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Allgemein E

1.

Allgemein

Diese Betriebsanleitung ist gultig fir den KEB COMBIVERT S4.

Vorjeglichen Arbeiten muf sich der Anwender mitdem Geréat vertraut machen.
Darunterfalltinsbesondere die Kenntnis und Beachtung der Sicherheits-und
Warnhinweise. Lesen Sie deshalb unbedingt die "Technische Dokumentation
Teil 1™!

Die in dieser Betriebsanleitung verwendeten Pictogramme entsprechen folgender
Bedeutung:

Gefahr Wird verwendet, wenn Leben oder Gesundheitdes
Warnung Benutzers gefahrdet sind oder erheblicher Sach-
Vorsicht schaden auftreten kann.

ﬂ Unbedingtbeachten! Besondere Hinweise firden
Achtung J

sicheren und stérungsfreien Betrieb.

Information Hilfestellung, Tip




Allgemein

11 Storschutz des KEB Die Steuer-undLeistungseingdnge des KEB COMBIVERT S4 sind gegen Stérein-
COMBIVERT S4 flusse geschutzt.

Eine hohere Betriebssicherheit des Gerates und zusatzlicher
A Schutz vor Funktionsstorungen wird durch folgende MaRnah-

men erreicht:

— Einsatz von Netzfiltern, wenn die Netzspannung durch das Zuschalten grof3er
Verbraucher (Kompensationsanlagen, HF-Ofen usw.) beeinfluit wird.

— Schutzbeschaltung voninduktiven Verbrauchern (Magnetventile, Schitze, Elektro-
magnete) durch RC-Glied 0.4., um die durch das Abschalten freiwerdenden
Energien zu absorbieren.

— Leitungsverlegung, wie bei den AnschluBhinweisen beschrieben, um induktive

und kapazitive Einkopplung von Stérimpulsen zu vermeiden.
Paarige Verdrillung schitzt gegen induktiv eingekoppelte Stérspannungen, Ab-
schirmung schutzt gegen kapazitiv eingekoppelte Stérspannungen. Verdrillte und
abgeschirmte Leitungen ergeben beigetrennter Verlegung von Signal-und Leistungs-
leitungen einen optimalen Schutz.

1.2 Storschutzelektrischer An-

lagen Der KEB COMBIVERT $4 sendet elektromagnetische Wellen hoher Frequenz aus.

Entstehende Stérimpulse, die evtl. elektrische Anlagen in der Umgebung stdren,
kénnen durch folgende MaRnahmen verringertwerden:

— Einbau des KEB COMBIVERT S4 in ein Metallgehause.

— Abgeschirmte Motorleitungen.
Der Schirm mufl am KEB COMBIVERT S4 an PE und am Motor an das Gehause
angeschlossen werden (grofflachig auflegen). Die Abschirmung darf nicht als
Schutzerdung benutzt werden. Die sichere Funktion der Abschirmungistnurdann
gegeben, wennssie nichtunterbrochenistund méglichstnahe am KEB COMBIVERT
S4 bzw. Motor beginnt.

— Gute Erdung (Masseband oder 10 mm? Erdleitung).

— Einsatz von Funkstérspannungsfiltern.

1.3 Betriebshinweise Um eine friihzeitige Alterung bzw. Zerstérung des
A KEB COMBIVERT S4 zu vermeiden, beachten Sie folgende Hin-

weise:

— Leistungstrennschalter zwischen der Spannungsversorgung und dem Leistungs-
teil installieren, damit eine unabhangige Abschaltung des KEB COMBIVERT S4
maoglich ist.

— Haufiges Schalten zwischen Netz und KEB COMBIVERT S$4 ist nicht zulassig

— Das Schalten zwischen Motor und KEB COMBIVERT S4 wahrend des Betriebes
ist verboten!

— DenKEB COMBIVERT S4 unter geeigneten Bedingungen betreiben (siehe Um-
weltbedingungenim Teil 2).
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2.

21

2.2

23

Installation und An-
schlufl

Umweltbedingungen

Schutzart

Einbauhinweise

Aufstellhohe max. 2000 m. Bei Aufstellhohen tliber 1000 m ist
A eine Leistungsreduzierung von 1% pro 100 m zu beriicksichti-

gen, d.h. 1500mNN = 95% Ppann.

Max. zuldssige Grenzwerte KEB COMBIVERT $4
Kahlmitteleintritts- /
Umgebungstemperaturim Betrieb -10°C...+45°C
Lagerungstemperatur -25°C...+70°C
Transporttemperatur -25°C...+70°C
Relative Luftfeuchte max. 95%

keine Betauung
Klima Kategorie 3K3

KEB COMBIVERT S4: IP 20

Die Schutzarten sind nur bei vorschriftsmaBigem Einbau und AnschluB der
Komponenten gewahrleistet.

— KEB COMBIVERT S4 stationar installieren und erden.

— BeiderPlazierung Mindestabstande zu umliegenden Elementen beachten (siehe
Einbaubedingungen).

— Esdarfkein Nebel oder Wasser in den KEB COMBIVERT S4 eindringen.

— Das Eindringen von Staub in den KEB COMBIVERT S4 vermeiden. Bei Einbau
in ein staubdichtes Gehause ist auf ausreichende Warmeabfuhr zu achten.

— Das Servosystem KEB COMBIVERT S4 nicht in Ex-geschiitzten Rdumen be-
treiben!

— KEB COMBIVERT S4 gegen aggressive Gase und Flussigkeiten schutzen.

Verbraucher, die elektrische oder magnetische Felder erzeugen oder Einflisse auf
die Spannungsversorgung nehmen, sind moglichst weit entfernt zu plazieren und
MaRnahmen zur Unterdriickung der Einflisse vorzunehmen.



Installation und Anschluf

24

25

Berechnungen

Einbaubedingungen

Berechnungder Schaltschrankoberflache: A = ﬁ [m?]
3,1°P,

Luftdurchsatz bei Ventilatorkiihlung: V= T [m/h]

A = Schaltschrankoberflache [m?]

AT = Temperaturdifferenz[K] (Standardwert = 20 K)

K = Warmedurchgangszahl [m;N K ](Standardwert=5m—\2/\./K )
P, = Verlustleistung[W]

V = Luftdurchsatz des Ventilators [m®h]

Nahere Angaben entnehmen Sie bitte den Katalogen der Schaltschrankhersteller.

100

Mindestabstande

L
= Warmluftaustritt
KEB |:|
COMBIVERT|
A

OO0 oo :]
-] L
Kahllufteintritt (<>
A smm e <
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2.6

Technische Daten

Servosteller

230 V-Klasse

400 V-Klasse

Temperaturbereiche Betrieb -10° ... +45°C; Lagerung: -25° ... +70°C

IP20

Die Schutzart ist nur bei vorschriftsmaBigem Einbau und
AnschluB der Komponenten gewahrleistet.

Schutzart

GroRe 03 05 14
Gehause D D G
Netzspannung " [V] 180 . ..260 + 0%
Netzfrequenz [Hz] 50/60 Hz + 2 Hz
Netzphasen 1 3 1 3 3
Eingangsstrom [A] 4.8 2,6 12,8 7 36
Max.zul. Netzsicherung ® [A] 16 10 16 10 50
Ausgangsnennstrom [A] 2,4 6,4 33
Stillstandsdauerstrom | [A] 6,4 6,4 33
Spitzenstrom | __ ¥ [A] 8,5 flr 14,8 fir 49,5fur
1200 ms 600 ms 1000 ms
Leitungsquerschnitt? [mm?] 1,5 1,5 280
Verlustleistung P, ® [W] 65 75 100
Max. Motorleitungslange © [m] 50 50 50
Y Bezogenauf230V Nennspannung.
GroRe 07 10
Gehduse D D
Netzspannung " [V] 305...500 + 0%
Netzfrequenz [HZ] 50/60Hz +2Hz
Netzphasen 3 3
Eingangsstrom [A] 3 7
Max.zul. Netzsicherung ® [A] 10 10
Ausgangsnennstrom [A] 2,7 6,4
Stillstandsdauerstrom| [A] 2,7 6,4
Spitzenstrom | __ [A] 8,5 flir 200 ms 22 flir 200 ms
Leitungsquerschnitt? [mm?] 1,5 1,5
Verlustleistung P, ® [W] 95 110
Max. Motorleitungslange © [m] 50 50

" Bezogenauf400V Nennspannung.

2 Empfohlener Mindestquerschnitt der Netzzuleitung bei Nennleistung.

3 Netzsicherung und Leitungsquerschnitt kbnnen auch nach dem Nennstrom des
Servomotors ausgelegtwerden.

4 Der Spitzenstrom |__ ist ein theoretischer Wert, der zum Ansprechen der
Strombegrenzung fuhrt. Die maximale Momentengrenze sollte 10...15 % unter-
halb von | eingestellt werden.

% Verlustleistung, bezogen auf den Stillstandsdauerstrom (Verlustleistung Steuer-
teil ca. 20 W).

