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Uber diese Dokumentation

1 Uber diese Dokumentation

Diese Dokumentation enthalt Informationen zur Technologieapplikation "Stellantrieb —
Drehzahl" fir die Produktreihe Servo Drives 9400.

i Hinweis!

Diese Dokumentation erganzt die dem Antriebsregler beiliegende Montagean-
leitung, das Geratehandbuch sowie das Softwarehandbuch zum Antriebsregler.

Die Montageanleitung enthilt Sicherheitshinweise, die beachtet werden
miissen!

Die Informationen in dieser Dokumentation sind giiltig fir:

Technologieapplikation Appl.-ID Erforderliche Runtime-Software-Lizenz
Stellantrieb — Drehzahl 100102101 In jeder Lizenzstufe verfiigbar

Die Verwendung dieser Technologieapplikation ist zulassig mit folgenden Grundgeraten:

Produktreihe Typenbezeichnung ab Hardwarestand ab Softwarestand
Servo Drives 9400 E94AXHExXxxx PD 135
Zielgruppe

Diese Dokumentation richtet sich an qualifiziertes Fachpersonal nach IEC 364.
Dokumenthistorie
Version Beschreibung

1.0 04/2007 TDO5 Erstausgabe
1.1 10/2008 TDO5 Neues Unterkapitel "Parametrierbare Funktionsbausteine"
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Uber diese Dokumentation
Verwendete Konventionen

1.1 Verwendete Konventionen

Diese Dokumentation verwendet folgende Konventionen zur Unterscheidung verschiede-
ner Arten von Information:

Informationsart Auszeichnung Beispiele/Hinweise
Zahlenschreibweise

Dezimaltrennzeichen Punkt Es wird generell der Dezimalpunkt verwendet.
Zum Beispiel: 1234.56

Textauszeichnung

Programmname » « Die Lenze PC-Software »Engineerx...

Fensterbereich kursiv Das Meldungsfenster... / Das Dialogfeld Optionen...

Steuerelement fett Die Schaltflache OK... / Der Befehl Kopieren... / Die
Registerkarte Eigenschaften... / Das Eingabefeld
Name...

Folge von Meniibefehlen Sind zum Ausfiihren einer Funktion mehrere Befehle

nacheinander erforderlich, sind die einzelnen Befeh-
le durch einen Pfeil voneinander getrennt: Wahlen
Sie den Befehl Datei=»Offnen, um...

Tastaturbefehl <fett> Mit <F1> rufen Sie die Online-Hilfe auf.

Ist fiir einen Befehl eine Tastenkombination erfor-
derlich, ist zwischen den Tastenbezeichnern ein "+"
gesetzt: Mit <Shift>+<ESC>...

Programmcode Courier IF varl < var? THEN
Schliisselwort Courier fett a=a+1

END IF
Hyperlink unterstrichen Optisch hervorgehobener Verweis auf ein anderes

Thema. Wird in dieser Online-Dokumentation per
Mausklick aktiviert.

Symbole
Seitenverweis (@s) Optisch hervorgehobener Verweis auf eine andere
Seite. Wird in dieser Online-Dokumentation per
Mausklick aktiviert.
Schrittweise Anleitung Schrittweise Anleitungen sind durch ein Piktogramm

0 gekennzeichnet.
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Uber diese Dokumentation

Definition der verwendeten Hinweise

1.2

Definition der verwendeten Hinweise

Um auf Gefahren und wichtige Informationen hinzuweisen, werden in dieser Dokumenta-
tion folgende Signalworter und Symbole verwendet:

Sicherheitshinweise

Aufbau der Sicherheitshinweise:

A Gefahr!

(kennzeichnet die Art und die Schwere der Gefahr)

Hinweistext

(beschreibt die Gefahr und gibt Hinweise, wie sie vermieden werden kann)

Piktogramm  Signalwort

2 Gefahr!
2 Gefahr!
Stop!

Anwendungshinweise

Piktogramm  Signalwort

Hinweis!

. Tipp!

Bedeutung

Gefahr von Personenschidden durch geféhrliche elektrische Spannung
Hinweis auf eine unmittelbar drohende Gefahr, die den Tod oder schwere Ver-
letzungen zur Folge haben kann, wenn nicht die entsprechenden MaRnahmen
getroffen werden.

Gefahr von Personenschidden durch eine allgemeine Gefahrenquelle

Hinweis auf eine unmittelbar drohende Gefahr, die den Tod oder schwere Ver-
letzungen zur Folge haben kann, wenn nicht die entsprechenden MaRnahmen
getroffen werden.

Gefahr von Sachschiaden
Hinweis auf eine mogliche Gefahr, die Sachschaden zur Folge haben kann, wenn
nicht die entsprechenden MaRnahmen getroffen werden.

Bedeutung
Wichtiger Hinweis fiir die stérungsfreie Funktion

Nitzlicher Tipp fiir die einfache Handhabung

Verweis auf andere Dokumentation
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Kurzbeschreibung

2 Kurzbeschreibung

Mit der Technologieapplikation "Stellantrieb — Drehzahl" erzeugt der Antrieb eine vorgeb-
bare Drehzahl. Fiir die Einhaltung des Drehzahlsollwertes sorgt ein Drehzahlregler, der das
Motormoment der jeweiligen Lastsituation anpasst.

» Der Sollwert fiir die Drehzahl des Antriebs kann in beiden Richtungen vorgegeben wer-
den, entsprechend bewegt sich der angetriebene Maschinenteil vorwarts oder ruick-
warts. Alternativ zur Invertierung des Sollwertes kann die Umschaltung der
Bewegungsrichtung tiber den Digitaleingang DI3 erfolgen.

» Nach Freigabe des drehzahlgeregelten Betriebes tiber den Digitaleingang DI2 wird das
Beschleunigen/Abbremsen des Antriebs bis zum Sollwert —ausgehend von der aktuel-
len Soll-/Istdrehzahl — Giber einen Rampengenerator gesteuert.

» Das Maximalmoment des Antriebs kann bei Bedarf ebenfalls gesteuert werden.

Antriebsgrundfunktionen
» Uber den Digitaleingang DI1 kann ein Schnellhalt ausgeldst werden.

» Furden Einrichtbetrieb steht eine Handsteuerung zur Verfligung. Die Freigabe erfolgt
uber den Digitaleingang DI6. Die Digitaleingange DI7 und DI8 aktivieren parametrier-
bare Sollwerte fuir beide Drehrichtungen.

» Die Grundfunktion "Begrenzer" ermdglicht die Uberwachung des Fahrbereichs tiber
Endschalter.

» Beivorhandener Bremse libernimmt die Bremsensteuerung das Offnen und SchlieRen
der Bremse.

Anwendungsbereiche

» Allgemeiner Servoantrieb zur Drehzahlsteuerung fur:
— Forderantriebe (im Verbund)
— Extruder
— Prifstande
— Ruttler
— Fahrantriebe
— Pressen
— Bearbeitungsmaschinen
— Dosierer

» Stellantrieb fiir libergeordnete Steuerungen
— Positionierantrieb mit externer Lageregelung
— Mehrachssysteme mit externer Bahnsteuerung

Erforderliche Lizenz/Auslieferung
» In jeder Lizenzstufe verfugbar.

