [15[14[13[12] 11 0]l 9[8[ 7 [6]5]4[3]2]1]0
AK SPM PNU

AK: Auftrags- bzw. Antwortkennung (Wertebereich 0 ... 15)

SPM:  Toggle- Bit fiir Spontanmeldebearbeitung

PNU:  Parameternummer (Wertebereich 1 ... 1599)

e Die Auftrags- und Antwortkennungen sind im Bereich AK abgelegt. Soll keine Pa-
rameterbearbeitung erfolgen, muss die Funktionsart "kein Auftrag"” eingestellt
werden.

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 {ibertragt 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 gewlinsch-
te Datensatz unter dem Index-Byte (Byte 2) angegeben.

Hinweis:

Hinweis:

Fir die notwendige Information zu den Parametern beziiglich Datentyp

und Datensatzumschaltbarkeit existiert eine Excel-Datei, die angefordert

werden kann.

SFC14/15 genutzt warden.

Fir den Zugriff auf PKW Objekte einer S7 SPS muss die Funktion

08/08
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13.1.1 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. In Datensatz/INDEX muss der
gewiinschte Datensatz spezifiziert werden, ansonsten ist Datensatz/INDEX
= 0.

13.1.2 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 ibertragen
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.

13.1.3 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 verénderbar
2 untere oder obere Parameter-Wertgrenze Uberschritten
3 fehlerhafter Datensatz
4 kein datensatzumschaltbarer Parameter
5 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 Priifsummenfehler EEPROM aufgetreten
106 Parameter darf nicht im Betrieb geschrieben werden
107 Werte der Datensdtze unterscheiden sich
108 Unbekannter Auftrag
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13.1.4 Parameter, Datensatzanwahl und zyklisches Schrei-
ben

Einzustellende Parameter sind der Parameterliste der Bedienungsanleitung entspre-
chend der gewdhlten 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 Gber das Darstellungsformat eines Parameters
und seinen Typ (int/uint/long). Stringparameter kénnen, 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 vorhandenen Parametern die Datensatznummer 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 (ibertragen; 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.

Werden Parameter (iber Datensatz = 0 eingestellt, werden alle vier Datensatze auf
den gleichen Ubertragenen Wert eingestellt. Ein Lesezugriff mit Datensatz = 0 auf
solche Parameter ist nur erfolgreich, wenn alle vier Datensdtze auf den gleichen Wert
eingestellt sind. Adernfalls erfolgt eine Fehlermeldung.

Vorsicht! Werte werden automatisch in den EEPROM des Steuerbausteins eingetra-
gen. Sollen Werte zyklisch mit hoher Wiederholrate geschrieben werden,
darf kein Eintrag in das EEPROM erfolgen, da dieses nur eine begrenzte
Anzahl zuldssiger Schreibzyklen besitzt (ca. 1 Millionen Zyklen). Wird die
Anzahl der zuldssigen Schreibzyklen Gberschritten, wird das EEPROM zer-
stort.

Um dies zu vermeiden, sollten periodisch zu schreibende Daten in den RAM geschrie-
ben werden, ohne Schreibzyklus ins EEPROM. Die Daten sind dabei nicht gegen Span-
nungsausfall geschiitzt und missen nach Ausschalten der Spannungsversorgung er-
neut geschrieben werden.

Diese Prozedur wird ausgelost, wenn bei der Vorgabe des Datensatzes (IND) der Ziel-
datensatz um finf 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

Beim Schreibzugriff auf datensatzumschaltbare Parameter beachten:
Uber Datensatz (IND) = 0 kénnen datensatzumschaltbare Parameter in allen Daten-
satzen auf den gleichen Wert eingestellt werden.
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13.1.5 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 miissen 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 andert. Damit ist der Kommunikationszyklus
abgeschlossen und ein Neuer kann beginnen.

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

Ruhezustand

> Auftragskennung Master =0

Antwortkennung Slave =0 |€inAuftrag kann

gestartet werden

Master setzt Daten
+ Auftragskennung

Ist die
Antwortkennung
des Slaves
ungleich 0 ?

Antwortdaten des Slaves auswerten
Auftragskennung = 0 setzen

Ist die
Antwortkennung
des Slaves
gleich0 ?
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13.1.6 Kommunikationsbeispiele

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

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

480 | Festfrequenz 1 | P[I]-D S/L XXxX,xx Hz | -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
0x11 | 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 Ubertragen)
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
0Ox11 | 0x90 0 0 0 0 0 Wert
Byte-Nr. 0 1 2 3 4 5 6 7
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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 (lbertragen wird —30000)

Der negative Wert wird gemaB Integer-Arithmetik wie folgt dargestellt: OxFFFF8ADO

Auftrag von Master:

AK = 8 (Auftragskennung = Parameterwert long Array schreiben)
PNU = 480 (= 0x1EOQ)
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 tbertragen)
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 0x8A | 0xDO
Byte-Nr. 0 1 2 3 4 5 6 7
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13.2 Parameterzugriff liber den DP-V1 Kanal

Das Kommunikationsmodul CM-PDPV1 ermdglicht die Kommunikation ber den Profi-
bus V1-Kanal. Dieser kann alternativ zum Kommunikationsobjekt PKW im Datenaus-
tausch-Objekt genutzt werden. Das Objekt PKW wird immer (ber den Bus gesendet,
unabhdngig davon, ob es genutzt wird oder nicht. Dies verursacht unnétige Busbelas-
tung.

Die V1-Telegramme fiir Parameterzugriff sind spezielle Profibus-Telegramme, die nur
gesendet werden, wenn ein Parameterzugriff erforderlich ist. Im Gegensatz zum Ob-
jekt PKW kdnnen die V1-Telegramme auf alle Arten von Parametern zugriffen, inklusi-
ve String- (Zeichenkette-) Parameter.

Um kompatibel zu verschiedenen Profibus Mastergeraten zu sein, bietet der V1-Kanal
zwei Methoden. Die Methode des CM-PDPV1 kann lber den Parameter DP-VI1 Mode
329 eingestellt werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
329 | DP-V1 Mode 1 2 2

1 - Standard Standardnutzung des V1-Kanals

2 - S7 kompatibel S7 SPS-Nutzung des V1-Kanals

Hinweis: Fir den Zugriff auf den V1-Kanal einer S7 SPS muss die Funktion SFC52/53
genutzt werden.

Die verschiedenen Betriebsarten sind erforderlich, weil das V1-Telegramm je nach
Profibus Master-Ausfiihrung unterschiedlich verarbeitet wird.

Das Standard-Telegramm adressiert ein Gerat mit der Profibus Knotenadresse (Node
ID) und wahlt die Parameter (iber zwei 8-Bit Objekte, namlich s/ot und /ndex. Falls das
Profibus Master-Gerat die direkte Einstellung der Profibus Knotenadresse (Node ID),
slot und /ndex unterstiitzt, muss DP-V1 Mode 329 auf ,,1 - Standard" eingestellt wer-
den und die Beschreibung fiir diese Einstellung muss beachtet werden.