6  Weitere Leitungslangen auf Anfrage.
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GroRe 12 16
Gehéause E G
Netzspannung " V] 305...500 + 0%
Netzfrequenz [Hz] 50/60 Hz + 2 Hz
Netzphasen 3 3
Eingangsstrom [A] 18,2 36
Max. zul. Netzsicherung ® [A] 20 50
Ausgangsnennstrom [A] 16,5 33
Stillstandsdauerstrom| [A] 16,5 21,5
Spitzenstrom | __ [A] 38 fiur 600 ms 49,5 fir 600 ms
Leitungsquerschnitt2? [mm?] 25 10
Verlustleistung P, ® [W] 240 310
Max. Motorleitungslange © [m] 100 100
GroRe 18 22 24
Gehduse H R U
Netzspannung" [V] 305...500 + 0%
Netzfrequenz [Hz] 50/60 Hz + 2 Hz
Netzphasen 3
Eingangsstrom [A] 55 127 198
Max. zul. Netzsicherung ® [A] 80 160 315
Ausgangsnennstrom [A] 50 115 180
Stillstandsdauerstrom| [A] 45 115 180
Spitzenstrom | __ 4 [A] 75 fur 172,5 far 270fur
800 ms 1000 ms 1000 ms
Leitungsquerschnitt?? [mm?] 25 50 95
Verlustleistung P, ° [W] 610 1500 2400
Max. Motorleitungslange © [m] 100 100 100

" Bezogenauf400V Nennspannung.
2 Empfohlener Mindestquerschnitt der Netzzuleitung bei Nennleistung.

3 Netzsicherung und Leitungsquerschnitt kbnnen auch nach dem Nennstrom des
Servomotors ausgelegtwerden.

9 Der Spitzenstrom | _ ist ein theoretischer Wert, der zum Ansprechen der
Strombegrenzung fuhrt. Die maximale Momentengrenze sollte 10...15 % unter-
halb von | eingestellt werden.

%  Verlustleistung, bezogen auf den Stillstandsdauerstrom (Verlustleistung Steuer-
teil ca. 20 W).

6 Weitere Leitungslangen auf Anfrage.
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OL -Funktion
KEB COMBIVERT S4:
GroRe 03, 05,07,10,12, 16
Endstufenschutzbei
Drehzahlen < 60 min-'

PTC- Anschluf? (200 V /400 V -Klasse)

1...3PTC-Fuhler

(Reihenschaltung)
max. Kaltwiderstand der PTC-Fuhlerkette [Q] 400
Fehlerauslosebereich Q >1650
Fehlerrlicksetzbereich Q <500
OL - Funktion Geriit 1 max.
Servosteller lao
3,0 n=60 U/min\ 03 1,3
05 2,3
2,5 ’
_ \\ | 07 3,1
2 50 | 132s 10 34
.“q_-') n =40‘ U/min \\ 12 2,3
N
0 151+— , N 14 1,5
:c_g n—2?U/m|n \ \ 16 2,3
7] n =0 U/min NGO N\
S5 1,0 \ 18 1,7
< \\\ 22 15
0,5 \ 24 1,5
0 /1
0 1 2 3 4 Mao
OL - Funktion Uberlastbereich
120
100 \\
© 80
= \ T =/60s
8 60
[0}
_UJ
40
=)
<
20
\
0
11,
0 0.5 1 1,5 2 2,5 3 3,5 4

T = Ricksetzzeit des Uberlastzéhlers, bezogen auf 100% der Ausldsezeit

11

[E
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2.7 Abmessungen Servosteller Unterbaubrems- Unterbaufilter
KEB COMBIVERT S4 Gewicht = 2/3,5 kg widerstand
Gew. =0,9/1,3/1,5 kg C1
o F c c2 " i
Q)
H B B B1
N
IAbschirmblech 732
Gehadusegrofe | A B B1 B2 C C1 C2 F H
D 90 250 264 37,5 160 50 30 5 240
E 130 290 352 37,5 200 50 30 7 275

B1/C1 mit Unterbaufilter

C2 mit Unterbaubremswiderstand

B2 mit Abschirmblech C3 mit Unterbaubremswiderstand und Filter
B3 mit Unterbaufilter und Abschirmblech
Servosteller Unterbaubrems- Unterbaufilter
widerstand
Gew. =1,5/1,9 kg c1
A
G c c2 —
[ — s $) \
TWH—HWJ .
H B B % B1
T e
VF %
Abschirmblech
Geh.-Gr. | A B B1 B2 C Cc1 C2 F G H Gew.
G 170 340 415 32 255 56 30 7 150 330 10
H 297 340 445 H 255 66 - 7 250 330 14
R* 340 520 - 68 355 - - 10 300 495 25-29
U 340 800 - - 355 - - 11 300 775 75
Anbaufilter |181 415  — — 56 — — 7 150 400  —

B2

mit Abschirmblech

C2 mitUnterbaubremswiderstand

Abmessungen und Gewichte der HF-Filter: siehe Betriebsanleitung 00.F4.00B-K000

(KEB-COMBIVERT F4 Leistungsteil).

*) Fur das R-Gehause werden Einbaufilter verwendet, die die Abmessungen des
Gehauses nicht beeinflussen. (Gewicht = 7 kg)

12
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2.8 AnschluB
2.8.1 Ubersicht

GehdusegréBBe D -E

Gehéusegréfe
G/H/R/U

Optionaler Bedienoperator
mit 9-pol. Sub-D Buchse
Parametrierschnittstelle

X1
Klemmleiste
Anschlul Steuerklemmen

X3
9-pol. Sub-D Buchse

X4

15-pol. Sub-D Buchse
Anschluf Systemruckfihrung

Resolveroder SIN/COS-Geber

Optionaler Bedienoperator
mit 9-pol. Sub-D Buchse
Parametrierschnittstelle

X3
9-pol. Sub-D Buchse

X4

15-pol. Sub-D Buchse
Anschluld Systemruckfihrung |+
Resolveroder SIN/COS-Geber

X1
Klemmleiste
Anschluy Steuerklemmen

13
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GehausegroRe D

1-phasig |

mﬂﬁﬂ-ﬂﬂ-

Q

Eingangsspannung beachten, da 230V und 400V-Klasse (3-phasig) moéglich

| 3-phasig

(= — VA — VM — VM —a— Vi —Vd—

/////W/W/@

S

o o e e B L e 1
L1,N 1-phasiger Netzanschluf uv,w Motoranschluf3
L1,L2,L3  3-phasigerNetzanschlul} OH, OH Anschluf fir Temperatursensor
PA, PB Anschlufy fir Bremswiderstand ah Anschiufbfiir Abschirmung/Erdung
GehdusegroBe E
O~ L1,L2,L3  3-phasigerNetzanschluf}
//////E///// PA, PB AnschluB fiir Bremswiderstand
PA, - Anschluf3 fir Bremsmodul und
Ruckspeiseeinheit
OH, OH Anschluf’ fir Temperatursensor
uv,w Motoranschluf®
@ Anschlu3 fir Abschirmung/Erdung
L1,L2,L3  3-phasigerNetzanschlul®
++, PB Anschluf fur Bremswiderstand
U] V][ W] +4, - Anschluf fiir Bremsmodul,
oy M Ruckspeise-und Versorgungseinheit
' ' ' ' ' ' Gleichspgs.eingang420...720VDC
OH, OH Anschlu3 fir Temperatursensor
@ uv,w Motoranschlufl

Anschlu3 fir Abschirmung/Erdung

Gerate ohne Gleichspannungseingang

+PA, PB Anschlufy fir Bremswiderstand
+PA, - Anschluf fir Bremsmodul und
Ruckspeiseeinheit
GehausegrofieH L1,L2,L3  3-phasigerNetzanschlul
(WYY AV ViV e e ++, PB Anschluf fir Bremswiderstand
// /E// // ++, -- Anschlu fir Bremsmodul,
\ \ \ Ruickspeise-und Versorgungseinheit
e Gleichspgs.eingang420...720VDC
OH, OH Anschluf3 fir Temperatursensor
uv,w Motoranschlufy
PE AnschluB fir Abschirmung/Erdung
GehausegroRe Rund U
L1,L2,L3 3-phasigerNetzanschlul}
+PA, PB Anschluf fir Bremswiderstand
+PA, - Anschluf fir Bremsmodul und
Ruckspeiseeinheit
OH, OH Anschlufd fir Temperatursensor
uvVv,w Motoranschluf?

Anschlu3 fir Abschirmung/Erdung
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Der Leistungsstecker darf nur bei ausgeschaltetem Gerédt und
ausgeschalteter Spannungsversorgung gezogen/gestecktwerden!

Aufphasenrichtigen Anschlu8 des Servomotors achten!