» Die Technologieapplikation befindet sich im Speichermodul auf dem Programmplatz 2
und ist im »Engineer«-Applikationskatalog auswahlbar.
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Kurzinbetriebnahme
Anwendungsbeispiel

3 Kurzinbetriebnahme

3.1 Anwendungsbeispiel
Als Anwendungsbeispiel fir die Kurzinbetriebnahme dient ein Férderantrieb:

» Npotor = 1680 min't

3 xAC 400 V

(3-1]

Komponente
Antriebsregler
Motor

Bremse
Getriebe

Prinzipdarstellung

Technische Daten

> i;=12.612
» d; =200 mm

» Vax = 100 m/min

9400 SingleDrive HighLine mit Bremsenmodul

MDFKA-090-22, 60

Typ:

Schaltung:
Leistungsfaktor:
Nennstrom:
Nennfrequenz:
Nennleistung:
Nenndrehzahl:

Nennspannung:

24V DC
GKS06

Getriebefaktor:

Asynchron-Servomotor
Y

0.8

85A

60 Hz

3.8kw

1680 min™

390V

12.612

Lenze
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Kurzinbetriebnahme
Anschlussplan

3.2 Anschlussplan
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Kurzinbetriebnahme
Anschlussplan

10

Bezeichnung
E94ASXExxxx
E94AZPxxxxx
K1

F1..F4

Z1

A

Komponente

Servo-Achsmodul 9400 Single Drive

Montagesockel

Netzschiitz

Sicherungen

Netzfilter/Funkentstorfilter (optional)

HF-Schirmabschluss durch groRflachige Anbindung an Funktionserde
Systemleitung Resolverriickfiihrung

Resolver

Bremswiderstand

Motorhaltebremse (an optionaler Motorbremsen-Ansteuerung)
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Kurzinbetriebnahme
Schritt 1: Projekt erstellen

3.3 Schritt 1: Projekt erstellen

1. »Engineer« starten.

2. Im Start-Assistent die Option "Neues Projekt (leer)" auswahlen und im Folgeschritt eine
Bezeichnung fiir das Projekt eingeben.

3. % Achse fiir den Férderantrieb einfligen.
— Der Achse die entsprechenden Komponenten (Antriebsregler, Motor, Erweiterungs-
module) hinzufiigen.
— Firden Antriebsregler die Applikation "Stellantrieb — Drehzahl" auswahlen.
— Beispielhafte Projektsicht im »Engineer«:
- -g§] Frirderantrieb

Ry Achse

- 9400 Highline
ﬁ bk 220 [Lizenz: M otionCaontrol Highlewvel]
B Stellantrieb - Drehzahl

L
%@ MDFKA-090-22, 6D
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Kurzinbetriebnahme
Schritt 2: Applikation parametrieren

3.4 Schritt 2: Applikation parametrieren
Die Parametrierung der Applikation nehmen Sie im »Engineer« Uber die Registerkarte
Applikationsparameter vor, die standardmaRig angezeigt wird, wenn Sie in der
Projektsicht den Antriebsregler auswahlen:
Applikationsparameter l
¢ 9 = Ubersicht
(1 )400sarsv =285 v J—| Stellantrieb - Drehzahl
Grundfunktionen ’i?, Sollwertverstarkung
Bremsensteusrung ')I . 00,00 ZIX
-)| . > Festsollwert‘l aklivieren.. Festaollwert 1
remzensteusung aus v Wj o
QO Schnellhalt -)I O MNomakhalt -)I g
I @ - :I Basiz-Ablaufzeit :I
laufzeit Schnellhalt blaufzeit Marmalhalt 1.000 — W —
(§|D,DDD ZI 3 e [1.000 ZI ¥ = i B asizYerschliffzeit
© Harctarven ')I — ')I st 12 |I|neare Rampen j @D,wﬂ 3
Alle Grundfunktionen -)I © RN RED -)l
Direhzahlfolger anforder..
T-"'D o o Direhzahlfolger ')I
Anbaurichtung | C || Rechts drehender M -
Bezugsdrehzahl 1680 ilmin-‘l <|\A>CG> O Motorschrittstelle ')l
Bezugsdrehmon.. 0.000 Nm Mazchinen-Feferenzgeschwindigkeit
@ 0,0000 s
Gistriebefakt Zzhl, Motor . :|22 Y Vorschubkonstante Eirheit
Getriebefakt.-Menn. Maotor . :I 1 22 T |3gg 0000 @| v
1. Netzspannung (C00173) einstellen.
2. Bei vorhandener Bremse: Automatische Steuerung der Bremse Uber das Bremsenmo-
dul aktivieren (C02580 = "Autom. mit Bremsenmodul").
3. Ablaufzeit fiir Schnellhalt (C00105) einstellen, z. B."0.1 s".
— Der Antrieb wird unabhangig von der Sollwertvorgabe mit der Ablaufzeit Schnellhalt
in den Stillstand gefiihrt, wenn der Digitaleingang DI1 auf LOW-Pegel gesetzt wird.
4. Ablaufzeit fiir Normalhalt (C02610) einstellen, z. B. "0.5 s".
— Der Antrieb wird mit der Ablaufzeit Normalhalt in den Stillstand geflihrt, wenn die
Freigabe des Drehzahlfolgers durch Zurlicksetzen des Digitaleingangs DI2 auf LOW-
Pegel zurickgenommen wird.
12 lenze
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Kurzinbetriebnahme
Schritt 2: Applikation parametrieren

o

Hinweis!

10.
11.
12.

13.

Die folgenden Einstellungen der Getriebelibersetzung und der Vorschubkon-
stante sind erforderlich fiir die Handfahrfunktion.

« Die Parametrierung der Handfahrfunktion erfolgt in Maschinengrof3en.

» Mit der vorgegebenen Getriebelibersetzung und der Vorschubkonstante
wird aullerdem "online" die maschinenseitige Bezugsgeschwindigkeit be-
rechnet.

. Getriebelibersetzung in Form eines Quotienten (Zahler und Nenner) einstellen:

i; =12.612=12612/1000

— Z3hler (C02520) = 12612
— Nenner (C02521) = 1000

. Vorschubkonstante (C02524) einstellen.

— Die Vorschubkonstante entspricht der maschinenseitigen Bewegung bei einer Um-
drehung der Getriebeabtriebswelle.

— Fur den Férderantrieb: Vk =d, * ©=628.32 mm

. Als Einheit (C02525) die Auswahl "mm" einstellen.

— Uber diesen Parameter erfolgt die Festlegung, in welcher realen Einheit der Maschi-
ne die Vorgabe physikalischer GroRen (z. B. Geschwindigkeiten, Beschleunigungen
und Verzogerungen) erfolgen soll.

. Ggf. Sollwertverstarkung (C03002) fiir den Analogeingang 1 anpassen.

— Die Sollwertvorgabe erfolgt liber den Analogeingang 1 mit folgender Normierung:
10 V =100 % interner Sollwert = Bezugsdrehzahl Motor (C00011)

— Steht zur Sollwertvorgabe weniger Spannung zur Verfligung, so ist die Sollwertver-
starkung wie folgt einzustellen: C03002 = 100 % * 10 V / max. Eingangsspannung

. Festsollwert 1 (C03500/1) einstellen.