Eine S7 SPS nutzt zwei spezielle Funktionen SFC52/53 fiir den V1-Kanal. Diese Funk-
tionen bieten keine unabhangige Einstellung von Knotenadresse (Node ID), s/of und
index. Das Gerat wird Uber die Diagnoseadresse (mit s/of immer auf 0) angesprochen.
Das einzig verfligbare und variable Objekt fiir eine SPS Anwendung ist index (8 Bit).
Falls das Profibus Master-Gerat die direkte Einstellung der Profibus Knotenadresse
(Node ID), slot und index nicht unterstiitzt, muss DP-VI Mode 329 auf ,2 - S7 kom-
patibel" eingestellt werden und die Beschreibung fiir diese Einstellung muss beachtet
werden.

In beiden Betriebsarten fiir DP-V1 Mode nutzen die Parameterdaten, die gelesen oder
geschrieben werden sollen, das Motorola Format.

Parameter Datentypen und Byte-Reihenfolge

Byte 0 | 1 2 3 4 5 max. 98
Datentyp uint/int
Inhalt High Byte  Low Byte
Datentyp long
Inhalt High Byte Low Byte
Datentyp string
Inhalt Erstes
Zeichen
uint/int = 2 Bytes
long = 4 Bytes
string =1 ... 99 Bytes
08/08 CM-PDPVA1 27



@ Bonfiglioli

Vectron

13.2.1 Betriebsart , Standard"

Auf einen Parameter wird durch die Parameternummer und die Datensatznummer
zugegriffen. Der zuldssige Bereich fiir die Parameternummern ist 0 ... 1599. Der zulas-
sige Bereich fiir Datensatznummern ist 0 ... 9.

Hinweis: Zur Datensatzauswahl siehe Kapitel 13.1.4 ,Parameter, Datensatzanwahl
und zyklisches Schreiben™.

Die Betriebsart ,Standard" nutzt die direkte Einstellung der Profibus Knotenadresse
(Node ID), slotund index. Uber die zwei 8-Bit Objekte slotund /ndex wird die Parame-
ternummer und die Datensatznummer fiir Lesen/Schreiben eingestellt. Die Anzahl der
zu Ubertragenden Bytes (Lesen/Schreiben) ist abhangig vom Datentyp des Parame-
ters. Ein Schreibfehler oder eine unglltige Anzahl an Bytes I6st eine Fehlermeldung
durch das CM-PDPV1 aus.

Berechnung von slot und index:
Berechnen von ,application data index" ADI als 16 Bit unsigned integer mit

ADI = (Parameternummer + 1) + (2000 * (Datensatznummer + 1))

Berechnen des Wertes von s/ot und /ndex mit
slot = (ADI-1)/ 255

index = (ADI — 1) modulo 255

Beispiel:
Parameternummer = 480
Datensatznummer =3

ADI = (480 + 1) + (2000 * (3 + 1)) = 8481
slot = (8481-1)/255 =33
index = (8481 - 1) modulo 255 =65

Die Parameterdatenstruktur ist oben beschrieben.

Zugriff auf den Systembus:

Die Betriebsart ,Standard" bietet eine spezielle Funktion, um auf zusatzliche Fre-
quenzumrichter ber Systembus zuzugreifen. Zum Beispiel kénnen ein Frequenzum-
richter mit CM-PDPV1 und weitere Frequenzumrichter vorhanden sein. Die weiteren
Frequenzumrichter kénnen liber Systembus miteinander verbunden werden.

Diese Funktion kann mit CM-PDPV1 (ber den virtuellen Parameter 1600 realisiert
werden. Nach Einschalten der Spannungsversorgung oder nach einem Reset wird der
Parameter auf Null gesetzt. Mit 1600 = 0 wird auf alle Parameter lber den V1-Kanal
des Frequenzumrichters mit CM-PDPV1 zugegriffen.
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Profibus-Master

(SPS) Parameter 1600 =
Profibus 0 1 X
| CM-PDPV1| | ' |
Systembus Systembus Systembus
Master Slave Slave
Systembus Systembus ] Systembus l
Node-ID = 0 Node-ID = 1 Node-ID = x
Systembus

Um Uber Systembus auf Parameter des Frequenzumrichters zuzugreifen, wird Parame-
ter 1600 in die gewiinschte Systembus Knotenadresse (Node ID) geschrieben.

Der Datentyp des Parameters 1600 ist ,unsigned integer® mit einem zuldssigen Wer-
tebereich 0 ... 63.

Parameter 1600 kann gelesen und geschrieben werden.

13.2.2 Betriebsart ,S7 kompatibel™

Auf einen Parameter wird durch die Parameternummer und die Datensatznummer
zugegriffen. Der zuldssige Bereich fiir die Parameternummern ist 0 ... 1599. Der zulas-
sige Bereich fiir Datensatznummern ist O ... 9.

Hinweis: Zur Datensatzauswahl siehe Kapitel 13.1.4 ,Parameter, Datensatzanwahl
und zyklisches Schreiben™.

Die Betriebsart ,,S7 kompatibel® ermdglicht nur das Einstellen des Objektes /ndex. Zum
Lesen/Schreiben eines Parameters sind zwei Schritte erforderlich. Die Anzahl der zu
Ubertragenden Bytes (Lesen/Schreiben) ist abhdangig vom Datentyp des Parameters.
Ein Schreibfehler oder eine ungiiltige Anzahl an Bytes |6st eine Fehlermeldung durch
das CM-PDPV1 aus.

Schritt 1:

Im ersten Schritt werden die gewilinschte Parameternummer, Datensatznummer und
Systembus Knotenadresse (Node ID) geschrieben. Diese Nachricht wird gesendet mit
der Einstellung 1 fiir /index. Das zu sendende Byte hat 4 Bytes mit dem folgenden
Aufbau.

Datenaufbau fiir Index = 1:

Byte 0 | 1 2 3

Inhalt Parameternummer Datensatznummer Systembus
High Byte Low Byte Adresse

Parameternummer =0.... 1599

Datensatz =0...9

Systembusadresse =0...63

Schritt 2:

Die gewiinschten Parameterdaten kdénnen gelesen oder geschrieben werden, wenn
mit der Einstellung 2 fiir /ndex eine Lese- oder Schreibanforderung gesendet wird.

Der Parameterdatenaufbau ist oben beschrieben.
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13.3 Prozessdatenkanal

In diesem Kapitel wird die Handhabung der Objekte PZD beschrieben. Die erforderli-
chen Prozessdatenobjekte PZD1/2 sind in den Kapiteln 13.4.1 ,PZD1, Steuer-
wort/Zustandswort" und 13.4.5 ,PZD2, Sollwert/Istwert" beschrieben.

Die Objekte PZD 3 ... 18 kdnnen anwendungsspezifisch verwendet werden. Im Fre-
guenzumrichter werden diese Objekte als Quellen fiir PZD Out Objekte dargestellt
(empfangene Daten vom Profibus Master) und als Eingangsparameter fiir Quellen
(Daten, die zum Profibus Master gesendet werden sollen).

Hinweis: Eingdnge und Ausgénge werden aus Sicht des Profibus Masters betrach-
tet.

13.3.1 Datentypen von OUT/IN-Objekten

Datentyp , Boolean"

Die zulassigen Werte von ,.Boolean™ sind FALSE/0x0000 und TRUE/OxFFFF.