2.8.2 1-phasiger Anschluf® PE Schutzleiter
230V-Klasse uVv,w Motor
L1,L2 Netzanschlufd 1-phasig
PA, PB Anschlul3 Bremswiderstand
L1 ———U #E N
NetzanschluR N H O
PE E [
U o—H— =(n
© vV o—L1 #E N
Stecker [/(A] ichBung " Kabel W o } } #E N
Kontakt Nr. 4 4ader Nr. PE O——
1\ g3 )/ 3 1 |
4 2) V7 2 PIC-AnscHluR O- imi 5T | OH
3 C Ance o~ o #1
2 PE Grin-Gelp oo Ul a
A PETVOBIRIGe + o5 - | | |
B COPUNOBFEREET S E oomer O o1
C PTC-Kontakt 7 bremge— O 0
D PTC-Kontakt - ) O—. |  Schimbeidseitig
empf. Motorkabel: Verschraubiing groRflachig anschliellen! @

4x15+2x(2x0,75)

externes Bremsspeisegerat miteigener Spannungsversorgung




Installation und Anschiufl

2.8.3 3-phasiger Anschluf}
230V/400V-Klasse v AnschluRspannung des KEB COMBIVERT S4 (3 x 230 V/ 3 x 400V)
’ unbedingtbeachten!

m Der Leistungsstecker darf nur bei ausgeschaltetem Gerat und
g ausgeschalteter Spannungsversorgung gezogen/gesteckt werden!

Auf phasenrichtigen Anschlufd des Servomotors achten!

PE Schutzleiter

U,V, W Motor

L1,L2, L3 Netzanschlul3 3-phasig

PA, PB Anschlul3 Bremswiderstand

R =N #E L1
R =—=CN L2
Netzanschluf? — | JE i
13 ==~ H Ow
PE J=(jmy=yy
= E| e
1 U o—H— — 5E Ju
4 V O | | | | m
@ © N N 4E i
@ 3 W O—T T =l Hw
@ @ 2 PE O—+ —
] I
N C PTC-Anschiul O~ e o] on
D PTC-AnschluR O~ = CH
Servomotor L L
Leistungsstecker A Bremse + O-_| iz o r—O}
B Bremse— O~ o o)
e
Motorgehause/ OEJ Schirm beidseitig
Verschraubung grofflachig anschlief3en! @
externes Bremsspeisegerat miteigener Spannungsversorgung
Stecker | Bezeichnung Kabel Gerate- | empf. Motorkabel
Kontakt Nr. Ader Nr. GroRe
1 U 1 07/10 [4x1,5+2x(2x0,75)
4 Vv 2 12 4x2,5+2x(2x0,75)
3 W 3 16 4 x4 +2x(2x0,75)
2 PE Griin-Gelb
A Bremse + 5
B Bremse — 6
C PTC-Kontakt 7
D PTC-Kontakt 8

16
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2.8.4 Anschlufd Inkrementalgeber
Eingang/Nachbildung (X3)

2.8.5 SSI - Interface fur Absolut-
wertgeber (Optional an X3)

Die Geberschnittstelle X3 ist Gber den Parameter EC.10 umschaltbar von einer
Inkrementalgebernachbildung aufeinen Inkrementalgebereingang. Die Strichzahl der
Nachbildung betragt bei Geraten mit Resolverinterface immer 1024 Inkremente. Bei
Geraten mit SIN/COS Interface wird die Strichzahl des SIN/COS - Gebers verwendet.

Der Stecker darf nur bei ausgeschaltetem Gerat und ausge-
schalteter Spannungsversorgung gezogen/gesteckt werden!

Maximale Eingangsfrequenz:
Signale:

max. Ubertragungsstrecke:
freigegebene Geber:

Sub-D-Buchse X3

< 6 7 8 9 7
gy
"/ 1520304050 s

< 300 kHz

RS 422 / 2 Spursignale und Nullsignal

50m

Kubler 5800/5820

Heidenhain RON 425/ ROD 426 oder kompatibel

PIN Nr. Signal Bedeutung
1 Ua1 Signal Kanal A
2 Ua2 Signal Kanal B
3 Ua0 Signal Null
4 +5V max. 150 mA
5 +18V max. 100 mA O
6 Ual Signal Kanal A invertiert
7 Ua2 Signal Kanal B invertiert
8 Ua0 Signal Null invertiert
9 GND

Der Stecker darf nur bei ausgeschaltetem Gerat und ausge-
schalteter Spannungsversorgung gezogen/gesteckt werden!

Taktfrequenz:

Signale:

max. Ubertragungsstrecke:
freigegebene Geber:

Sub-D-Buchse X3

N\ 6 7 8 9 A\
YeroTo!
L/ 1020304050 ~

326,5 kHz oder 156,2 kHz

RS 422 / Takt und Daten

50m

HeidenhainROC 424,

Stegmann AG 626 oder kompatibel

PIN Nr. Signal Bedeutung
Clock +
Data +
n.c.
+5V max. 150 mA ™
+18V max. 100 mA ™
Clock -
Data-
n.c.
GND

O©ONOOOPWN -

(1) Die Spannungsversorgung an X3 und X4 kann auf den +18V
A mit maximal 100mA belastet werden. Alternativ dazu sind die
+5V mit 300mA belastbar.

17
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2.8.6 Anschlul® Resolver (X4)
w Der Stecker darf nur bei ausgeschaltetem Gerét und ausge-
J schalteter Spannungsversorgung gezogen/gesteckt werden!

SUB-D-Buchse X4

11 _12 _13_14 _15

COOXOK
D 06070809010
66666
Gehause Motor —— Geh&use COMBIVERT S4
Aderfarbe
Servomotor ‘ ‘
Resolverstecker SIN.LO 1 O——— —=—0 3 SIN_LO rot
SN 10 O—— ———0 8 SIN blau
SIN.REF_LO 5 O—F ——0 5 SIN.REF_LO  geb
SIN.REF 7 O kf — ———0 10 SIN_REF griin
COS_LO 2 O——— —#0 4 COS_LO pink
COS 11 O——== ———0 9 COS grau
o

2.8.7 Anschlul® SIN / COS Geber
(Optionalan X4) w Der Stecker darf nur bei ausgeschaltetem Gerat und ausge-
’ schalteter Spannungsversorgung gezogen/gesteckt werden!

SUB-D-Buchse X4 Gehause Motor Gehause COMBIVERT S4
¢ 00°¢ ¢ WA Aderfarbe
) } 06 070809010 ) |
66600 A@) 1 O 7= L0 '8 A(+) grin
A() 2 Ot = +—O 3 A() gelb
B(+) 11 O va L0 9 B() blau
Servomotor B(-) 12 O—+ — —+—O 4 B(-) rot
Geberstecker Cw 5 O | | — | | O 6 C(+) weiB
ChH 6 O !! _/ :! O 1 C() braun
D(+)14 O—H va -0 7 D) schwarz
D(-) 4 O— — ++—O 2 D (-) violett
R(+) 3 O—n e 0 15 R(+) grau
R(-) 13 O— ; = i ; O 14 R(-) rosa
+5V 10 O : I /’_ : —O 12 +5V  grau/rosa
GND 7 O— — H—O 13 GND weil3/grin
U ___ U

18
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2.8.8 Anschluld Hiperface

v Der Stecker darf nur bei ausgeschaltetem Gerat und ausge-
’ schalteter Spannungsversorgung gezogen/gestecktwerden!

SUB-D-Buchse X4

6 6°6°c e Gehause Motor — Gehause COMBIVERT S4
qo;:éeée;i ¥ Aderfarbe
COS(+) 9 Ot YA L 08 cos() grin
REF_COS 50O : f — : —O 3 REF_COS gelb
| |
SIN(+) 8 O— = =0 9 SIN(+) blau
Servomotor | / |
Geberstecker REF_SIN 4O I : = I : O 4 REF_SIN rot
Data (+) 6 O— I —~ w O 15 Data (+) grau
Data (-) 70 ; 1 _/ : —O 14 Data(-) rosa
12V 10 O a H—O 10 +12V braun
GND 11 O—H — : —O 13 GND weiB3
U _____ iy

19
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2.8.9 Steuerklemmleiste X1