— Der Festsollwert |asst sich alternativ zum Analogsollwert durch Setzen des
Digitaleingangs DI4 auf HIGH-Pegel aktivieren.

Hochlaufzeit (C03502) fiir das Beschleunigen des Antriebs einstellen, z. B. "0.5 s".
Ablaufzeit (C03503) fiir das Abbremsen des Antriebs einstellen, z. B. "0.5 s".

Fur ein ruckarmes Beschleunigen:
Profilmodus des Rampengenerators (C03010) auf "S-formige Rampen" einstellen.

Bei Auswahl des Profilmodus "S-formige Rampen": Verschliffzeit (C03504) einstellen.
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Kurzinbetriebnahme
Schritt 3: Applikation in den Antriebsregler Gbertragen

3.5

14

Schritt 3: Applikation in den Antriebsregler iibertragen

i Hinweis!

Die tibertragene Applikation wird grundsatzlich auf den ersten Applikations-
Speicherplatz im Speichermodul des Antriebsreglers abgelegt.

Die vorinstallierten Technologieapplikationen auf den folgenden Speicherplat-
zen stehen nach wie vor zur Verfligung.

1. @ Gerite aktualisieren.
— Hakchen im Kontrollfeld Alles neu erstellen setzen.
— Schaltfldche Erstellen betatigen, um den Ubersetzungsprozess zu starten.

2. %M Online gehen und Applikation zum Antriebsregler iibertragen.

— Bei bestehender Online-Verbindung werden im »Engineer« die aktuell im Gerat be-
stehenden Parametereinstellungen dargestellt, gekennzeichnet durch eine gelbe
Hintergrundfarbe:

Applikationsparameter l

¢ 9 = Ubersicht

[C][400:415 v, LU = 285 Y j—| Stellantrieb - Drehzahl
Grundfunktionen Direhizahlzollwert van Solwertverstikung
AIN T | 100,00 ==

Bremsensteusrung ')l
Festzollwert 1 aktivieren.. Festzollwert 1

>
|Aut0m. mit Bremzenmodul j 3 DIGIN 4 | ’Wﬁl?
Eg

©  Schrelhalt -)I O Nomalhalt -)I !

B asiz-Hochlaufzeit B asiz-Ablaufzeit
Ablaufzeit Schelhalk  Ablaufzeit Nomathalt [c][o500 s [c][as00 s
[Cloioo s [Clfosoo s L Frofi-Madus BasisVerschiffzeit
ot
ot ey C || 5-farmige B - c|lo100 =
©  Handfabren ')I Begrenzer ')I | L ampenJ | :IS

.)l
Alle Grundfunklionern ')I o R ampengeneratar

Direhzahlfolger anforder..
. >
T-"'D ° DIGIN 2 | O Diehzahlclger ')I
Anbaurichtung Rechts drehender M - >€;>

Eezugzdrehzahl 1680 ilmin-‘l < O Matarschrittstelle ')l

Bezugsdrehmon.. 0.000 Nm Mazchinen-Feferenzgeschwindigkeit

] C|[1394.9380 mmds
@ ==

Getiisbefakt Zah Motor [CI[12812 <22 (z1 l T—— e
Getriebefakt Menn. Mataor 1000 il 21 z2 T |B28,32DD il | mrm j

Hinweis!

o

Die Maschinen-Referenzgeschwindigkeit ist die Geschwindigkeit des Forderban-
des, wenn der Motor bei 100 % Sollwert mit der Bezugsdrehzahl (C00011) lauft.

« Der angezeigte Wert entspricht einer Geschwindigkeit von 83.7 m/min.

« Um mit 10 V am Sollwerteingang auf eine Geschwindigkeit von 100 m/min
zu kommen, kann die Sollwertverstarkung auf 120 % oder die Bezugsdreh-

zahl auf 2010 min"t angehoben werden.
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Kurzinbetriebnahme
Schritt 4: Applikation tiber Klemmen steuern

3.6 Schritt 4: Applikation iiber Klemmen steuern
Kurziibersicht Klemmenbelegung

Klemme Belegung (Lenze-Einstellung)

X3 Al1l-  Drehzahlsollwert
All+ . 10V=+100 % Bezugsdrehzahl Motor (C00011)
» Drehzahlsollwert-Aufbereitung (L2 18)

X5 RFR  Reglerfreigabe

DI1  Schnellhalt
« Wird DI1 auf LOW-Pegel gesetzt, wird der Antrieb unabhangig von der Sollwertvorgabe
in der fiir die Schnellhaltfunktion eingestellten Ablaufzeit in den Stillstand gefiihrt.
« Wird die Schnellhaltfunktion aufgehoben, wird der Antrieb tiber die eingestellte Hoch-
laufzeit wieder auf die Sollwertvorgabe gefiihrt.
» Schnellhalt (€2 25)

DI2 Drehzahlfolger freigeben
» Drehzahlfolger (2 23)

DI3 Drehzahlsollwert invertieren
» Sollwertinvertierung (C3 20)

Dl4 Festsollwert 1 als Drehzahlsollwert aktivieren

- StattderVorgabe liber den Analogeingang 1 wird als Drehzahlsollwert der Festsollwert 1
verwendet.

» Umschaltung auf Festsollwert (2 19)

DI5 Fehler zuriicksetzen
« Durch eine LOW-HIGH-Flanke ldsst sich ein bestehender Fehlerzustand zurlicksetzen, so-
fern die Ursache der Stérung beseitigt ist.

Dlé Handfahren
» Handfahren (£ 24)

DI7 DI8 Funktion
LOwW LOW Stoppen
HIGH LOW  Handfahren in positiver Richtung
Low HIGH  Handfahren in negativer Richtung
HIGH HIGH - (vorheriger Zustand bleibt erhalten)
Vorgehensweise

1. Antriebsregler freigeben: Digitaleingang RFR auf HIGH-Pegel setzen.
2. Schnellhalt deaktivieren: Digitaleingang DI1 auf HIGH-Pegel setzen.
3. Drehzahlfolger freigeben: Digitaleingang DI2 auf HIGH-Pegel setzen.

4. Drehzahlsollwert tGiber Analogeingang 1 vorgeben.

@ Tipp!
Alternativ konnen Sie den Festsollwert 1 aktivieren, indem Sie den Digitaleingang
DI4 auf HIGH-Pegel setzen.
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4.1

[4-1]
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Parametrierung & Konfiguration

Prinzipieller Signalfluss

r Speed setpoint \ r Basic drive functions
Gain DIt LS_Quickstop LS_Brake
internal
" totus machine
AIN1 —»|
(A] [G] [H] [
Dl4—»  Selection DI3 »{ Invert setpoint Ramp generator| DI2 LS_Speed... A
Speed Status
- : machine
-\_ \_ JII—» —T> setpoint (basic drive M JL
i - m functions)
8] T c] ) Lo, [E]
Fixed setpoints DI6 anualJog
— Sors| @ +))
2 % v,
: @©Dig»n hesssssessssas
g —. & b ‘ ©)

Signalfluss der TA "Stellantrieb — Drehzahl" (Prinzipdarstellung)

Drehzahlsollwert-Aufbereitung

(Al Sollwertverstarkung

Auswahl Analogeingang/Festsollwerte
Sollwertinvertierung

[b] Rampengenerator

Antriebsgrundfunktionen

[E] Drehzahlfolger

[Fl Handfahren

[G] Schnellhalt

[H Normalhalt

(1 Bremsensteuerung (optional)

Begrenzer (optional)

Lenze
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4.2 Maschinenparameter

Durch die Maschinenparameter wird u. a. die Motorseite bzgl. der ver-
wendeten Mechanik beschrieben.