Boolean Dateninhalt
Wert Hexadezimal
OUT/IN-PZDn Boolean | FALSE 0x0000
OUT/IN-PZDn Boolean TRUE OXFFFF
n=3..18
Datentyp ,,Wort"

Der Datentyp ,Wort" kann fiir Prozent-, Strom- und Drehmoment-Variablen genutzt
werden. Strom- und Drehmoment-Variablen sind in Anwendungen mit feldorientierter
Regelung méglich. Die Normierung ist unten beschrieben.

Wort-Datentyp , Prozent"

Der Bereich fiir Prozentwerte ist -300,00% ... +300,00%. Die Werte in OUT/IN-PZDn
werden mit einem Faktor von 100 angezeigt.

Dateninhalt | Dateninhalt logische

Hexadezimal Dezimal Wiedergabe
OUT/IN-PZDn Wort 0x8ADO - 30000 - 300,00%
OUT/IN-PZDn Wort 0x0000 0 0,00%
OUT/IN-PZDn Wort 0x7530 + 30000 + 300,00%

n=3..18

Wort-Datentyp ,, Strom™

Fir den Strom wird in eine gerdteinterne Normierung umgerechnet.
Die Normierung ist:

Sollwert = (Stromsollwert [A] / Stromnormierung [A]) - 23

213 = 8192 (dezimal) = 0x2000 (hexadezimal)
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Wort-Datentyp ,Drehmoment"

Fir das Drehmoment wird in eine gerateinterne Normierung umgerechnet. Die Nor-
mierung eines Drehmomentwertes ist identisch mit der eines Stromsollwertes (siehe
~Wort-Datentyp Strom™). Wird die Maschine mit dem Flussnennwert betrieben, ent-
spricht ein Drehmomentsollwert einem Stromsollwert.

Hinweis: Die angegebene Gleichung fiir Stromsollwert und Drehmomentsollwert gilt
fir den Betrieb mit dem Flussnennwert. Dies muss berlicksichtigt werden,
wenn eine Maschine im Feldschwachebereich betrieben wird.

Die gerateinterne Normierung muss bericksichtigt werden, wenn die
Strom- oder Drehmomentvariablen genutzt werden.

Datentyp ,Long"
Der Datentyp ,Long" kann fiir Frequenz- und Positionsvariablen genutzt werden.

Frequenzen nutzen die interne Darstellung des Frequenzumrichters
(xxx Hz / 4000 Hz) * 23!,

Beispiele:
50,00 Hz & (50,00 / 4000,00) * 23! = 0x01999999
-80,00 Hz = (-80,00 / 4000,00) * 23! = 0xFD70A3D8

Die Positionsinformationen sind abhdngig von der Positioniersteuerung. Siehe Anwen-
dungshandbuch ,Positionierung".

Dateninhalt Dateninhalt Logische

Hexadezimal Dezimal Wiedergabe

OUT/IN-PZDx/y Long| Oxnnnnmmmm | Anwendungs- | Anwendungs-
spezifisch spezifisch

x/y = 3/4, 5/6, ... 17/18
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13.3.2

In der untenstehenden Tabelle sind die verfiigbaren Ausgangsquellen der PZD Out-
Objekte aufgelistet. Der Inhalt der Quellen ist abhdngig von der Anwendung. Fir die
verschiedenen Datentypen miissen die entsprechenden Quellen mit den Eingangspa-

rametern des Frequenzumrichters verkniipft werden.

Hinweis:

der konfigurierten PZD Objekte.
— Jedes konfigurierte PZD Objekt besteht entweder aus zwei Boolean-,
zwei Wort- oder einem Long-Ausgangsobjekt.

— Ein PZD Ausgangsobjekt kann nur fiir einen Datentyp genutzt werden

Profibus Ausgangsquellen (OUT-PZD x)

Die Verfligbarkeit von Ausgangsquellen ist abhéngig von der Anzahl

(abhangig von den Anforderungen der Anwendung)
— Das erste konfigurierte PZD Objekt (obligatorisch) reprasentiert
PZD1/2 mit festen Inhalten und Funktionen.

Anzahl der konfi- Boolean-Quellen Wort-Quellen Long-Quellen
gurierten PZD Bezeichnung Quelle Bezeichnung Quelle Bezeichnung Quelle

Objekte Nr. Nr. Nr.

2 Out-PZD3 Boolean 640 |Out-PZD3 Word 656 | Out-PZD3/4 Long 672
Out-PZD4 Boolean 641 | Out-PZD4 Word 657

3 Out-PZD5 Boolean 642 | Out-PZD5 Word 658 | Out-PzZD5/6 Long 673
Out-PZD6 Boolean 643 | Out-PZD6 Word 659

4 Out-PZD7 Boolean 644 | Out-PZD7 Word 660 |Out-PzZD7/8 Long 674
Out-PZD8 Boolean 645 | Out-PZD8 Word 661

5 Out-PZD9 Boolean 646 | Out-PZD9 Word 662 | Out-PZD9/10 Long 675
Out-PZD10 Boolean 647 | Out-PZD10 Word 663

6 Out-PZD11 Boolean 648 |Out-PZD11 Word 664 |Out-PZD11/12 Long 676
Out-PZD12 Boolean 649 | Out-PZD12 Word 665

7 Out-PZD13 Boolean 650 |Out-PZD13 Word 666 |Out-PZD13/14 Long 677
Out-PZD14 Boolean 651 | Out-PZD14 Word 667

8 Out-PZD15 Boolean 652 | Out-PzZD15 Word 668 |Out-PzD15/16 Long | 678
Out-PZD16 Boolean 653 | Out-PZD16 Word 669

9 Out-PZD17 Boolean 654 | Out-PZD17 Word 670 |Out-PzZD17/18 Long 679
Out-PZD18 Boolean 655 | Out-PZD18 Word 671

Hinweis:

ters desselben Datentyp verknlipft werden.
— Boolean-Quellen reprasentieren Boolean-Objekte.
—  Wort-Quellen reprasentieren Strom- oder Drehmoment-Objekte.
— Long-Quellen reprasentieren Frequenz- oder Positions-Objekte.

Jede Quelle kann mit einem Eingangsparameter des Frequenzumrich-

32

CM-PDPV1

08/08



@ Bonfiglioli

Vectron

13.3.3

Profibus Eingangsparameter (IN-PZD x)

In der untenstehenden Tabelle sind die verfiigbaren Eingangsparameter der PZD In-
Objekte aufgelistet. Der Inhalt der Quellen ist abhangig von der Anwendung. Fir die
verschiedenen Datentypen miissen die entsprechenden Eingangsparameter mit den
Quellen des Frequenzumrichters verkniipft werden.

Hinweis:

Die Verfuigbarkeit von Eingangsparametern ist abhangig von der An-
zahl der konfigurierten PZD Objekte.

Jedes konfigurierte PZD Objekt besteht entweder aus zwei Boolean-,
zwei Wort- oder einem Long-Eingangsparameter.

Ein PZD Eingangsobjekt kann nur fiir einen Datentyp genutzt werden

(abhédngig von den Anforderungen der Anwendung)
— Das erste konfigurierte PZD Objekt (obligatorisch) reprasentiert
PzZD1/2 mit festen Inhalten und Funktionen.

Anzahl der konfi- Boolean-Parameter Wort-Parameter Long-Parameter
gurierten PZD Bezeichnung Parame- Bezeichnung Parame- Bezeichnung Parame-

Objekte ter Nr. ter Nr. ter Nr.