Klemme | Bezeichnung | Funktion
1 ST Reglerfreigabe digitale Eingénge
2 14 @(RST) | Reset logisch 1:+/-12...33V/Ri=2,7kQ
Logik : PNP/NPN programmierbar mit di.1
3 15 (F)@ Drehrichtungsfreigabe
(Endschalter () vorwarts () Bei defektem Gerat ist das Ansprechen der Soft-
wareschutzfunktionen nichtgewahrleistet.
4 16 (R) @ Drehrichtungsfreigabe
(Endschalter M) rickwarts @ Werkseinstellung. Den Eingdngen kénnen auch an-
5 11 programmierbarer Eingang 1 dere Funktionen zugeordnetwerden (di-Parameter)
(Jog-Drehzahl vorwérts @)
6 12 programmierbarer Eingang 2 Abtastzeit 2 ms, 11 ... 13 werden bei Sonderfunktionen
(Jog-Drehzahl riickwarts ) (Pc.18, Pc19) mit 128 s abgetastet.
7 13 programmierbarer Eingang 3
(externe Fehlervorgabe @)
8 D1 digitales Ausgangssignal 1 programmierbare PNP-Transistorausgange 16 V-30V
max. 20 mA bei ext. Versorgung ca. Uext - 3V
9 D2 digitales Ausgangssignal 2 Abtastzeit 2 ms (do-Parameter)
10 » + 24V Spannungsausgang 16V - 30V max 60 mA
1" ov Masse flr +24 V und digitale bei ext. Versorgung ca. Uext
Ein-/Ausgange
12 CRF +10V Referenzspannung +10V (+/-3%) ; max. 4 mA
13 COM Masse flir analoge Ein-/Ausgange
14 REF 1 + analoge Sollwertvorgabe Spannungsdifferenzeingang, -10V...+10V/Auflésung:
12 Bit, Ri = 40 kQ. Wenn ein Differenzeingang mit COM
15 REF 1 - (An.2 - An.5) verbunden wird, reduziert sich Ri auf 24k€2. Stromein-
gange nur mit externem Birdenwiderstand 500 £2.
16 REF 2 + analoge Drehmomentbegrenzung Abtastzeit 2 ms, bei schneller Analogsollwertvorgabe
oder Momentenregelung reduziert sich die Abtastzeit
17 REF 2 — (An.8 -An.11,CS.6,CS.7) auf 128 s (An.13, SP-Parameter).
18 A1 Analogausgang 1 (An.14-An.16) | -10V...+10V / Auflésung: 10 Bit Ri =100 Q
19 A2 Analogausgang 2 (An.18-An.20) | Abtastzeit 2 ms
20 RLA Ausgangsrelais: (do-Parameter)
21 RLB RLA /RLC : 1 : aktiv 30V DC/1TA
22 RLC RLB/RLC : 0 : abgefallen
23 Ext. Spg. externe Versorgungder Steuerung | 24V ... 30V / 1A externer Spannungseingang, Bezugs-

potential OV : X1.11. Nur bei GehausegréRe D und E.

Potentialtrennung zwischen Klemmen fir digitale Signale (X1.1, X1.11, X1.23) und Klemmen flir analoge
Signale (X1.12-X1.19). Drehrichtungsfreigabe (X1.3, X1.4) und analoge Drehmomentbegrenzung (X1.16,
X1.17) haben im Drive-Mode keine Funktion.

20
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2.8.10 Digitale Ein-/Ausgange +24V
intern ‘

——— PNP-Logk ——— v

1 2 3| 4 5 6 7| 8 9 10
ST |RST| F| R 11 12 I3 | D1 | D2 | Uout| Schirm-
anschluf®

2.8.11 Analoge Ein-/Ausgange M1 712113141151 16117 118 | 19
0V |CRF |[COM|REF1|REF1REF2[REF2| A1 | A2
b - 1= Schirmanschlu®
ohneanaloge — — T T 1| T T T T | T T T T 777D
Drehmoment- l
begrenzung

Sollwert-

quelle
z.B.: SPS

11 12 |13 | 14 | 15| 16 |17 | 18 | 19
0V |CRF |COM|REF1|REF1|REF2REFZ A1 | A2

+ - + | -
Schirmanschlul
mitanaloger C — T T T | T T T T T T T T 1T 10 0D
Drehmoment- l
begrenzung
-10V...+10V| | OV...+10V
Sollwert- | [Momenten-
quelle begrenzung
z.B.: SPS | | z.B.: SPS
2.8.12 Ausgangsrelais 2.8.12 Externe Spannungsver-
F sorgung der Steuerung
11 23
20 | 21 | 22 OV |oeeeenns ext. .
Die externe Spannungsversorgung RLA|RLB|RLC| schirm- Spg.| Schirm-
ist nur bei GehédusegréBe D und E — [ ___T_ anschlufy — T anschluB
méglich. CF#ﬂD—L CJ,ﬂDl
) oV 24V

auf. Der Errichter von Anlagen oder Maschinen hat sicher zu stellen, dal bei einem vorhandenen oder

C Die Anschliisse der Steuerklemmleiste sowie Gebereingdnge weisen sichere Trennung gemaR VDE 0100
neu verdrahteten Stromkreis mit sicherer Trennung die VDE - Forderungen erfiillt bleiben.
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Operator

Digital-Operator
Art.-Nr. 00.F4.010-2009

Interface-Operator
Art.-Nr.00.F4.010-1009

Informationen iiber weitere
Operatoren bei KEB!

Als Zubehor zur lokalen Bedienung des KEB COMBIVERT S4 ist ein Operator
erforderlich. Um Fehlfunktionen zu vermeiden, muf} der Steller vor dem Aufstecken/
Abziehen des Operatorsinden Status nOP (Reglerfreigabe KI. X1.1) gebrachtwerden.
Bei Inbetriebnahme des Umrichters ohne Operator, wird mit den zuletzt abgespei-
cherten Werten, bzw. Werkseinstellung gestartet.
Der Operatoristin mehreren Versionen erhaltlich:

5-stelliges LED-Display

Betriebs-/Fehleranzeige
. Normal "LED ein"
&l Fehler "LED blinkt"

Doppelfunktionstastatur

Im Interface-Operatorist zusatzlich eine potentialgetrennte RS232/RS485-Schnitt-
stelle integriert. Mitder RS232/485-Parametrierschnittstelle wird der KEB COMBIVERT
S4 zur Kommunikation mit einer DatenlUbertragungseinrichtung erweitert. Die ent-
sprechende Beschaltung erméglicht eine physikalisch potentialgetrennte Ubertra-
gung.

PE-Anschlu® %l Olwwe e RS232/RS485
l ‘I

Servosteller Parametrierschnittstelle

oo0e'e
90 80 70 60
PIN Nr. RS485 / Bezug Signal Bedeutung
1 - - reserviert
2 - TxD Sendesignal /RS232
3 - RxD Empfangssignal /RS232
4 Al RxD-A Empfangssignal A/ RS485
5 B' RxD-B Empfangssignal B/ RS485
6 - VP Versorgungsspannung
+5V, 1 =10 mA
7 cic COM Datenbezugspotential
8 A TxD-A Sendesignal A/ RS485
9 B TxD-B Sendesignal B/ RS485
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KEB

3. Bedienung des
KEB COMBIVERT S4

3.1  Grundlagen

3.1.1 Parameter, Parameter-
gruppen, Parametersatze

Was sind eigentlich Para-
meter, Parametergruppen
und Parameterséatze?

Beispiel

Umden Forderungen nach flexibler Parametrierung und einfachen Bedienung gerecht
werden zu konnen, existieren drei verschiedene Bedienebenen.

Betriebsarten der
Steuerkarte

Drivemode

Applikationsmode

Im"Customer"-Modeistder

Der"Drive-Mode" bietet

Steller so konfiguriert, daf}
nurwenige fiirden drehzahl-
geregelten Betrieb notwen-
dige Parameter sichtbar
sind. Diese Paramter sind
in einer Gruppe
zusammengefalit. Diese

Im "Application"-Mode
steht der komplette
Funktionsumfang zur Ver-
figung, um fir jeden An-
wendereine passende Ein-
stellung zu finden.

die Moglichkeit flr eine

einfache Hand-
inbetriebnahme.
ACHTUNG:

Funktion der End-

schalter sind deaktiviert!

CP-Parametergruppe kann
vom Anwender selber defi-
niert werden (ud-Parame-
ter). Damit wird eine maxi-
male Ubersichtlichkeit er-
reicht.

Parameter sind vom Bediener veranderbare Werte in einem Programm, die den
Programmablauf beeinflussen. Ein Parameter besteht aus

Parameterbezeichnung und Parameterwert
(o o 111
Ul g (L

Der Parameterwert zeigt die
aktuelle Einstellung an

Die Parameternummer bestimmt die Parameter
innerhalb einer Gruppe.

Damit trotz der Vielzahl von Parametern die Bedienung Gber-
sichtlich bleibt, haben wir alle Parameter funktionsbezogen in

— Parametergruppen eingeteilt (z.B. alle motorbezogenen Para-
meter befinden sichin der Drive(dr)-Gruppe).

Um mehrere Werte flr einen Parameter vorgeben zu kdnnen, gibtes
| 8 Parametersatze (0...7). Sollen bei laufendem Gerat, die jeweils

aktiven Werte angezeigt werden, stellt man das Digit auf ,A“. Bei

nicht-programmierbaren Parametern entfallt das Digit.

Ein Forderband soll mit 3 verschiedenen Ganggeschwindigkeiten ausgeristet
werden.Firjeden,Gang®“wird ein Parametersatz programmiert, in dem die Geschwin-
digkeit, Beschleunigung, Verzégerung usw. individuell eingestellt werden kann.
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3.1.2 Anwahleines Parameters

3.1.3 Einstellen von Parameter-

werten

3.1.4 ENTER-Parameter

24

Beispiel

Derblinkende Punktzeigt die veranderbare Stelle. Durch Dricken der ENTER-Taste
wird der blinkende Punkt verschoben.

ENTER ENTER
1 [y || RS 1 || LER 1 1
(M R ey /W o i N I ey (9 T o A

[ A A[STOP (A ]
START)\,

v

rt 1 _ { Y O |
Lo s Lol S

Parameternummer Parametergruppe Parametersatz
anwahlen anwahlen anwahlen

Beinichtprogrammierbaren Parametern
wird keine Parametersatznummer angezeigt!