Die Einstellung der Maschinenparameter erfolgt im »Engineer» auf der
Registerkarte Applikationsparameter in der Dialogebene Ubersicht -
Antriebsschnittstelle » Maschinenparameter.

Die wichtigsten Maschinenparameter lassen sich im »Engineer« auf der Register-
karte Applikationsparameter direkt in der obersten Dialogebene Ubersicht an die
vorhandene Maschine anpassen.

Kurziibersicht Maschinenparameter

Parameter

C00173
C00174
C00600
C02520
C02521
C02527
C02570
C02522
C02523

Netzspannung

Schwelle Unterspannung (LU)

Reakt. Zwischenkreis-Uberspannung
Getriebefaktor-Zahler: Motor
Getriebefaktor-Nenner: Motor
Motor-Anbaurichtung

Aufbau Lageregelung
Getriebefakt.-Zahler: Lagegeber
Getriebefakt.-Nenner: Lagegeber

Beschreibung der Mechanik (Last, Werkzeug)

€02528
€02524
€02525
€02526
€02533
€00273/1
€00273/2

EDS94TA10010xxxx DE 1.1 - 10/2008

Verfahrbereich
Vorschubkonstante

Einheit

Benutzerdefinierte Einheit
Zeiteinheit
Motor-Massentragheitsmoment

Last-Massentrdagheitsmoment

Lenze

Lenze-Einstellung
Wert Einheit
400/415 V
285 V
Stérung
1
1
Rechts drehender Motor
Winkelregelung
1
1

Unbegrenzt
360.0000 Einheit

o

o

s
Motor-abhingig kg cm?
0.00 kgcm?
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4.3
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[4-2]

Drehzahlsollwert-Aufbereitung

r Speed setpoint

Gain Dl4-—»  Selection DI3 | Invert setpoint Ramp generator| DI2

- HD

LS_Speed...

Status
machine
(basic drive

Fixed setpoints

1%
o[ %

150 J%

Drehzahlsollwert-Aufbereitung (Prinzipdarstellung)

Die Vorgabe des Drehzahlsollwertes erfolgt in der Lenze-Einstellung Uber den
Analogeingang 1 und kann in beiden Richtungen (bipolar) erfolgen, entsprechend bewegt

sich das angetriebene Maschinenteil vorwarts oder riickwarts.

» Parametrierung: Registerkarte Applikationsparameter - Dialogebene Ubersicht

Parameter

C03002 Sollwertverstarkung

Sollwerteingdnge der Funktion
Lenze-Einstellung  Sollwerteingang
AIN 1 - Drehzahlsollwert

Lenze

Lenze-Einstellung
Wert Einheit
100.00 %

Signalkonfiguration

(Multiplexer-Parameter)

Cco3000
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Umschaltung auf Festsollwert

r Speed setpoint

Gain DI4—» Selection DI3 | Invert setpoint Ramp generator| DI2
I IN

Fixed setpoints

1%
o[ %

o — ©)

LS_Speed...

Status

machine
(basic drive
functions)

Zusatzlicher Offset fiir den Drehzahlgrenzwert (Prinzipdarstellung)

Uber den Digitaleingang D14 kann eine Umschaltung auf einen parametrierbaren Festsoll-
wert erfolgen.

» Parametrierung: Registerkarte Applikationsparameter & Dialogebene Ubersicht

Parameter Lenze-Einstellung
Wert Einheit
C03500/1 Festsollwert 1 10.00 %
Steuereingdnge der Funktion Signalkonfiguration
Lenze-Einstellung  Steuereingang (Multiplexer-Parameter)
DIGIN 4 - Festsollwert 1 aktivieren C03009/4

Verwendung weiterer Festsollwerte

Insgesamt lassen sich 15 verschiedene Festsollwerte parametrieren. Fiir die Auswahl der
Festsollwerte 2 ... 15 sind die Auswahleingange mit den entsprechenden Signalen zu bele-
gen. Die Auswahl der Festsollwerte erfolgt binar codiert.

» Parametrierung: Registerkarte Applikationsparameter - Dialogebene Ubersicht -
Rampengenerator = Alle Festsollwerte

Parameter Lenze-Einstellung
Wert Einheit
C03500/1 Festsollwert 1 10.00 %
C03500/2 Festsollwert 2 0.00 %
C03500/... Festsollwert..
C03500/15 Festsollwert 15 0.00 %
Steuereingdnge der Funktion Signalkonfiguration
Lenze-Einstellung  Steuereingang (Multiplexer-Parameter)
DIGIN 4 - Festsollwert 1 aktivieren C03009/4
FALSE = Festsollwert 2 aktivieren C03009/5
FALSE - Festsollwert 4 aktivieren C03009/6
FALSE - Festsollwert 8 aktivieren C03009/7
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4.3.2 Sollwertinvertierung

r Speed setpoint

Gain DI4—» Selection DI3 | Invert setpoint Ramp generator| DI2
I IN

Fixed setpoints

1 1%
o[ 1%

e ©)

LS_Speed...

Status
machine
(basic drive

[4-4]  Sollwertinvertierung (Prinzipdarstellung)

Uber den Digitaleingang DI3 lasst sich bei Bedarf die Wirkrichtung des (bipolaren) Sollwer-
tes invertieren.

» Parametrierung: Registerkarte Applikationsparameter - Dialogebene Ubersicht »
Rampengenerator

Steuereingdnge der Funktion Signalkonfiguration

Lenze-Einstellung  Steuereingang (Multiplexer-Parameter)

DIGIN 3 = Drehrichtung umkehren C03009/1

20 wnze EDS94TA10010xxxx DE 1.1 - 10/2008



9400 Technologieapplikationen | Stellantrieb — Drehzahl
Parametrierung & Konfiguration
Drehzahlsollwert-Aufbereitung

4.3.3 Drehzahl-Rampengenerator

r Speed setpoint

A |
Gain DI4—» Selection DI3 - Invert setpoint Ramp generator| DI2
I IN

Fixed setpoints

1%
o[ %

o — ©)

LS_Speed...

Status
machine
(basic drive

[4-5] Rampengenerator (Prinzipdarstellung)

Zur Vermeidung von Sollwertspriingen durchlauft auch der Drehzahlsollwert zunachst ei-
nen Rampengenerator mit parametrierbarer Hoch-/Ablauf- und Verschliffzeit, bevor er der
Antriebsgrundfunktion "Drehzahlfolger" libergeben wird.