2 In-PZD 3 Boolean 1300 |In-PZD 3 Wort 1302 |In-PZD 3/4 Long 1304
In-PZD 4 Boolean 1301 |In-PZD 4 Wort 1303

3 In-PZD 5 Boolean 1305 |In-PZD 5 Wort 1307 |In-PZD 5/6 Long 1309
In-PZD 6 Boolean 1306 |In-PZD 6 Wort 1308

4 In-PZD 7 Boolean 1310 |In-PZD 7 Wort 1312 |In-PZD 7/8 Long 1314
In-PZD 8 Boolean 1311 |In-PZD 8 Wort 1313

5 In-PZD 9 Boolean 1315 |In-PZD 9 Wort 1317 |In-PZD 9/10 Long 1319
In-PZD 10 Boolean 1316 |In-PZD 10 Wort 1318

6 In-PZD 11 Boolean 1320 |In-PZD 11 Wort 1322 |In-PZD 11/12 Long 1324
In-PZD 12 Boolean 1321 |In-PZD 12 Wort 1323

7 In-PZD 13 Boolean 1325 |In-PZD 13 Wort 1327 |In-PZD 13/14 Long 1329
In-PZD 14 Boolean 1326 |In-PZD 14 Wort 1328

8 In-PZD 15 Boolean 1330 |In-PZD 15 Wort 1332 |In-PZD 15/16 Long 1334
In-PZD 16 Boolean 1331 |In-PZD 16 Wort 1333

9 In-PZD 17 Boolean 1335 |In-PZD 17 Wort 1337 |In-PZD 17/18 Long 1339
In-PZD 18 Boolean 1336 |In-PZD 18 Wort 1338

Die Werkseinstellung der Eingangsparameter ist ,,FALSE" oder Null, auBer fir die Pa-
rameter 1302, 1303,1307 und 1308.

Die Werkseinstellung der Eingangsparameter 1302, 1303,1307 und 1308 ist kompati-
bel zum Modul CM-PDP mit:

In-PZD 3 Word 1302
In-PZD 4 Word 1303
In-PZD 5 Word 1307
In-PZD 6 Word 1308

Hinweis:

= 770 PDP Effektivstrom
= 771 PDP Wirkstrom

= 772 Warnstatus

= 773 Fehlerstatus

Wenn ein Objekt auf eine bestimmte Quellennummer eingestellt wird,
muss sichergestellt sein, dass die entsprechenden Objekte an gleicher
Stelle die voreingestellten Werte haben. Diese Methode ist die gleiche,
die auch bei Objekten fiir die Systembus-Ubertragung (transmit ob-
jects) genutzt wird.

Boolean-Eingange reprasentieren Boolean-Objekte.

Wort-Eingange reprasentieren Strom- oder Drehmoment-Objekte.
Long-Eingange reprasentieren Frequenz- oder Positions-Objekte.
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Hinweis:

Der angezeigte PDP Wirkstrom ist abhdngig von der Steuerungsart. In

feldorientierten Regelungen wird der drehmomentbildende Strom ange-
zeigt. In Anwendungen mit U/f-Kennliniensteuerung wird der Wirkstrom
angezeigt, welcher auch fiir das Drehmoment gemessen wird.

Der PDP Effektivstrom ist immer positiv. Der drehmomentbildende Strom

und der Wirkstrom haben ein Vorzeichen.

Positives Vorzeichen des Stroms entspricht motorischem Betrieb.
Negatives Vorzeichen des Stroms entspricht generatorischem Betrieb.

Stromnormierung

Sollwert

Binar

Dezimal

Hexadezimal

+ 100%

+ 214

16384

0x4000

Méglicher Bereich = £200% = +32768 bis -32768 = 0x8000 bis 0x7FFF

Fir die interne Normierung wird der datensatzumschaltbare Parameter Bemessungs-
strom 371 als Referenzwert genutzt.

Nr.

Beschreibung

Min.

Max.

Werkseinst.

371

Bemessungsstrom

0,01 " Trun 10 - Trun

IFUN
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13.4 Frequenz-Umwandlung PDP-Wort < - interne Darstel-
lung des Frequenzumrichters
< - interne Darstellung des Frequenzumrichters

Die Funktion convert PDF/intern ist verfligbar, wenn der Frequenzumrichter mit ei-
nem Profibus-Kommunikationsmodul CM-PDPV1 oder einem Erweiterungsmodul mit
Systembusschnittstelle ausgestattet ist. Frequenzwerte mit Profibus-Darstellung wer-
den in Frequenzwerte mit gerateinterner Darstellung umgewandelt und umgekehrt.
Siehe Kapitel 13.4.5 ,PZD2, Sollwert/Istwert".

Frequenz-Umwandlung Profibus-Darstellung/Interne Darstellung

In-F-PDP-wordl o w | 774 - Out-F-PDPconv-long1l
1370 > X =

A
In-F-PDP-word? Re"a 775 - Ouf-F-PDPconv-IongZ
1371 ! » X &>

Convert-Reference
1374

xxx,xx Hz
In-F-intern-long1 i 1 776 - Out-F-PDPconv-word1
1372 : > / >
In-F-intern-long?2 E 7 777 - Out-F-PDPconv-word2
1373 : > / a >
: L

Die Normierung fir In-F-PDP-word1/2 und Out-F-PDPconv-word1/2 ist:

Sollwert Binar Dezimal Hexadezimal
+ 100% + 2% 16384 0x4000
- 100% -1 49152 0xC000

Mdéglicher Bereich = £200% = +32768 bis -32768 = 0x7FFF bis 0x8000

Die Funktion nutzt seinen eigenen Sollwert Convert-Reference 1374 fir die Daten-
wandlung. Der Vorteil dieser Funktion ist, dass anstatt des Datentyps ,Long" der Da-
tentyp ,Wort" fir Frequenzwerte genutzt wird.

Hinweis: Die Anwendung dieser Funktion und von In-PZD/Out-PZD-Objekten ist im
Beispielprojekt dargestellt und dokumentiert in:

CM_PDPV1_conf.pdf Gruppe mit einem Frequenzumrichter mit CM-
PDPV1 und drei weiteren Frequenzumrichtern , die
Uber Systembus verbunden sind.

CM_PDPV1_S7.pdf  Funktionsbeschreibung

— CC_0B2C.zip Gesamtes STEP7-Projekt mit Beispielen fiir die
Nutzung von In/Out-PZD und den Parameterzugriff
Uber PKW-Objekt und V1-Kanal.

S7-SoftwareOB1.pdf Programmcode von OB1 des STEP7-Projekts.
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13.4.1 PZD1, Steuerwort/Zustandswort

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

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

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
412 | Local/Remote 0 44 44

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

0- Steuerung uber Der Befehl Start und Stopp, sowie die Vorgabe der
Kontakte Drehrichtung erfolgt (ber Digitalsignale.
Steueruna iiber Der Befehl Start und Stopp, sowie die Vorgabe der
1- 9 Drehrichtung erfolgt tber die DRIVECOM Statemachine
Statemachine A .
der Kommunikationsschnittstelle.
Steueruna iiber Der Befehl Start und Stopp, sowie die Vorgabe der
2- 9 Drehrichtung erfolgt (iber Logiksignale durch das Kom-
Remote-Kontakte o
munikationsprotokoll.