A

FUNCT
Wechseltzwischen Parameterwert | (SPEED) | und Parameterbezeichnung

Y

Verandernvon

Standard-Parametern ENTER-Parametern

Beim Verandern wird ein
Punkt hinter der letzten
Stelle angezeigt. Durch
ENTER wird der Wert Giber-
nommen und nichtfliichtig
gespeichert.

1571071 Werte werden
LV Lf LY || sofort iibernom-
A A(stom) men und nicht- A At
v LY flichtig gespei- (START

chert

|-
' “
|

o
T

[

2
(@]
o

A
v LY [START v| Y J EnTER
-’l 0 _FRJ

> r

M
J
|~
-
L

Die Parameterwerte konnen nur geandert werden, wenn der Parametersatz
nicht auf,,Aktiver Parametersatz“ (A) eingestellt ist!

Bei einigen Parametern ist es nicht sinnvoll, daR die angewahlten Werte sofort aktiv
werden. Man nennt sie ENTER-Parameter, da sie erst nach Bestatigen mit der
ENTER-Taste aktiv werden.

Bei digitaler Drehrichtungsvorgabe soll aus dem Stillstand (LS) die Drehrichtung
Ruckwarts (r)angewahlt werden. Wie oben ersichtlich, mul3 hierbei iber Drehrichtung
Vorwarts (F) geschaltetwerden. Der Antrieb darf hier jedoch nichtloslaufen, sondern
erst wenn Drehrichtung Rickwarts angewahlt und mit ENTER bestatigt worden ist.
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3.2

Nicht programmierbare Para-
meter

Ricksetzen von Fehlermel-
dungen

Rucksetzen von Spitzen-
werten

Quittieren von Ruckmeldun-
gen

Passwortstruktur

Bestimmte Parameter sind nicht programmierbar, da ihr Wert in allen Satzen gleich
seinmulf} (z.B. Busadresse oder Baudrate). Damit diese Parameter sofort erkennbar
sind, fehltin der Parameteridentifikation die Parametersatznummer. Fur alle nicht
programmierbaren Parameter gilt unabhédngig vom angewéhlten Parameter-
satz immer der gleiche Wert!

Trittwahrend des Betriebes eine Storung auf, so wird die aktuelle Anzeige durch eine
blinkende Fehlermeldung tiberschrieben. Die Fehlermeldung kann durch Driicken der
ENTER-Taste geléschtwerden, so dafd der ursprigliche Wert wiederin der Anzeige
steht.

Achtung! Das Rucksetzen der Fehlermeldung durch ENTER ist kein Fehlerreset,
d.h. der Fehlerstatus im Umrichter wird nicht zuriickgesetzt. Dadurch ist es moglich,
vor dem Fehlerreset Einstellungen zu korrigieren. Ein Fehlerreset ist nur durch die
Resetklemme oder Reglerfreigabe mdglich.

Um Rickschlisse auf das Betriebsverhalten eines Antriebes ziehen zu kénnen, gibt
es Parameter, die Spitzenwerte anzeigen. Spitzenwert heif3t, dal’ der hdchste
gemessene Wert fir die Einschaltdauer des Umrichters gespeichert wird (Schlepp-
zeigerprinzip). Durch A oder ¥ wird der Spitzenwert geléscht und in der Anzeige
erscheint der aktuell gemessene Wert.

Um die korrekte Ausflhrung einer Aktion zu iberwachen, senden einige Parameter
eine Rlickmeldung. Z. B. zeigt die Anzeige nach Kopieren eines Satzes ,PASS*um
anzuzeigen, dalR die Aktion fehlerfrei abgeschlossen wurde. Diese Rickmeldungen
mussen mit ENTER quittiert werden.

Der KEB COMBIVERT ist miteinem umfassenden Passwortschutz ausgerustet. Mit
den einzelnen Passwdrter kann man

¢ dieBetriebsartwechseln

¢ einen Schreibschutzsetzen
¢ denServicemode aktivieren
¢ inden Drive-Mode schalten

Das Passwort kann abhangig von der aktuellen Betriebsart in folgende Parameter
eingegebenwerden:

I'_ I,-' I’_l' wenn der CP-Mode aktiviert ist
/) ] wenn der Applikationsmode aktiviert ist

25
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3.2.1 Passwortebenen DerParameterwertder obigen Parameterzeigtdie aktuelle Passwortebene. Folgende
Anzeigen sind mdglich:

Nurdie Customer Parametergruppe

—
LI~ _ i || CP -read only istsichtbar, bis auf CP. 0 sind alle
Parameterim Nur-Lese-Status.

-0 Nurdie Customer Parametergruppe
L i CP -on ist sichtbar. Alle Parameter kdnnen
verandertwerden.

— — - i Wie CP-on, jedoch wird die
LI~ _ 1 || CP - Service Parameteridentifikation geman ih-
rem Ursprungsparameterangezeigt.

Alle Applikationsparameter sind

,':,',':',':',' App"kation sichtbarund konnen verandert wer-
— den. Die CP-Parameter sind nicht
sichtbar.

Der Drive-Mode ist eine besondere
Drive-Modus Betriebsart, bei der das Gerat iber
den Operatorin Betrieb genommen

werdenkann.
3.2.2 Passworter Durch Anwahl eines der folgenden Passworter kann in die jeweilige Passwortebene
gewechseltwerden:
Passworter Passwortebene
1 Iy
(L~ O
i I~
gy I ) | | S iy |
| | R gy
JJL|— e -
i oo
A Y] | —— |
S [l |— DRIVE-Mode *

Zum Beenden des Drive-Mode ENTER + FUNCT fir ca. 3 Sek. gedrickt halten.

26
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3.2.3 AndernderPasswortebene FUNCT,
0 )| SEEED =T
L. g U Y |
e
y (START
71
L
Beispiel1 Vom CP-Mode in den Ay
Applikationmode wechseln v T e
TN AN =T =T =]]
[y > o
FUNCT
[ SPEED
Lo (
Bis auf das Servicepasswort werden die eingegebenen Passwort-
ebenen generell nichtfliichtig gespeichert!
FUNCT
i} ( SPEED = ,-—’ ,-—’ ,-—’,
) ] e
A
% START,
71
L
Beispiel2 Vom Applikationsmode in den N
CP-read only-Mode wechseln v CF) eem)
oo R e o _
(RN g | S ey gy |
FUNCT
1 I} SPEED

3.3

CP-Parameter

3.3.1 Bedienungim CP-Mode

Die Customer-Parameter (CP) sind eine besondere Gruppe von Parametern. Sie
kénnen, bis auf CP.0 (Passworteingabe), vom Anwender selbstdefiniert werden. Die
im Folgenden beschriebenen Parameter sind im Auslieferungszustand eingestellt.
Vorteiledaraus: -bedienerfreundlich firden Endkunden

- kritische Parameter sind vor Fehlbedienung geschitzt

- geringe Dokumentationskosten beim Maschinenbauer

Einstellen der [FUNCT) Einstellen von
Im CP-Mode verein- | Parameternummer SPEED Parameterwerten
fachtsich die Bedie- 'l 1l < > 1
nunggegeniiberdem L. s
Applikations-Mode, 7y A <o) 7y Asor)
weil Parametersatz [START] [T START [T
und Parameter- — V| Y
gruppenanwahl ,’ ,’-’ ,’ "
entallen. - -
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3.3.2 Definition der CP-Parameter

3.3.3 Wiederherstellen der Werks-

28

einstellung

WerksmaRig sind die CP-Parameter wie folgt definiert:

Anzeige Parameter Parameterbezeichnung| Werksein-
im Applikation-Mode stellung

CP.0 Passwordeingabe customer on
CP. 1 Istdrehzahlanzeige ru.1 —
CP.2 Statusanzeige ru.0 —
CP.3 Motorscheinstrom ru.9 -
CP.4 max. Motorscheinstrom ru.25 —
CP.5 aktuelles Drehmoment ru.2 -
CP.6 Solldrehzahlanzeige ru.20 —
CP.7 Beschleunigungszeit SP.11 0,05s
CP.8 Verzdgerungszeit SP.12 0,05s
CP.9 Drehmomentgrenze CS.6 3 M,
CP.10 max. Solldrehzahl SP.5 Ny
CP.11 Jogging - Drehzahl SP.22 100 min™!
CP.12 P-Faktor (Drehzahl) CS.0 motorabhangig
CP.13 I-Faktor (Drehzahl) CSA1 motorabhangig
CP.14 Encoder 1 (Ink./U) EC.11 1024 /2048
CP.15 Verhalten externer Fehler Pn.20 0
CP.16 Offset REF 1 An.5 0%
CP.17 | Nullpunkthysterese REF 1 An.2 0%
CP.18 Funktion Ausgang A1 An.14 2
CP.19 Verstarkung Ausgang A1 An.15 3 M, =10V
CP.20 Verstarkung Ausgang A2 An.19 +/-n, = +/-10V
CP.21 |Schaltbedingung Ausgang D1 do.1 20
CP.22 |Schaltbedingung Ausgang D2 do.2 18
CP.23 | Momentenpegel Ausgang D1 LE.20 0,5M,
CP.24 | Drehzahlpegel Ausgang D2 LE.5 0,5n,

dabei nicht beschaltet sein.