» Parametrierung: Registerkarte Applikationsparameter - Dialogebene Ubersicht

Parameter Lenze-Einstellung
Wert Einheit
C03502 Basis-Hochlaufzeit 1.000 s
C03503 Basis-Ablauflaufzeit 1.000 s
C03504 Basis-Verschliffzeit 0.100 s
C03510 Profil-Modus Lineare Rampen
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Verwendung weiterer Rampenparametersatze

Bei Bedarf lassen sich 15 weitere Rampenparametersiatze parametrieren. Fir die Auswahl
der Rampenparametersatze 1 ... 15 sind die Auswahleingange mit den entsprechenden Si-
gnalen zu belegen. Die Auswahl der Rampenparametersatze erfolgt binar codiert.

» Parametrierung: Registerkarte Applikationsparameter - Dialogebene Ubersicht -

Rampengenerator = Alle Rampenparameter

Parameter

€03512/1
€03512/...
€03512/15
€03513/1
€03513/...
€03513/15
€03514/1
C03514/...
€03514/15

Hochlaufzeit 1
Hochlaufzeit ...
Hochlaufzeit 15
Ablaufzeit 1
Ablaufzeit ...
Ablaufzeit 15
Verschliffzeit 1
Verschliffzeit ...
Verschliffzeit 15

Steuereingdnge der Funktion

Lenze-Einstellung
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE

Steuereingang

= Rampenparametersatz 1 aktivieren
= Rampenparametersatz 2 aktivieren
= Rampenparametersatz 4 aktivieren

= Rampenparametersatz 8 aktivieren

Lenze

Lenze-Einstellung
Wert Einheit

Signalkonfiguration
(Multiplexer-Parameter)
C03009/8
C03009/9
C03009/10
C03009/11
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4.4 Drehzahlfolger
r Speed setpoint Basic drive functions \
Gain DI LS_Quickstop LS_Brake
internal
AIN1 > _\ Y
‘l ‘(
DI4—+»| Selection DI3 »{ Invert setpoint Ramp generator| DI2 LS_Speed... A
Speed Status
- ; machine
-\_ \_ m—» _’ Seifpellil (basic drive JL
. | - functions)
Fixed setpoints Dl6 anualJog
1% @ (@ I ‘>
2 1% v,
: @©DI8{n T ,,,,,,,,,,,,, 5
i g : ®

[4-6]  Grundfunktion "Drehzahlfolger" (Prinzipdarstellung)

Die Anforderung des drehzahlgeregelten Betriebes erfolgt Giber den Digitaleingang DI2. Ist
keine andere Grundfunktion und kein Fehlerzustand aktiv, so erfolgt die Freigabe des dreh-
zahlgeregelten Betriebes.

» Das Beschleunigen/Abbremsen des Antriebs bis zum Sollwert —ausgehend von der ak-
tuellen Soll-/Istdrehzahl — wird Uiber einen Rampengenerator gesteuert.

» Wird die Freigabe des drehzahlgeregelten Betriebs liber den Digitaleingang DI2 zurtick-
genommen, wird der Antrieb ber den eigenstandigen Profilgenerator der Grundfunk-
tion "Normalhalt" in den Stillstand gefuhrt.
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4.5 Handfahren

r Speed setpoint Basic drive functions

D )
Gain DI LS_Quickstop LS_Brake
:D_ " "y Stismacin |
AIN1 > L4
‘t ‘(
Dl4—»  Selection DI3 »{ Invert setpoint Ramp generator| DI2 LS_Speed... A
Speed Status
- : machine
-\_ \_ m—» _’ setpoint (basic drive JL
- L - functions)
Fixed setpoints Dl6 anualJog e
f— Sorro : +))
2 % AN
: @©DIB{n T ,,,,,,,,,,,,, <
i g : ®

[4-7]  Grundfunktion "Handfahren" (Prinzipdarstellung)

Furden Einrichtbetrieb steht die Grundfunktion "Handfahren" zur Verfligung. Die Anforde-
rung erfolgt uiber den Digitaleingang DI6. Ist keine andere Grundfunktion und kein Fehler-
zustand aktiv, so erfolgt die Freigabe und ein Handfahren tiber die Digitaleingange DI7 und

DI8 ist moglich.
» Parametrierung: Registerkarte Applikationsparameter - Dialogebene Ubersicht +
Handfahren
Parameter Lenze-Einstellung
Wert  Einheit
C02620 Handfahren: Geschwindigkeit 1 360.0000 Einheit/s
C02621 Handfahren: Geschwindigkeit 2 720.0000 Einheit/s
€02622 Handfahren: Beschleunigung 360.0000 Einheit/s?
C02623 Handfahren: Verzégerung 1440.0000 Einheit/s?
C02624 Handfahren: Verschliffzeit 0.100 s
Steuereingdnge der Funktion Signalkonfiguration
Lenze-Einstellung  Steuereingang (Multiplexer-Parameter)
DIGIN 6 = Handfahren anfordern C03155/1
DIGIN 7 = Handfahren positiv aktivieren C03155/2
DIGIN 8 = Handfahren negativ aktivieren C03155/3
FALSE = 2. Geschwindigkeit aktivieren C03155/4
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4.6 Schnellhalt

Die Grundfunktion "Schnellhalt" fuhrt

Basic drive functions

BB | S Quickstop | o B nach entsprechender Anforderung den
" "y Satseonne Antrieb unabhangig von der Sollwertvor-
—\ X ﬂ gabe in der fur die Schnellhaltfunktion ein-
> > gestellten Ablaufzeit in den Stillstand.
LS Spoot | A Wirq der“Schne.IIh.aIt aufgehoben, wird der
Spoed status ~ Antrieb Uber die im Drehzahl-Rampenge-
setpoint (basi ivo M nerator eingestellte Hochlaufzeit wieder
I @ =) auf die Sollwertvorgabe gefiihrt.
DI6 anualJog e
3 DI7 > " v + ‘>
@©DIB»{n T ‘ s — @

[4-8]  Grundfunktion "Schnellhalt" (Prinzipdarstellung)

» Der Schnellhalt lasst sich in der Lenze-Einstellung folgendermaRen aktivieren:
— Durch Setzen des Digitaleingangs DI1 auf LOW-Pegel.
— Von einer ubergeordneten Steuerung uiber den Port LPortControl1:
Durch Setzen von Bit 2 des bit-codierten Steuerworts 1.

» Parametrierung: Registerkarte Applikationsparameter - Dialogebene Ubersicht +

Schnellhalt
Parameter Lenze-Einstellung
Wert Einheit
C00105 Ablaufzeit Schnellhalt 0.000 s
C00106 Verschliffzeit Schnellhalt 0.00 %
€00107 Bezug fiir Ablaufzeit Schnellhalt Bezugsdrehzahl Motor (C00011)
Steuereingdnge der Funktion Signalkonfiguration
Lenze-Einstellung  Steuereingang (Multiplexer-Parameter)
DIGIN 1 = Schnellhalt aktivieren 1 C03135/1
Steuerwort 1 Bit 02 = Schnellhalt aktivieren 2 C03135/2
FALSE = Schnellhalt aktivieren 3 C03135/3
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4.7

[4-9]
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Begrenzer
Basic drive functions \
DI1 LS_Quickstop LS_Brake
" Ny Sotssmashine |
I
_\ Y
‘( ‘t
LIV | S Speed... A
Speed Status
; machine
setpoint (basic drive M JL
functions)
DI6 anualJog e
Sor- : . (+))
C)Dm_,nT ,,,,,,,,,,,,, S —
d ‘ ©
Grundfunktion "Begrenzer" (Prinzipdarstellung)

i Hinweis!