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 liber das Statuswort mdglich. Diese sind in
den Beschreibungen der drei mdglichen 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 Uber das
Zustandswort (Bit Remote) sichtbar

Die Datensatzumschaltung kann lokal am Frequenzumrichter lber Kontakteingdnge
erfolgen oder liber den Bus. Fiir die Datensatzumschaltung lber den Bus wird der
Parameter Datensatzanwah! 414 genutzt.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.

414 | Datensatzanwahl 0 4 0

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

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

36

CM-PDPV1

08/08



@ Bonfiglioli

Vectron

13.4.2 Steuerung iiber Kontakte

In der Betriebsart Steuerung liber Kontakte (Local/Remote 412 = 0) wird der Fre-
guenzumrichter Uber die Kontakteingdnge S2IND bis S6IND angesteuert. Die Bedeu-
tung dieser Eingdnge ist der Bedienungsanleitung zu entnehmen. Das Steuerwort in
PzD1 ist fur diese Betriebsart nicht relevant.

Statemachine: Die Zahlenangaben bei den Zustanden geben die Riickmeldung tber
das Zustandswort (Bit 0 bis Bit 6) in PZD1 an.

Power-On
Initialisierung

Storquittierung ..
Eingeschaltet | @ Stérung
0x23 0x08
Freigabe Freigabe
Ein Aus
Bet_rieb aus beliebigem
freigegeben Zustand
0x27

1514 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit
N S S N O B

1514 13121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit
Einschaltbereit

on

-

Eingeschaltet

N}

Betrieb-Freigegeben

w

Stérung

EN

Spannung-Gesperrt

w

Schnellhalt

o

Einschaltsperre

~

Warnung

©

Remote

=
o

Sollwert erreicht

Grenzwert erreicht

12 - 14

Warnung 2
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Das Zustandswort zeigt den Betriebszustand.

Zustand HEX (*)| Bit6 | Bit5 | Bit3 | Bit2 | Bit1 | BitO0
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 Stérung fiihrt zum Umschalten auf den Zustand Stérung.
Eine Stérungsquittierung 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 eine gerateinterne Warn-
meldung anzeigen. Die Auswertung, welche Warnung anliegt, erfolgt durch das Ausle-
sen 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 Sollwert
erreicht wurde. Im Sonderfall Netzausfallstiitzung wird das Bit auch gesetzt, wenn die
Netzausfallstiitzung die Frequenz 0 Hz erreicht hat (siehe Betriebsanleitung). Fiir
JSollwert erreicht" gilt eine Hysterese (Toleranzbereich), die tiber den Parameter max.
Regelabweichung 549 eingestellt werden kann (siehe Betriebsanleitung).

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 filhren 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 Stoérungsabschaltung des Frequenzumrichters fiihrt. Dieses Bit wird gesetzt,
wenn eine Warnung fiir Motortemperatur, Kihlkdrper-/Innenraum-Temperatur, Ixt-
Uberwachung oder Netzphasenausfall anliegt.

13.4.3 Steuerung iiber Statemachine

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

Nach Netz-Ein (Reset) befindet sich der Frequenzumrichter im Zustand ,Einschaltsper-
re" (0x40). Mit den Ubergangen 4 und 5 wird danach zwischen ,Betrieb freigegeben"
(0x27, Endstufen freigegeben, Antrieb arbeitet) und ,Eingeschaltet® (0x23, Endstufen
gesperrt) gewechselt.
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Die Freigabe (Ubergang 4) ist nur méglich, wenn die Hardwarefreigabe iiber die Kon-
takteingdnge STOA UND STOB UND (S2IND ODER S3IND) anliegt. (S2IND = Start-
rechts, S3IND = Start-links). Diese kdnnen fest verdrahtet bzw. lber die Konfiguration
der Digitaleingange fest auf Ein/Aus verkniipft sein. Wenn einer der Kontakteingange
STOA oder STOB (oder beide) ausgeschaltet wird, werden die Endstufen gesperrt. Der
Antrieb 14uft dann frei aus. Es erfolgt dabei ein Ubergang nach ,Eingeschaltet" (0x23,
Endstufen gesperrt). Zur Funktion der Eingange STOA und STOB siehe Anwendungs-
handbuch ,Sicherheitsfunktion®.

Der Ubergang 5 ist in seinem Verhalten {iber den Parameter Ubergang 5 392 ein-
stellbar. Hier kann freier Auslauf, Stillsetzen Uber Rampe (reversierbar) oder Gleich-
strombremsung (siehe Kapitel "13.4.3.2 ,Verhalten bei Ubergang 5%) genutzt wer-
den.

Statemachine:

0 13

Stérungsreaktion
l aktiv
Nicht Einschaltbereit 14
Initialisierun 4
( 9) Stérung
1 15 0x08
9 v 0x80 |
0x00 Einschaltsperre [<
"|  ox40 »
2 7
8 + 0x06 0x00
0x06 Einschaltbereit
| ox2t 10 4 12
3 A 6 0x00 OxOF 0x00 oder
3 0x07 0x06 inten
Eingeschaltet
0x23
4 A 5
v OXOF 0x07
— Betrieb freigegeben 11
(Antrieb arbeitet) 0x02 Schnellhalt
0x27 gl

1514 13121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 Bit

Einschalten

0
Lo

-

Spannung-Sperren

[N}

Schnellhalt

w

Betrieb-Freigegeben

~

Reset-Storung

8 - 15|
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Steuerbefehle

Die Geratesteuerbefehle werden durch folgende Bitkombinationen im Steuerwort
ausgelost:

Befehl HEX | Bit7 [ Bit3 [ Bit2 | Bitl | Bit0 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 0x0F X 1 1 1 1 4
Reset Stdrung 0x80 [ 0=1 X X X X 15

Die schattierten Befehle sind die fir die vereinfachte Statemachine relevanten Befeh-
le.

Um die Bedienung des Gerates einfacher zu gestalten, ist in Erweiterung zu der un-
ter DRIVECOM definierten Statemachine eine Vereinfachung implementiert. Es ist ein
zusatzlicher Ubergang von ,Einschaltsperre® nach ,Betrieb freigegeben™ vorhanden.

Hinweis: Eine auftretende Stérung fihrt zum Umschalten auf den Zustand Sté-
rung. Die Storungsquittierung erfolgt auf eine positive Flanke des Bits 7.
Eine Stérungsquittierung kann erst 15 Sekunden nach dem Auftreten der
Stérung erfolgen, da gerateintern eine Sperrzeit aktiv ist.

1514 13121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit

% Einschaltbereit

-

Eingeschaltet

[N}

Betrieb — Freigegeben

w

Stérung

EN

Spannung — Gesperrt

&}

Schnellhalt

o

Einschaltsperre

~

Warnung

©

Remote

-
o

Sollwert erreicht

Grenzwert erreicht

12 - 14

Warnung 2
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Das Zustandswort zeigt den Betriebszustand.

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 0xOF 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 eine gerateinterne Warn-
meldung anzeigen. Die Auswertung, welche Warnung anliegt, erfolgt durch das Aus-
lesen des Warnstatus mit dem Parameter Warnungen 270.