Die Werkseinstellung des Gerates kann jederzeit wiederhergestellt
werden. Dazu mussen die folgenden Werte Uber die Tastatur des
Operators eingestellt werden. Die Klemme Reglerreigabe X1.1 darf

CP.0
Fr. 0
ud. 0

440
-2
200
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KEBS |l

3.4 Drive-Modus

3.4.1 Einstellmdglichkeiten

3.4.2 Anzeige und Tastatur

3.4.3 Sollwertanzeige /Sollwertvor-
gabe

DerDrivemode st eine besondere Betriebsart des KEB COMBIVERT. Erermdglicht
eine einfache Hand-Inbetriebnahme. Zur Aktivierung des Drive-Mode ist das Pass-
wort ,500% in ‘CP.0’ bzw. ‘ud.0’ einzugeben. Folgende Vorgaben sind mdglich:

- Stop / Start / Run
- Sollwert
- Drehrichtung

Alle anderen Einstellungen wie Sollwertgrenzen, Beschleunigungszeit, Verzogerungs-
zeit usw. entsprechen der Vorgabe in den Parametersatzen.

v Hardwarebedingung: Die Reglerfreigabe muf gebriickt sein.
(]

Drehrichtungsanzeige

Drehrichtungsfreigabe (Klemme X1.3/X1.4),analoge Drehmoment-
begrenzung (Klemme X1.16 / X1.17) und Bremsenansteuerung
haben im Drive-Mode keine Funktion.

Anzeige Betriebsstatus /
Istdrehzahl / Solldrehzahl

Betriebs-/Fehleranzeige
Normal "LED ein"
Fehler "LED blinkt"

Bedienfeld

( \  Dervorgegebene Sollwert wird
m angezeigt, solange die SPEED-
Taste gedriickt wird
L A
ENTER
PR
v

o B e =
I e O\
L

O\ /

SPEED-Taste gedriickt halten
und mit STOP-Taste den ange-
zeigten Sollwert verringern

A\ ¢

SPEED-Taste gedrickt haltenund
mit START-Taste den angezeigten
Sollwerterhéhen
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3.4.4 Drehrichtungsvorgabe

3.4.5 Start/ Stop / Run

30

Vorgabemdglichkeiten:

/]
L

QO

e () ()

OWN

g

(W]

v)

_—— 7
(
<« '\

Status "Stop"
Wechselrichter
freigeschaltet

ENTER] FUNC.
F/IR [SPEED

>

g
b
3

Jede Betatigung der Taste
ENTER bewirkteinen Dreh- "_ ‘ ‘ ,L l__,
richtungswechsel

1 x "START"
dricken

(%)
]
o
o

4

forward (Rechtslauf)
reverse (Linkslauf)

Status "Start™
Drehmoment
bei Drehzahl "0"

1 x "STOP"
driicken

1x
"START"
dricken

® (a2 @
START)
ENTER| FUNC.
F/R ISPEED]
STOP

1x
"STOP"
driicken

@ (]
START)
ENTER] FUNC.
F/R ISPEED
v
Status "Run”

Der Antrieb lauft mit vorgege-

bener Drehzahl




Bedienebenen E

3.4.6 Verlassendes Drive-Mode

Um den Drive-Mode zu verlassen, im Status ,,Stop“ die Tasten ,FUNC.” und
LENTER" gleichzeitig fur ca. 3 sec. gedrickt halten! Das Gerat springt dann in den
Modus zurlck, von dem aus der Drive-Mode gestartet wurde.

>
U

& A @ Drive-Mode > @
\

’/f R G /e verlassen ENTER FUNC
; f FR SPEED
B g B

v’ ca. 3 sec. :(\\

@
2
3

@
o
o

<
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Parameterstruktur

ru

SP

Pn
dr

CS
ds
ud

Fr

An

do
LE

Sn

In

EC

Pc
Pd

AA

Die Parametergruppen sind funktionsbezogen zusammengestellt. S4 verfugt Gber

folgende Parametergruppen:

run-Parameter

Speed definition-Parameter

Protection-Parameter
drive-Parameter

Control Speed-Parameter

drive specifical control-Parameter

userdefinition-Parameter

Free programmable-Parameter

Analog I/O-Parameter

digital input-Parameter
digital output-Parameter

Level-Parameter

Synchron-Parameter

Information-Parameter

Encoder Control-Parameter

Position Control-Parameter

Position definition-Parameter

Adjustment Assistance-Parameter

Beinhaltet alle Betriebsanzeigen
(Prozeldatenvisualisierung)

Alle Parameter zur Sollwertvorgabe, Begren-
zungen, Rampen

Alle Schutzfunktionen (Schnellhalt usw.)
Alle motorspezifischen Parameter
Parametrierung des Drehzahlreglers
Parametrierung der Stromregler

Parameter zur individuellen Einstellung der
Bedienoberflache und der seriellen Schnitt-

stelle

Festlegung, Einstellung und Anwahl der
Parametersatze

Programmierung deranalogen Ein-/ Ausgan-
ge

Programmierung derdigitalen Eingange
Programmierung der digitalen Ausgange

Einstellung der Auslésepegel fir die Digital-
ausgange

Einstellung der Parameter fir Synchron-
regelung

Informationen tiber Geratetyp, Seriennummer
usw.

Parameter zur Einstellung und Information
der Geberschnittstellen

Grundeinstellung fiir das Posimodul
Positionsvorgabe im Posimodul
Parameter fur Visualisierungsprogramm ‘In-

verter-Scope’ (werden vom Programm direkt
verwaltet)



Parameterstruktur

4.1 Satzprogrammierung

KEB

Ein Teil der Parameter ist in 8 Parametersatzen programmierbar, d.h. einem
Parameter kdnnen in verschiedenen Satzen unterschiedliche Werte zugewiesen
werden. Sokdénnen z.B. individuelle Fahrprofile und Funktionsablaufe ohne externe
Intelligenzrealisiertwerden.

Werte fur nicht satzprogrammierbare Parameter

Werte flr Werte flir Werte fiir Werte flir
satz- satz- satz- satz-
program- program- program- program-
mierbare mierbare mierbare mierbare
Parameter Parameter Parameter Parameter
Satz 0 Satz 1 Satz 2 Satz x
\ 4 \ 4 A\ / \ 4 \ 4 \4 \ 4 \ 4
Parameter Parameter Parameter Parameter
Satz 0 Satz 1 Satz 2 Satz x

Satzumschaltung

aktive Parameter

In der Werkseinstellung arbeitet der KEB COMBIVERT S4 in Satz"0",

alle anderen Satze sind zunachst deaktiviert.
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Blockschaltbild
Softwarefunktionen und
Reglerstruktur

der

Auf den folgenden Seiten sind das Blockschaltbild sowie die Reglerstruktur des
KEB COMBIVERT S4 dargestellt. Alle Parametergruppen sind fett eingetragen. Die
Stromregler sind in den dS-Parametern ausfihrlich beschrieben.

Betriebs-
anzeigen

Umrichter-
kenndaten

Programmie-
rung der Pa-
rametersazte

Parametrie-
rung der Bus-
schnittstelle

Progr. der
Benutzer-
oberflache

Benutzer
definierte
Parameter

ru-Parameter

Benutzerinterface

In-Parameter

Fr-Parameter

ud-Parameter

ud-Paramter

CP-Parameter

A

v

A

Analoge Ein-
und Ausgange

A 4

An-Parameter

Digitale

Y

\{

Positionier-
modul

\ 4

Drehzahlregler
Momenten-

grenze

Stromregler | |

Pd/PC-Param.

CS-Parameter

dS-Parameter

Modulator

Y

{

Leistungs-
teil

Protect- und
Keep on

Eingange

di-Parameter

Digitale
Ausgange

A

do-Parameter

?

Schaltschwellen
der digitalen
Ausgange

LE-Parameter

1/O-Funktionen

> Running Funk.

Pn-Parameter

Rampen-
generator

\4

S-Kurven

SP-Parameter

Synchron-
Regler

\4

A

Motormodell <

dr-Parameter

A

Geberadaption

|

Sn-Parameter

A

Antriebsfunktionen

A

EC-Parameter
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5 Funktions -
beschreibung

5.1 Run(ru)-Parameter

| Parameter kann nur gelesen werden!

| Bestatigung mit Enter zum Abspeichern des Par.-Wertes notig!

| Parameter ist satzprogrammierbar!