Die Grundfunktion "Begrenzer" iberwacht
ggf. vorhandene Fahrbereichsgrenzen mit-
tels Endschaltern.

Beim Referenzieren, Positionieren und
Handfahren sorgt die Grundfunktion "Be-
grenzer" bei Bedarf fur die Einhaltung ki-
nematischer Grenzwerte.

Die parametrierten Grenzwerte sind nicht wirksam bei den Grundfunktionen
"Drehzahlfolger"”, "Drehmomentfolger" und "Positionsfolger"!

Fur die Uberschreitung der Grenzwerte kann eine Fehlerreaktion eingestellt

werden.

» Parametrierung: Registerkarte Applikationsparameter & Dialogebene Ubersicht -

Begrenzer

Parameter

Nur fiir Referenzieren, Positionieren und Handfahren

C02702 Begrenzungen wirksam
C02703 Max. Geschwindigkeit
C02705 Max. Beschleunigung
C02706 Min. Verschliffzeit
C02707 Zuldssige Drehrichtung

Steuereingdnge der Funktion

Lenze-Einstellung
FALSE = Endschalter positiv
FALSE = Endschalter negativ

Steuereingang

Lenze

Lenze-Einstellung
Wert Einheit

Deaktiviert
3600.0000 Einheit/s
3600.0000 Einheit/s?

100 ms

Positiv und negativ

Signalkonfiguration
(Multiplexer-Parameter)
C03150/1
C03150/2
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Basic drive functions

DI1 LS_Quickstop
"

L\

E]

\
LS_Brake
internal
Sn‘a{uslmacmne
Y.
t

t

DI2 LS_Speed.

Speed

setpoint :

DIé

3 DI7 >
(©DI1g» nT

4

Status
machine
(basic drive
functions)

N

IL

l<
e
N

rrsrsssssssong

t

[4-10] Grundfunktion "Bremsensteuerung" (Prinzipdarstellung)

i Hinweis!

Parametrierung & Konfiguration
Bremsensteuerung

Die Grundfunktion "Bremsensteuerung"
dient zur verschleiRfreien Ansteuerung
und Uberwachung einer Haltebremse.

Im einfachsten Fall wird ein optional ver-
fligbares Bremsenmodul verwendet.

Alternativ lasst sich die Haltebremse aber
auch liber die digitalen Ein-/Ausgdnge an-
steuern und lUberwachen.

In der Lenze-Einstellung ist die Bremsensteuerung ausgeschaltet, um nach dem
Netzeinschalten in einen sicheren Zustand zu gelangen.

» Parametrierung: Registerkarte Applikationsparameter - Dialogebene Ubersicht »

Bremsensteuerung
Parameter
C02580 Betriebsmodus Bremse
C02581 Schwelle Bremsenaktivierung
C02582 Bremsenreakt. bei Impulssperre
C02583 Uberwachung Statuseingang
C02585 Polaritdt Bremsenansteuerung
C02586 Startdrehmoment 1
C02587 Startdrehmoment 2
C02588 Quelle Startdrehmoment
C02589 BremsenschliefRzeit
C02590 Bremsendffnungszeit
C02591 Wartezeit Statusiiberwachung
C02593 Wartezeit Bremsenaktivierung
C02594 Testdrehmoment
C02595 Zuldssiger Drehwinkel
C02596 Einschleifdrehzahl
C02597 Hoch-/Ablaufzeit Einschleifen
C02598 Einzeit Einschleifen
C02599 Auszeit Einschleifen

EDS94TA10010xxxx DE 1.1 - 10/2008

Lenze

Lenze-Einstellung
Wert Einheit
Bremsensteuerung aus
50 min-1
Bremse sofort aktivieren
Nicht aktiv
Nicht invertiert
0.00 Nm
0.00 Nm
Startdrehmoment 1/2

100
100
100
0.000
0.00
5

100
1.000

ms
ms
ms
s
Nm

o

min-1

05 s
05 s
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Bremsensteuerung
Steuer-/Sollwerteingange der Funktion Signalkonfiguration
Lenze-Einstellung  Steuer-/Sollwerteingang (Multiplexer-Parameter)
FALSE - Bremse 6ffnen (luften) C03165/1
FALSE = Startdrehmoment 2 aktivieren C03165/2
FALSE — Bremse im Stillstand offen halten C03165/3
FALSE — Bremsen-Statussignal C03165/4
FALSE - Bremsentest aktivieren C03165/5
FALSE = Bremse einschleifen C03165/6
0% = Zusatzdrehmoment C03166
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4.9 Signalkonfiguration

4.9.1 Antriebs- und Motorschnittstelle

Signalkonfiguration

Die voreingestellte Signalkonfiguration der Steuer- und Sollwerteingange der Antriebs-
und Motorschnittstelle lasst sich bei Bedarf einfach per Parametrierung der zugeordneten
Multiplexer-Parameter umkonfigurieren.

Antriebsschnittstelle

Signal (Lenze-Einstellung)
FALSE
DIGIN 5
Steuerwort 1 Bit 07
FALSE
FALSE
Steuerwort 1 Bit 00

Motorschnittstelle

Signal (Lenze-Einstellung)
100 %
-100 %
100 %

EDS94TA10010xxxx DE 1.1 - 10/2008

Steuereingang

= Reglersperre setzen
= Fehler zurlicksetzen 1
= Fehler zuriicksetzen 2
= Fehler zurlicksetzen 3
= Fehler setzen

= Antrieb einschalten

Sollwerteingang
— Oberer Drehmomentgrenzwert
= Unterer Drehmomentgrenzwert

— Adaption Massentragheit

Lenze

Signalkonfiguration
C03130/1
C03130/2
C03130/3
C03130/4
C03130/5
C03130/6

Signalkonfiguration
C03141/1
C03141/2
C03141/3
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4.9.2

30

Ausgangs-Ports

Die voreingestellte Signalkonfiguration der Ausgangs-Ports lasst sich bei Bedarf einfach
per Parametrierung der zugeordneten Multiplexer-Parameter umkonfigurieren.

Ausgangs-Port "LPortAxisOut1"

Der Ausgangs-Port LPortAxisOutl ist vorgesehen fiir die Verbindung mit einer Folgeachse.

Signal (Lenze-Einstellung)

Axis-Statuswort

Ausgangs-Port

« Applikationsspezifische Signale kénnen erganzt werden.