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

Logikverkniipfung der digitalen Steuersignale:
STOA UND STOB UND (S2IND ODER S3IND)

Ist die logische Verkniipfungsgleichung erfiillt kann der Frequenzumrichter Gber das
Steuerwort angesteuert 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 0,00 Hz erreicht hat (siehe Betriebsanlei-
tung). Fur ,Sollwert erreicht" gilt eine Hysterese (Toleranzbereich), die Uber den
Parameter max. Regelabweichung 549 eingestellt werden kann (siehe Betriebsanlei-
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 filhren 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 Stoérungsabschaltung des Frequenzumrichters fiihrt. Dieses Bit wird gesetzt,
wenn eine Warnung fiir Motortemperatur, Kihlkdrper-/Innenraum-Temperatur, Ixt-
Uberwachung oder Netzphasenausfall anliegt.
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13.4.3.1 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 (ber die Notstopprampen (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 wahrend 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.

42

CM-PDPV1

08/08



@ Bonfiglioli

Vectron

13.4.3.2 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 Stopp-Rampe, nach Erreichen
2 - Rampe des Stillstands erfolgt der Wechsel von ,Betrieb freige-
geben" 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 ein-
gestellt werden. Er wird auch in den Auswahlmeniis der Bedieneinheit
KP500 sowie der Bediensoftware VPlus nicht angeboten.

Hinweis: Der Parameter Ubergang 5 392 ist in der Werkseinstellung auf die Be-
triebsart ,,2 — Rampe" eingestellt. Fir Konfigurationen mit Drehmoment-
regelung ist die Werkseinstellung die Betriebsart ,,0 - freier Auslauf". Bei
einem Umschalten der Konfiguration wird gegebenenfalls der Einstell-
wert fiir Ubergang 5 392 geéndert.

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 Brems-
zeit 632.

Ist der Parameter Ubergang 5 392 = ,2 — Rampe" eingestellt, kann wahrend des
Herunterfahrens des Antriebs das Steuerwort wieder auf OxOF 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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13.4.4 Steuerung iiber Remotekontakte

In der Betriebsart Local/Remote 412 = ,2 - Steuerung liber Remotekontakte™ wird
der Frequenzumrichter liber das Steuerwort in PZD1 gesteuert, wobei die Bits 0 bis 9
den Kontakteingangen S1IND bis S6IND, dem Multifunktionseingang MFI1D und den
Eingangen EM-S1IND bis EM-S3IND eines Erweiterungsmoduls entsprechen.

Der Frequenzumrichter verhalt sich bei der Benutzung der Remotekontakte identisch
zu der Ansteuerung Uber die Hardware-Kontakteingange. Die Bedeutung dieser Ein-
gange ist der Bedienungsanleitung zu entnehmen.

Hinweis: Die Freigabe ist nur mdglich, wenn die Hardwarefreigabe lber die Kon-
takteingdnge STOA und STOB anliegt.

Statemachine:

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

Power-On
Initialisierung

Stérquittierung ..
Eingeschaltet | Storung
0x23 0x08
Freigabe Freigabe
Ein Aus
A 4
Bet_rieb aus beliebigem
freigegeben Zustand
0x27

Hinweis: Die Uber das Steuerwort gesetzten Eingange kénnen tber 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 Giber Remotekontakte™ gesetzt ist.
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1514 13121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit
L Freigabe Frequenzumrich-
ter

S2IND

o

-

~

S3IND

w

S4IND

EN

S5IND

w

S6IND

o

MFI1D

~

EM-S1IND

©

EM-S2IND

©

EM-S3IND

12 - 15

151413121110 9 8 7 6 5 4.3 2 1 0 Bit

Einschaltbereit

o

-

Eingeschaltet

N

Betrieb — Freigegeben

w

Stérung

EN

Spannung — Gesperrt

o}

Schnellhalt

o

Einschaltsperre

~

Warnung

©

Remote

Sollwert erreicht

Grenzwert erreicht

12 - 14

Warnung 2
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Zustand HEX (*) | Bit6 | Bit5 | Bit3 | Bit2 | Bitl | 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 Beriicksichtigung der Bits 7 bis Bit 15

Hinweis: Eine auftretende Storung fiihrt zum Umschalten auf den Zustand Stérung.
Die Stérungsquittierung 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 eine gerdteinterne Warn-
meldung anzeigen. Die Auswertung, welche Warnung anliegt, erfolgt durch das Ausle-
sen des Warnstatus mit dem Parameter Warnungen 270.

Das Remotebit ,Bit-Nr. 9™ wird gesetzt, wenn die Betriebsart ,Steuerung liber Re-
motekontakte™ eingestellt ist (Local/Remote 412 = 2) und die Hardwarefreigabe
anliegt. Nur dann kann der Frequenzumrichter Gber das Steuerwort angesteuert wer-
den.

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 Betriebsanleitung).
Fir ,Sollwert erreicht* gilt eine Hysterese (Toleranzbereich), die iber den Parameter
max. Regelabweichung 549 eingestellt werden kann (siehe Betriebsanleitung).

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, Kiihlkérper-/Innenraum-Temperatur, Ixt-
Uberwachung oder Netzphasenausfall anliegt.

Hinweis: Bei der Verwendung von Remote-Kontakten werden die Signalquellen*
virtuell vom Steuerwort 410 (ibernommen. Signale an den Hardware-
Klemmen werden Uber die Standard-Betriebsarten (z. B. 71 fir S2IND)
nicht ausgewertet.

Um Signale an den Hardware-Klemmen auswerten zu kdnnen, stehen
spezielle Betriebsarten zur Verfligung, die mit dem Zusatz ,(Hardware)"
gekennzeichnet sind und von 526 bis 546 nummeriert zur Verfiigung ste-
hen.

Ausnahme: Die Freigabe muss immer Uber die Hardware-Eingange STOA
(Klemme X210A.3) und STOB (Klemme X210B.2) und das Bit 0 ,Freigabe
Frequenzumrichter" des Steuerwortes erfolgen.

Eine Reglerfreigabe allein per Software ist nicht méglich.

* Signalquellen sind:
S1IND ... S6IND,
MFI1D,

EM-S1IND ... EM-S3IND
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13.4.5 PZD2, Sollwert/Istwert

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

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 zulassige Stellbereich = £200% = +32768 bis -32768 = 0x8000 bis Ox7FFF

Beispiel: Der Parameter Profibus Referenz 390 ist auf den Referenzwert 60,00 Hz
eingestellt. Die gewlinschte Sollfrequenz betrégt 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.
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Der Sollwert fiir den Frequenzumrichter aus PZD2 wird (iber den Liniensollwert ein-
gebracht. Dieser Sollwert wird im Eingang der Rampenfunktion mit dem internen Soll-
wert aus dem Frequenzsollwertkanal kombiniert. Zum Frequenzsollwertkanal siehe
Betriebsanleitung.