Gr.|Nr.[Name Adresse|P R| Auflésung | Unter- | Ober- | Default-| Einheit

grenze|grenze| wert

ru | O |Umrichter Status 2000 R| Tabelle
ru | 1 |Istdrehzahl Anzeige 2001 R 0,5 - - -— rpm
ru | 2 |lstmoment Anzeige 2002 R 0,1 -—- -—- - Nm
ru | 4 |Solldrehzahl Anzeige 2004 R 0,5 - - - rpm
ru | 5 |Sollmoment Anzeige 2005 R 0,1 --—- - - Nm
ru | 9 |Scheinstrom 2009 R 0,1 --- - -—- A
ru | 10 [Wirkstrom 200A R 0,1 - - — A
ru | 11 |Zwischenkreisspannung 200B R 1 --- --—- --- V
ru | 12 |ZK-Spg./Spitzenwert 200C 1 --- --- - v
ru | 14 |Eingangsklemmen Status 200E R| Tabelle — —
ru | 15 |Ausgangsklemmen Status 200F R| Tabelle
ru | 16 |Interner Eingangsstatus 2010 Rl Tabelle
ru [ 17 |Interner Ausgangsstatus 2011 R| Tabelle - —
ru | 18 |Aktueller Parametersatz 2012 R| Tabelle — -
ru | 20 |Solldrehzahl vor Rampe 2014 R 0,5 -—- --—- - rpm
ru | 22 |Ref 1 Anzeige 2016 R 0,1 -100 100 -—- %
ru | 23 |Ref 2 Anzeige 2017 R 0,1 -100 100 -—- %
ru | 25 |Scheinstrom Spitzenwert 2019 0,1 e A
ru | 26 |Istdrehzahl Master 201A R 0,5 -—- 0 -—- rpm
ru | 27 |Winkelabweichung / Schleppfehler 201B R 0,1 --- --—- - °
ru | 28 |Drehzahlabweichung 201C R 0,5 -—- -—- - rpm
ru | 29 |Kihlkérpertemperatur 201D R 1 -—- -—- - °C
ru | 31 |Betriebsstundenzahler 1 201F 1 0 65535 - h
ru | 32 |Betriebsstundenzahler 2 2020 1 0 65535 - h
ru | 35 |Istposition Vorzeichen 2023 R 1 —
ru | 36 |Istposition High 2024 R 1 --- - - inc
ru | 37 |Istposition Low 2025 R 1 - - - inc
ru | 38 |Sollposition Vorzeichen 2026 R 1 . .
ru | 39 [Sollposition High 2027 R 1 - - - inc
ru | 40 |Sollposition Low 2028 R 1 - - - inc
ru | 58 |Latch-Position Vorzeichen 203A R 1 — .
ru | 59 |Latch-Position High 203A R 1 - - -—- inc
ru | 60 |Latch-Position Low 203A R 1 - inc
ru | 64 [Motortemperatur 203A R 1 0 200 - °C
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Allgemeines

Umrichter Status (ru.0)

Inderrun(ru)-Parametergruppe sind alle Parameter zusammengefal3t, an denen sich
deraktuelle Betriebszustand des KEB COMBIVERT S4 ablesen 1a3t. Die Parameter
dieser Gruppe sind read-only. Eine Ausnahme bilden die Spitzenwertspeicherru.12
und ru.25, die bei Bedienung Uber die serielle Schnittstelle durch Eingabe eines
beliebigen Wertes geléschtwerden.

BeiBedienung Uber die Tastatur erfolgtdas Zuriicksetzen durch die Tasten UP oder
DOWN.

Im Parameter ‘inverter status’ wird der Betriebszustand des KEB COMBIVERT S4
angezeigt.

Es gibt generell vier verschiedene Gruppen von Betriebszustanden:

- ready Gerat betriebsbereit, d.h. Initialisierung abgeschlossen,
keine Stérungsmeldung.

- run Geratim Betrieb, Wechselrichter freigegeben.

abnormal condition Stdrung, auf die variabel reagiert werden kann.IndenPn-
Parametern wird festgelegt, ob der Wechselrichter ge-
sperrt, die Stérung ignoriert oder der Antrieb stillgesetzt
werden soll.

fatal error Storung, die eine sofortige Sperre des Wechselrichters
bewirkt. Wiederanlauf erst nach Reset maglich.
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Der aktuelle Betriebszustand wird durch folgende Anzeigen visualisiert:

Betriebszustand ready:

noP 0 NoOperation Reglerfreigabe nichtgebriickt, Modulation abgeschaltet, Ausgangsspan-
nung = 0, Antrieb fiihrungslos
LS 70 Low Speed Reglerfreigabe ist gebriickt, keine Drehrichtung vorgegeben, Modulation

abgeschaltet, Ausgangsspannung = 0, Antrieb fihrungslos

Betriebzustandsgruppe run:

Facc 64 ForwardAcceleration Antrieb beschleunigtin Drehrichtung Rechtslauf

Fcon 66 Forward Constant Antrieb [&uft mit konstanter Drehzahl in Drehrichtung Rechtslauf
FdEc 65 ForwardDeceleration Antrieb verzdgertin Drehrichtung Rechtslauf

rAcc 67 ReverseAcceleration Antrieb beschleunigtin Drehrichtung Linkslauf

rCon 69 Reverse Constant Antrieb [&uft mit konstanter Drehzahl in Drehrichtung Linkslauf
rdEc 68 Reverse Deceleration Antrieb verzogertin Drehrichtung Linkslauf

rFP 79 ready for positioning Antrieb erwartet den Start einer Positionierung

PA 80 positioning active Antrieb fihrt einen Positionierungsbefehl aus

SrA 82 search for reference active  Antrieb in Referenzpunktsuche

Betriebszustand Vorwarnung :

A.OH2 97 abnormalstopping OH Schnellhaltnach OH-Vorwarnung
A.dOH 96 abnormalstoppingdrive OH Schnellhaltnach Motoribertemperatur
A.EF 90 abnormalstopping EF Schnellhalt nach externem Fehler
A.PrF/ 94 abnormalstopping prohibited Schnellhalt, weil bei Drehrichtungsvorgabe durch bipolaren
A.Prr 95 rotationforward/reverse Sollwert Klemme F oder R nicht angesteuert wird
A.bus 93 abnormalstoppingbus Schnellhaltnach Ansprechen der Kommunikationszeittiberwachung (Watchdog

Betriebszustand Fehler :

E.OC 4 errorovercurrent Uberstrom

E.OP 1 erroroverpotential Uberspannung

E.UP 2 errorunderpotential Unterspannung

E.OH 8 erroroverheat Ubertemperatur im KEB COMBIVERT S4

E.dOH 9 errordrive overheat Ubertemperaturim Motor

E.OH2 30 errormotorprotection Uberlast Motor

E.OL 16 erroroverloadinverter Uberlast KEB COMBIVERT S4

E.EF 31 errorexternfault Externer Fehler

E.PrF/ 46 errorprohibited rotation Schnellhalt, weil bei Drehrichtungsvorgabe durch bipolaren
E.Prr 47 forward/reverse Sollwert Klemme F oder R nicht angesteuert wird
E.OS 105 erroroverspeed Fehler Uberdrehzahl

E.LSF 15 currentlimit resistor error Ladeshuntfehler

E.SEt 39 error at set selection Satzanwahlfehler Satz x

E.bus 18 errorbus Zeitiberwachung fur serielle Kommunikation
E.EnC 32 errorencoder Fehlerin der Resolveranschaltung

E.PuC 49 errorpowerunit FehlerinderLeistungsteilerkennung

E.dSP 51 errorDSP Interner Prozessorfehler

E.hyb 52 errorhybrid Interner Hardwarefehlerin der Hybriderkennung

Eine Fehlerbeschreibung mit Stérungsdiagnose finden Sie unter Kapitel 5.26.
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KEB

Istdrehzahl Anzeige (ru.1)

Istmoment Anzeige (ru.2)

Solldrehzahl Anzeige (ru.4)

Sollmoment Anzeige (ru.5)

Scheinstrom (ru.9)

Wirkstrom (ru.10)

ZK-Spannung (ru.11)

ZK-Spannung Spitzenwert (ru.12)

Eingangsklemmen Status (ru.14)

Beispiel

Inru.1 wird die aktuelle Motordrehzahl mit einer Auflésung von 0,5 rpm angezeigt. Ein
linkslaufendes Drehfeld am Ausgang (Drehrichtung Rechtslauf) wird durch die
Anzeige negativer Drehzahlen dargestellt.

In ru.2 wird das aktuelle Motormoment angezeigt (berechnet aus dem Wirkstrom).

Inru. 4 wird die Solldrehzahlam Ausgang des Rampengenerators angezeigt. Istder
Wechselrichter gesperrt, oder ein ‘abnormal’ Betriebszustand aktiv, so wird also der
aktuelle Sollwert 0 rpm angezeigt. Dieser Parameterist vor allem fir die Visualisierung
mit Inverter Scope wichtig.

Inru. 5 wird der Sollwert fir das Motormoment angezeigt. Berechnung und Normie-
rung wie ru. 2. Dieser Wert entspricht dem Ausgangssignal des Drehzahlreglers.

Anzeige des aktuellen Scheinstromes.

Anzeige des aktuellen Wirkstromes.

Anzeige deraktuellen Zwischenkreisspannung.

Anzeige der maximalen gemessenen Zwischenkreisspannung. Dazu wird der héchs-
te aufgetretene Wertvonru.11 inru.12 gespeichert.Der Spitzenwertspeicher kann
durch Betatigung der Taste Up oder der Taste Down geléschtwerden. Ein Abschalten
des KEB COMBIVERT S4 fuhrt ebenfalls zur Léschung des Speichers.