Antrieb bereit

FALSE

Betrieb freigegeben
Fehler aktiv

FALSE

Schnellhalt aktiv
Antrieb einschaltbereit
Warnung aktiv

FALSE

FALSE

FALSE

Motorregelung in Begrenzung
FALSE

FALSE

FALSE

FALSE

= Axis-Statuswort Bit 00
= Axis-Statuswort Bit 01
= Axis-Statuswort Bit 02
= Axis-Statuswort Bit 03
= Axis-Statuswort Bit 04
= Axis-Statuswort Bit 05
= Axis-Statuswort Bit 06
= Axis-Statuswort Bit 07
= Axis-Statuswort Bit 08
= Axis-Statuswort Bit 09
= Axis-Statuswort Bit 10
= Axis-Statuswort Bit 11
= Axis-Statuswort Bit 12
= Axis-Statuswort Bit 13
= Axis-Statuswort Bit 14
= Axis-Statuswort Bit 15

Sollwerte fiir horizontale Kommunikation

Gefilterter Drehmomentsollwert

Drehzahlsollwert

= Axis-Port Out 1

Normierung:

Signalkonfiguration

€03120/1
€03120/2
€03120/3
€03120/4
€03120/5
€03120/6
€03120/7
€03120/8
€03120/9
€03120/10
€03120/11
€03120/12
€03120/13
€03120/14
€03120/15
€03120/16

C03124/1

16384 = 2% = 100 % Bezugsdrehmoment Motor (C00057/2)

= Axis-Port Out 2

Normierung:

C03124/2

1073741824 = 230 =100 % Bezugsdrehzahl Motor (C00011)

Lenze
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Ausgangs-Port "LPortStatus1™

Der Ausgangs-Port LPortStatus1 ist vorgesehen fiir die Verbindung mit einer libergeordne-
ten Steuerung.

Signal (Lenze-Einstellung) Ausgangs-Port Signalkonfiguration

Statuswort 1

Antrieb bereit — Statuswort 1 Bit 00 C03121/1

FALSE - Statuswort 1 Bit 01 C03121/2

Betrieb freigegeben = Statuswort 1 Bit 02 C03121/3
Fehler aktiv — Statuswort 1 Bit 03 C03121/4

FALSE = Statuswort 1 Bit 04 C03121/5

Schnellhalt aktiv = Statuswort 1 Bit 05 C03121/6
Antrieb einschaltbereit - Statuswort 1 Bit 06 C03121/7
Warnung aktiv = Statuswort 1 Bit 07 C03121/8

FALSE - Statuswort 1 Bit 08 C03121/9

FALSE = Statuswort 1 Bit 09 C03121/10

FALSE = Statuswort 1 Bit 10 C03121/11

Motorregelung in Begrenzung = Statuswort 1 Bit 11 C03121/12
FALSE — Statuswort 1 Bit 12 C03121/13

FALSE - Statuswort 1 Bit 13 C03121/14

FALSE - Statuswort 1 Bit 14 C03121/15

FALSE = Statuswort 1 Bit 15 C03121/16

Ausgangs-Port "LPortStatus2"

Signal (Lenze-Einstellung) Ausgangs-Port Signalkonfiguration

Statuswort 2
FALSE — Statuswort 2 Bit 00 C03122/1
FALSE - Statuswort 2 Bit 01 C03122/2
FALSE = Statuswort 2 Bit 02 C03122/3
FALSE = Statuswort 2 Bit 03 C03122/4
FALSE - Statuswort 2 Bit 04 C03122/5
FALSE — Statuswort 2 Bit 05 C03122/6
FALSE - Statuswort 2 Bit 06 C03122/7
FALSE = Statuswort 2 Bit 07 C03122/8
FALSE = Statuswort 2 Bit 08 C03122/9
FALSE = Statuswort 2 Bit 09 C03122/10
FALSE — Statuswort 2 Bit 10 C03122/11
FALSE - Statuswort 2 Bit 11 C03122/12
FALSE — Statuswort 2 Bit 12 C03122/13
FALSE - Statuswort 2 Bit 13 C03122/14
FALSE = Statuswort 2 Bit 14 C03122/15
FALSE = Statuswort 2 Bit 15 C03122/16
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4.10 Istwert- und Statussignale

In den folgenden Tabellen ist die Lenze-Belegung der Analog- und Digitalausgange fir die

Technologieapplikation "Stellantrieb — Drehzahl" aufgefiihrt.

» Die voreingestellte Signalkonfiguration lasst sich bei Bedarf einfach per Parametrie-

rung der zugeordneten Multiplexer-Parameter umkonfigurieren.
Analogausgéange

Klemme X3 Signal (Lenze-Einstellung)

AO1 Drehzahlsollwert
+ Normierung: +10 V = Bezugsdrehzahl Motor (C00011)

@ AO2  Gefilterter Drehmomentsollwert
+ Normierung: +10 V = Bezugsdrehmoment Motor (C00057/2)

Digitalausgange

Klemme X4 Signal (Lenze-Einstellung)
DO1  Status "Antrieb bereit"
I@ + Zwischenkreisspannung ist vorhanden und es liegt kein Fehler

I@ vor.

I@ DO2  Status "Drehzahlfolger freigegeben”
« Der Drehzahlfolger wurde liber den Digitaleingang DI2 freigege-

I@ ben.

I@ DO3  Status "Drehzahlfolger in Begrenzung"

I@ - Der freigegebene Drehzahlfolger ist Ianger als 100 ms in der Be-
grenzung.

« Der Sollwert wird auf den oberen bzw. unteren Drehzahlgrenz-
wert (C00909/1 bzw. C00909/2) begrenzt.

DO4  Status "Fehler aktiv - Quittierung erforderlich”
+ Eine Uberwachung mit der Fehlerreaktion "Fehler" oder "Schnell-
halt durch Stérung" hat angesprochen und der Antriebsregler be-
findet sich im Geratezustand "Fehler aktiv" bzw. "Schnellhalt

ABAAAA
DO4 DO3 DO2 DO1 240 GO

durch Stérung aktiv".
Statebus
Klemme X2 Signal (Lenze-Einstellung)
SB Status "Drehzahlfolger in Begrenzung"
@l 6 I@ « Der freigegebene Drehzahlfolger ist Ianger als 100 ms in der Be-
w grenzung.
. :I© « Der Sollwert wird auf den oberen bzw. unteren Drehzahlgrenz-
al 8 I@ wert (C00909/1 bzw. C00909/2) begrenzt.

« Der Statebus wird in den Zustand "Fehler" versetzt.

Anzeigeelemente

User-LED Signal (Lenze-Einstellung)
Status "Drehzahlfolger freigegeben"
——— « Der Drehzahlfolger wurde liber den Digitaleingang DI2 freigege-
- ben.

Signalkonfiguration
C03110/1

€03110/2

Signalkonfiguration
€03100/1

€03100/2

C03100/3

C03100/4

Signalkonfiguration
C03100/5

Signalkonfiguration
C03100/6
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411 Applikationsfehlermeldungen

Fiir die Ausgabe von Applikations-spezifischen Fehlermeldungen ist in der Verschaltung
eine FB-Instanz L_DevApplErrl des Funktionsbausteins L_DevApplErr vorhanden.

» Uber die 8 booleschen Eingange kénnen von der Applikation bis zu 8 unterschiedliche
Applikationsfehlermeldungen mit parametrierbarer Modul-ID, Fehler-ID und Fehlerre-
aktion ausgelost werden.