Rampensollwert

Betriebsart 434
I
I _Hinweis beachten !
0 -4
Liniensollwert g*c | A7
T =N Frequenz-
! Rampe
interner 0 77Tt 5
Frequenzsollwert _ \max/
» O >(+) > —>
1 T\

Der interne Sollwert aus dem Frequenzsollwertkanal und der Liniensollwert kénnen
einzeln oder als addierte GroBe 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 Frequenz- | Sollwert aus den Quellen des Prozent- oder Frequenzsoll-
sollwert wertkanals

2 - Liniensollwert Sollwert iber eine Kommunikationsschnittstelle

3 - Interner + Linien- |Summe vom internen Frequenzsollwert und Liniensollwert
sollwert

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
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13.5 Istwertanzeige Profibus-Daten

Zu Analysezwecken werden die Uber den Profibus (ibertragenen Daten (ber die Ist-
wertparameter 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 (ibertragenen Daten in aufbereite-
ter und verstandlicher 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 ak-
tuellen Zustand, sondern der letzten Ubertragung.

Hinweis: Der Einsatz der Bediensoftware VPlus bei gleichzeitiger Nutzung des Profi-
bus-DP Kommunikationsmoduls CM-PDPV1 ist nur mit dem optionalen
Schnittstellenadapter KP232 auf dem Steckplatz der Bedieneinheit KP500
maoglich.

Beim Parameterzugriff wird nur die Nutzung der PKW-Objekte angezeigt.
Bei der Nutzung des V1-Kanals flir den Parameterzugriff wird keine Infor-
mation angezeigt.
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Im folgenden Diagramm ist die Darstellung fiir ein Objekt des Typs PPO2 abgebildet.
Das Objekt PPO2 enthalt den Kommunikationskanal PKW fir den Parameterzugriff und

6 PZD-Objekte mit der Werkseinstellung fiir die In-PZD-Objekte.

Parameter DP-Master OUT 281
= C: a nnnn I: iiii 00 V: WWWWWW CCCC Irrr XXXX XXXX XXXX XXXX

C:a a = Auftragskennung hexadezimal

C: nnnn |[nnnn |= Parameternummer |dezimal

I: iiii iiii = Index hexadezimal

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

ccec PzD1 |= Steuerwort hexadezimal

reer PZD2 |= Sollwert hexadezimal, bezogen auf
0x4000 = 100% des Sollwertes

XXXX PZD3 |Benutzerdefiniert hexadezimal

XXXX PzZD4 |Benutzerdefiniert hexadezimal

XXXX PZD5 |Benutzerdefiniert hexadezimal

XXXX PZD6 |Benutzerdefiniert hexadezimal

Parameter DP-Master IN 284
= C: a nnnn I: iiii 00 V: WWWWWW CCCC SSSS XXXX XXXX XXXX XXXX

C:a a = Antwortkennung | hexadezimal

C: nnnn nnnn | = Parameternummer |dezimal

I: iiii iiii = Index hexadezimal

Vi ww..w Ww..W [ = Parameterwert dezimal (mit Vorzeichen)

ccec PZD1 |= Zustandswort hexadezimal

SSSS PZD2 |= Istwert hexadezimal, bezogen auf
0x4000 = 100% des Sollwertes

XXXX PZD3 |= Strombetrag hexadezimal, bezogen auf 0x4000 =
100% des Motornennstromes

XXXX PZD4 |= Wirkstrom hexadezimal, bezogen auf 0x4000 =
100% des Motornennstromes

XXXX PZD5 |= Warnung hexadezimal (bitkodiert)

XXXX PZD6 |= Stbrung hexadezimal
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Beispiel:

Parameter DP-Master OUT 281
= C: 6 480 I: 0300 V: -005500 000F 2000 0000 0000 0000 0000

C:6 Auftragskennung = 6 (Parameterwert Array lesen)

C: 480 Parameternummer = 480 (Festfrequenz 1)

I: 0300 Datensatz = 3

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

2000 Sollwert = 0x2000 = 50% des Sollwertes

0000 nicht benutzt

0000 nicht benutzt

0000 nicht benutzt

0000 nicht benutzt

Parameter DP-Master IN 284
= C: 5480 I: 03 00 V: -005500 06A7 2000 1147 0CCC 0800 0000

C:5 Antwortkennung = 5 (Parameterwert Long Array (ibertragen)
C: 480 Parameternummer = 480 (Festfrequenz 1)

I: 03 00 Datensatz = 3

V: -005500 Parameterwert = -5500 = -55,00 Hz (OxFFFEA84 hexadezimal)
06A7 Zustand = 0x27 ,,Betrieb freigegeben™ (Bit 0 ... 6),

Warnung 2 liegt an (Bit 15 = 1, drohende Stérungsabschaltung),
Sollwert erreicht (Bit 10 = 1),

Remotebetrieb (Bit 9 = 1),

Warnung liegt an (Bit 7 = 1)

2000 Istwert = 0x2000 = 50% des Sollwertes

1147 Strombetrag = 0x1147 = 27% des Motornennstromes
0CCC Wirkstrom = 0x0CCC = 20% des Motornennstromes
0800 Warnung, Warnung Motortemperatur liegt an

0000 Storung, keine Stoérung liegt an
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14 Parameterliste

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

ren Ubersicht sind die Parameter mit Piktogrammen gekennzeichnet:

Der Parameter ist in den vier Datensatzen verfiigbar

Der Parameterwert wird von der SETUP-Routine eingestellt

& Dieser Parameter ist im Betrieb des Frequenzumrichters nicht schreibbar

14.1 Istwerte

Nr. Beschreibung Einheit | Anzeigebereich | Kapitel
228 [Sollfrequenz intern Hz -1000,00 ... 1000,00| 13.4.5
249 | aktiver Datensatz - 1...4 13.4.1
250 | Digitaleingange - 0..255 13.4.4
270 | Warnungen - 0 ... OXFFFF 15.1
281 | DP-Master OUT - String 13.5
282 | Sollfrequenz Bus Hz -1000,00 ... 1000,00| 13.4.5
283 | Sollfrequenz Rampe Hz -1000,00 ... 1000,00| 13.4.5
284 | DP-Master IN - String 13.5
365 | Status Control - 0..7 8
366 | Status Feldbusmodul - 1..15 8
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-PDPV1 ist nur mit dem optionalen Schnittstellenadapter KP232 auf
dem Steckplatz der Bedieneinheit KP500 méglich.

Der Parameter Warnungen 270 ist nur Uber den Kommunikationskanal
der Objekte PPO1 und PPO2 zuganglich. Er ist nicht Gber die Bediensoft-
ware VPlus oder die Bedieneinheit KP500 ansprechbar.
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14.2 Parameter

Nr. Beschreibung Einheit | Einstellbereich | Kapitel
329 | DP-V1 Mode - 1..2 13.2

| 375 | Bemessungsfrequenz | Hz | 10,00...1000,00 | 13.4.5 |

390 | Profibus Referenz Hz 0,00 ... 999,99 13.4.5
391 | Profibus Node-ID - -1...126 6

| 392 | Ubergang 5 | - ] 0..2 | 13.4.3.2 |

| 393 | Profibus Error Reaction I 0..3 | 9 |

| 412 [ Local/Remote | - | 0..44 | 13.4.1 |

| 414 |Datensatzanwah| | - | 0..4 | 13.4.1 |
424 | Nothalt Rechtslauf Hz/s 0,01 ... 9999,99 13.4.3.1
425 | Nothalt Linkslauf Hz/s 0,01 ... 9999,99 13.4.3.1

| 434 | Rampensollwert [ - ] 1..3 | 13.4.5 |

| 549 | max. Regelabweichung | % | 0,01..2000 | 13.4.2 |
637 | Abschaltschwelle Stoppfkt. % 0,0...100,0 13.4.3.1
638 | Haltezeit Stoppfunktion S 0,0...200,0 13.4.3.1
1300 In-PZD 3 Boolean - 13.3.3

alle In-PZD Parameter

1339 In-PZD 17/18 Long -

Hinweis: Der Parameter Datensatzanwahl 414 ist nur ber den Kommunikations-
kanal der Objekte PPO1 und PPO2 zugénglich. Er ist nicht Gber die Be-
diensoftware VPlus oder die Bedieneinheit KP500 ansprechbar.
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15 Anhang
15.1 Warnmeldungen