Fehlermeldung Fehler-ID Fehler-Reaktion
1 Drehzahlfolgerin Begrenzung 8001 Arretierte Warnung
2 8000 Fehler
3 8000 Fehler
4 8000 Fehler
5 8000 Fehler
6 8000 Fehler
7 8000 Fehler
8 8000 Fehler

» Parametrierung: Registerkarte Alle Parameter

Parameter Lenze-Einstellung
C05900 Modul-Id 980

C05901/1...8 Fehler-ld1...8 siehe Tabelle oben
C05902/1...8 Fehlerreaktion1...8 siehe Tabelle oben

Fehlermeldung zuriicksetzen

In der Lenze-Einstellung ist der Digitaleingang DI5 zum Zurlicksetzen (Quittieren) einer
Fehlermeldung mit dem Eingang DI_bResetErrorl der Antriebsschnittstelle verbunden.
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4.12 Parametrierbare Funktionsbausteine

In diesem Unterkapitel sind in alphabetischer Reihenfolge alle relevanten parametrierba-
ren Funktionsbausteine der Technologieapplikation mit den zugehorigen Parametern auf-

gefiihrt.

4.12.1 L_DevApplErrl

ist Instanz von

L_DevApplErr

Parameter
C05900
C€05901/1...8
€05902/1...8

4.12.2 L_TbDelayl

ist Instanz von
L_TbDelay

Parameter
C03550

C03551

34

Funktion

Fehlerbehandlung

» Applikationsfehlermeldungen (£2 33)

Einstellmdglichkeiten
980
0

Keine
Fehler
Storung

Arretierte Warnung

Warnung

o U1 M W N B O

Information

Funktion

Verzégerung des Signals M/_

Einstellmoglichkeiten

0 Steigende Flanke

1 Fallende Flanke

2 Beide Flanken
0.000 s

Lenze

Info
999 Modul-ID
65535 Fehler-ID

Fehlerreaktion

Schnellhalt durch Stérung

bSpeedCtriLimited fiir Fehlerbehandlung

Info
Auswahl der zu verzdgernden Flanke

Lenze-Einstellung

60.000 Verzogerungszeit
« Initialisierung: 0.100 s
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4.12.3 SpeedRamp

ist Instanz von
L_SdSpeedSet

Parameter
C03500/1...15
C03501

C03502
C03503
C03504

C03507

C03508
C03512/1...15
C03513/1...15
C03514/1...15
C03515

C03520

C03521
C03522

C03523
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Rampengenerator fiir Drehzahlsollwert
» Drehzahlsollwert-Aufbereitung (£3 18)

Einstellmaglichkeiten Info
-200.00 % 200.00 Festsollwert 1...15
0 15 Aktiver Sollwert
* NurAnzeige
0.000 s 1000.000 Basis-Hochlaufzeit
« Initialisierung: 1.000 s
0.000 s 1000.000 Basis-Ablaufzeit
« Initialisierung: 1.000 s
0.000 s 10.000 Basis-Verschliffzeit
« Initialisierung: 0.100 s
Polaritat bStop-Eingang
0 HIGH-aktiv
1 LOW-aktiv
0.00 % 100.00 Toleranz Sollwert erreicht
« Initialisierung: 1.00 %
0.000 s 1000.000 Hochlaufzeit 1...15
« Initialisierung: 0.000 s
0.000 s 1000.000 Ablaufzeit1...15
« Initialisierung: 0.000 s
0.000 s 1000.000 Verschliffzeit 1...15
« Initialisierung: 0.000 s
0 15 Aktive Rampenparameter

0 Profilgenerierung mit linearen Ram-

+ NurAnzeige

Profil-Modus
« NurAnzeige

pen

Bezogen auf die Referenzdreh-
zahl (C00011).

1 Profilgenerierung mit Ruckbegren-
zung (S-Rampen)

10 Profilgenerierung mit linearen Ram-
pen

-200.00

-200.00

-200.00

Bezogen auf die Referenzdreh-
zahl (C00011).

Bei Flankenwechsel am Eingang
bStop bezogen auf den aktuellen
Sollwert (konstante Zeit).

Es wird der am Eingang
dnExtSpeedSetpoint_n anliegen-
de Sollwert als Startwert tiber-

nommen.
% 200.00 Sollwert am Eingang
* Nur Anzeige
% 200.00 Zielsollwert
« NurAnzeige
% 200.00 Sollwert am Ausgang

« NurAnzeige
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Parameter
C03524

C03525

C03526

C03527

C03528

C03529

C03537

C03538

C03539/1

€03539/2

€03539/3

C03539/4...7

C03539/8...11

C03539/12

€03539/13

36

Einstellmaglichkeiten

0 Zielsollwert noch nicht erreicht

1 Zielsollwert erreicht

0.000 mint 50000.000
0.000 mint 50000.000
0.0000 Einheit/t ~ 214000.0000

-214000.0000 Einheit/t 214000.0000

Zeichenfolge aus AxisData

-200.00 %

-200.00 %

0 Sollwert nicht invertiert

1 Sollwert invertiert

0 Sollwertausgang freigegeben

1 Sollwertausgang halten

0 Stoppen nicht aktiv
1 Stoppen angefordert

0 Jog-Eingang nicht aktiv
1 Jog-Eingang aktiv

0 Ti-Eingang nicht aktiv
1 Ti-Eingang aktiv

0 Laden nicht aktiv

1 Externen Sollwert laden

0 Laden nicht aktiv
1 Motordrehzahl laden

Lenze

Info

Status "Zielsollwert erreicht"
« NurAnzeige

Bezugsdrehzahl Last
* Nur Anzeige

Solldrehzahl Last
« NurAnzeige

Bezugsgeschwindigkeit
* Nur Anzeige

Sollgeschwindigkeit
« NurAnzeige

Einheit fiir Geschwindigkeit
« NurAnzeige

Externer Sollwert
+ Anzeige des Eingangssignals
dnExtSpeedSetpoint_n.

Aktuelle Motordrehzahl

+ Anzeige des Eingangssignals
dnActualMotorSpeed_n.

Sollwert invertieren

+ Anzeige des Eingangssignals
binvertSetpoint.

Sollwertausgang halten
+ Anzeige des Eingangssignals
bHoldOutput.

Stoppen aktivieren
+ Anzeige des Eingangssignals
bStop.

Festsollwert 1 ... 8 aktivieren
« Anzeige der Eingangssignale
blog1 ... blogs.

Rampenparameter 1 ... 8 aktivieren

+ Anzeige der Eingangssignale bTil
.. bTis.

Externen Sollwert laden

+ Anzeige des Eingangssignals
bloadExtSpeedSetpoint.

Motordrehzahl laden
+ Anzeige des Eingangssignals
bloadActualMotorSpeed.
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Ilhre Meinung ist uns wichtig

Wir erstellten diese Anleitung nach bestem Wissen mit dem
Ziel, Sie bestmoglich beim Umgang mit unserem Produkt zu
unterstutzen.

Vielleicht ist uns das nicht Uberall gelungen. Wenn Sie das
feststellen sollten, senden Sie uns lhre Anregungen und lhre
Kritik in einer kurzen E-Mail an:

feedback-docu@Lenze.de

Vielen Dank fiir Ihre Unterstiitzung.

Ihr Lenze-Dokumentationsteam

Lenze
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