Die verschiedenen Steuer- und Regelverfahren und die Hardware des Frequenzum-
richters beinhalten Funktionen, die kontinuierlich die Anwendung Gberwachen. Ergan-
zend zu den in der Betriebsanleitung dokumentierten Meldungen werden weitere
Warnmeldungen durch das Profibus-DP Kommunikationsmodul CM-PDPV1 aktiviert.
Die Warnmeldungen erfolgen bitkodiert gemaB folgendem Schema (iber den Parame-
ter Warnungen 270.

Bit-Nr. | Warnkode Beschreibung
0 0x0001 Warnung Ixt
1 0x0002 Warnung Kurzzeit - Ixt
2 0x0004 Warnung Langzeit - Ixt
3 0x0008 Warnung Kihlkérpertemperatur 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 Betriebsanleitung
detailliert beschrieben.

15.2 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 | 62 |Profibus OFF (Kommunikationsverbindung zum DP-Master ausgefallen)*

F26 | 02 |Kommunikationsiiberwachung (watchdog)
CM-PDPV1/Frequenzumrichter-Steuerbaustein

* Diese Meldung wird nur angezeigt, wenn Profibus Error Reaction 393 auf ,1 —
Error" eingestellt ist.

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 Ihnen gerne telefonisch zur Verfiigung.
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15.3 GSD File—BV__0B2C.GSD

; Profibus Device Database of HMS Industrial Networks.

; Model Anybus-CC PROFIBUS DP-V1

; CM-PDPV1 at Bonfiglioli Vectron GmbH

; Description: Anybus-CC PROFIBUS DP-V1 slave

; Language: English

; Author: HMS Industrial Networks / Bonfiglioli Vectron GmbH
: WWW: www.anybus.com / www.vectron.net

; Revision log:

;09.08.2007 Bonfiglioli Vectron GmbH

; Model_name changed to ACTIVE-DPV1

; Ident Number changed to 0x0B2C (PNO)

; Slave family changed to 1 "Drive"

; 1/O related keywords changed to Bonfiglioli settings

; Unit Diag Area=32-39 changed to Bonfiglioli settings

; C1/2_Max_Data Len ,C1/2_Response_Timeout changed to Bonfiglioli settings
; Definition of modules changed to Bomfiglioli settings

#Profibus_DP
GSD_Revision =5

; Device identification

Vendor Name = "HMS Industrial Networks"
Model_Name ="ACTIVE-DPV1"

Revision ="2.05"

Ident Number =0x0B2C

Protocol Ident =0 ; DP protocol
Station_Type =0 ; Slave device
FMS_supp =0 ; FMS not supported
Slave Family =1 ; Drive

Hardware Release = ="Version 2.03"

Software Release ="Version 2.03"

; Supported hardware features

Redundancy =0 ; not supported
Repeater Ctrl_Sig = ; TTL
24V _Pins =0 ; not connected

Implementation_Type = "NP30"

; Supported DP features

Freeze Mode supp =1 ; supported
Sync_Mode supp =1 ; supported
Auto_Baud_supp =1 ; supported
Set_Slave Add supp =1 ; supported
Fail Safe =1 ; supported
; Supported baudrates

9.6 _supp =1

19.2_supp =1

45.45 supp =1

93.75 supp =1

187.5_supp =1

500_supp =1

1.5M_supp =1

3M_supp =1

6M_supp =1

12M_supp =

; Maximum responder time for supported baudrates
MaxTsdr 9.6 =15

MaxTsdr_19.2 =15

MaxTsdr 45.45 =15

MaxTsdr_93.75 =15

MaxTsdr_187.5 =15

MaxTsdr_500 =15

MaxTsdr_1.5M =25

MaxTsdr_3M =50

MaxTsdr_6M =100

MaxTsdr_12M =200
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; Maximum polling frequency
Min_Slave Intervall =1 ; 100 us

; /O related keywords

Modular_Station =1 ; modular
Max_Module =9

Max_Input_Len =36

Max_Output Len =36

Max_Data_Len =72

Modul_Offset =1

; Parameterization related keywords
Max_User Prm_Data Len =3
Ext User Prm_Data Const(0) = 0xC0,0x00,0x00

; Diagnostic related keywords
Max_Diag Data Le =80

;Status diagnostic messages

Unit_Diag_Area =16-17

Value(0) = "Status not changed"
Value(1) = "Status appears"
Value(2) = "Status disappears"

Unit_Diag Area End

Unit_Diag_Area=24-31

Value(0) = "Minor, recoverable"
Value(16) = "Minor, unrecoverable"
Value(32) ="Major, recoverable"

Unit_Diag Area End

Unit_Diag_Area=32-39

Value(1) ="Ixt"
"Heat Sink Temperature"

Value(2)

Value(3) = "Device Temperature"
Value(4) = "Motor Temperature"
Value(5) ="Overcurrent"

Value(6) = "Power Unit Detection"
Value(7) ="DC-Link Voltage"
Value(8) = "Internal Power Supply"
Value(9) = "Preload Contactor"
Value(10) ="EEPROM Fault"
Value(11) ="CPU Fault"

Value(12) = "Internal Configuration Fault"
Value(16) = "Brake Chopper"
Value(17) = "Frequency Limit"
Value(18) = "Safety Relais"
Value(19) ="Motor Connection"
Value(20) = "Peripheral Fault"
Value(21) ="Table Travel"
Value(32) = "Communication Fault"
Value(33) = "Systembus Emergency"
Value(34) = "Systembus Fault"
Value(38) = "Fieldbus Modul"
Value(48) = "Operator Fault"
Value(255) = "Device Specific"

Unit_Diag_Area End

; DPV1 related keywords
DPVI1_Slave =1
Check Cfg Mode =0

C1_Read Write supp
Cl_Max_Data_Len
C1_Response_Timeout

C2 Read Write supp
C2_Max_Data_Len
C2_Response_Timeout
C2_Max_Count_Channels
Max_Initiate PDU_Length

Ident Maintenance supp

=1
=120
=200 ;2 sec

=1

=120
=200 ;2 sec
=1

=52
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; Definition of modules

Module = "PPO1: 4 Words PKW, 2 Words PZD" 0xF3 , 0x71
1

EndModule

Module = "PPO2: 4 Words PKW, 6 Words PZD" 0xF3 , 0x75
2
EndModule

Module = "PPO3: 2 Words PZD IN/OUT" 0x71
3
EndModule

Module = "PPO4: 6 Words PZD IN/OUT" 0x75
4
EndModule

Module = "PKW 4 Words IN/OUT" 0xF3
5
EndModule

Module = "PZD 2 Words IN/OUT" 0x71
6
EndModule

s
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