Inru.14 wird der physikalische Status der Eingangsklemmen X1.1...X1.7 angezeigt.
Interne logische Verknlpfungen, Strobe oder Flankenauswertung werden dabei nicht
berlcksichtigt. Der Eingangsstatus wird binarkodiert angezeigt, d.h. jedem Eingang
entsprichtein Wertvon 1 (ST)bis 64 (13). Sind mehrere Eingénge angesteuert, so wird
die Summe ihrer Werte angezeigt.

Dezimalwert Eingang Klemme

1 ST (Reglerfreigabe) X1.1
2 14 (RST) (Reset) X1.2
4 15 (F) (Drehrichtung Forward) X1.3
8 16 (R) (Drehrichtung Reverse) X1.4
16 I1 (Prog. Eingang 1) X1.5
32 12 (Prog. Eingang 2) X1.6
64 I3 (Prog. Eingang 3) X1.7

ST, F und R sind angesteuert:

ST —»1

F —4 1+4+8=13

R —38

— Der Wert 13 wird im Display angezeigt.
— ST+ F +R wird als Klartext unter COMBIVIS angezeigt.
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Ausgangsklemmen Status (ru.15)

40

Interner Eingangstatus (ru.16)

ru.15 ermdglicht die Kontrolle der digitalen Ausgange. Der Steller unterstutzt
insgesamt 7 digitale Ausgange; die beiden Transistor-Ausgange D1 und D2, das
Ausgangsrelais RLA, RLB, RLC und 4 softwareinterne Ausgange OUTA, OUTB,
OUTC, OUTD, diefurinterne Verknipfungen verwendet werden kdnnen. Die software-
internen Ausgange sind immer direkt mit den softwareinternen Eingangen IA, IB, IC
und ID verbunden.

In ru.15 wird fir jeden aktiven Ausgang ein zugehdriger Wert von 1 (Transistor-
Ausgang D1) bis 128 (Softwareausgang OUT D) angezeigt. Sind mehrere Ausgange
aktiv, so wird die Summe der Werte angezeigt.

Dezimalwert Eingang Klemme

1 D1 (Transistor) X1.8

2 D2 (Transistor) X1.9

4 Ausgangsrelais X1.20, X1.21, X1.22
8 keine Funktion

16 OUT A (interner Ausgang A) keine

32 OUT B (interner Ausgang B) keine

64 OUT C (interner Ausgang C) keine
128 OUT D (interner Ausgang D) keine

Binar kodierter Status der digitalen Eingdnge, nachdem das Klemmeneingangssignal
die Filter-, VerknUpfungs-, Negierungs- und Strobefunktion durchlaufen hat. Auf3er
den physikalisch vorhandenen 7 Steuerklemmleisteneingdngen wird hier auch der
Status der 4 Softwareeingdnge angezeigt. Diese Eingange sind intern mit den
Softwareausgangen OUT A, OUT B, OUT C und OUT D verbunden.

Dezimalwert Eingang Klemme
1 ST (Reglerfreigabe) X1.1
2 14 (RST) (Reset) X1.2
4 15 (F) (Drehrichtung Forward) X1.3
8 16 (R) (Drehrichtung Reverse) X1.4
16 11 (Prog. Eingang 1) X1.5
32 12 (Prog. Eingang 2) X1.6
64 I3 (Prog. Eingang 3) X1.7
128 keine Funktion ---

256 IA (interner Eingang A) keine
512 IB (interner Eingang B) keine
1024 IC (interner Eingang C) keine
2048 ID (interner Eingang D) keine
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Interner Ausgangstatus (ru.17)

Aktiver Parametersatz (ru.18)

Solldrehzahl vor Rampe (ru.20)

Ref 1 Anzeige, Ref 2 Anzeige
(ru.22,ru.23)

Scheinstrom Spitzenwert (ru.25)

Istdrehzahl Master (ru.26)

Winkelabweichung/Schleppfehler
(ru.27)

Drehzahlabweichung (ru.28)

ru.17 zeigtdie Ergebnisse der Ausgangsfunktionstabellen (do.1 bisdo.4)an. Isteine
Schaltbedingung erfullt, wird der zugehérige Dezimalwert angezeigt. Sind mehrere
Schaltbedingungen erfillt, wird die Summe der Dezimalwerte angezeigt.

Dezimalwert Schaltbedingung
1 Schaltbedingung 1 (do.1) erfillt
2 Schaltbedingung 2 (do.2) erfillt
4 Schaltbedingung 3 (do.3) erfillt
8 Schaltbedingung 4 (do.4) erfillt
16 Schaltbedingung 5 (do.5) erfilllt
32 Schaltbedingung 6 (do.6 ) erfuillt
64 Schaltbedingung 7 (do.7) erfullt
128 Schaltbedingung 8 (do.8) erfilllt

Anzeige des zur Zeit aktiven Parametersatzes (d.h. des Satzes, mitdemder Inverter
augenblicklich arbeitet).

Inru.20 wird die Solldrehzahl am Eingang des Rampengenerators angezeigt. Solange
keine Funktion mit h6herer Prioritat aktiviert ist, wird diese Drehzahl der Sollwert fir
die Regelung. Funktionen mithdherer Prioritat sind z.B. ‘abnormal stopping’, ‘jogging’
und ‘'noP’. Hierdurchistes moglich, den vorgegebenen Sollwert vor Inbetriebnahme
zu Uberprifen.

Auflésung: 0,5 1/min

Istkeine Drehrichtung angewahlt, so wird der Sollwert angezeigt, der sich bei Dreh-
richtung Rechtslaufergeben wirde.

Anzeige deran REF 1 (Sollwerteingang) bzw. REF 2 anliegenden Analogspannung
in% (10V =100%) .

Maximaler wahrend einer Betriebsdauer aufgetretener Motorstrom. Anzeige in [A].
Der Spitzenwertspeicher kann durch Betatigung der Taste Up oder der Taste Down
geléscht werden. Ein Abschalten des KEB COMBIVERT S4 flhrt ebenfalls zur
Léschung des Speichers.

Istdrehzahl des Masterantriebes mit einer Auflésung von 0,5 rpm.

Winkelabweichung zwischen dem Lagesollwertdes Slave und dem Lageistwert des
Slave wird angezeigt. (Nur wenn das Synchro-Modul aktiviert ist: Sn.0 = on)
Auflésung 0,1 Grad. Wenn das Posi -Modul aktiv ist wird hier der Schleppfehler
angezeigt.

Die Drehzahlabweichung zwischen Istdrehzahl des Masters und Istdrehzahl des
Slave wird angezeigt (drehrichtungsunabhangig), Auflésung 0,5 rpm.

+ Master dreht schneller als Slave

- Slave dreht schneller als Master
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Kiihlkérpertemperatur (ru.29)

Betriebsstundenzéhler 1 (ru.31)

Betriebsstundenzéhler 2 (ru.32)

Istposition (ru.35 ... ru.37)

Sollposition (ru.38 ... ru.40)

Latch-Position (ru.58... ru.60)

Motortemperatur (ru.64)

ru.29 zeigt die aktuelle Kiihlkérpertemperatur in °C an. Die Auflésung betragt 1 °C.

ru.31 gibt mit einer Auflésung von 1 Std. die Zeit, an die der KEB COMBIVERT S4
insgesamt eingeschaltet (spannungsversorgt) gewesen ist.

ru.32 gibt mit einer Auflésung von 1 Std. die Zeit an, die der KEB COMBIVERT S4
insgesamt aktiv (Modulation aktiv, motorspannungsversorgt) gewesen ist.

Bei aktiviertem Posimodul wird die Istposition angezeigt. Zur Darstellungsart unbe-
dingt Hinweise unter Parameter Pc.1 beachten.

Anzeige der Sollposition bzw. des Fahrprofils bei aktiviertem Posi-Modul. Zur
Darstellungsartunbedingt Hinweise unter Parameter Pc.1 beachten.

Mittels der Eingangsfunktion di.03...12 = 23 Posi-Latchen wird die angezeigte
Istposition ru.35...37 bei betatigtem Eingang unter dem Parameter ru.58...60 ange-
zeigt.

In diesem Parameter wird die Motortemperatur angezeigt, wenn sie mittels eines
KTY-Sensors Uber eine KTY-Unterbaukarte (Artikel-Nummer 00.F4.771-Z009) (nur
Gerate > G) gemessen wird.
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5.2 Speeddefinition (SP)-Para-

meter
[ Parameter kann nur gelesen werden!
[ Bestatigung mit Enter zum Abspeichern des Par.-Wertes nétig!
[ Parameter ist satzprogrammierbar!
Gr.|Nr.[Name Adresse|P |E |R|Auflosung|Unter- | Ober- | Default- [Einheit

grenze|grenze| wert

SP| 0 |Sollwertquelle 3000 E 1 0 17 2 -
SP| 1 |Absolute digitale Sollwertvorgabe 3001 | P 0,5 -14000| 14000 | 1500,0 rpm
SP| 2 |Prozentuale digitale Sollwertvorgabe 3002 [P 0,1 -100 100 0 %
SP| 3 |Digitale Drehrichtungsvorgabe 3003 |P |E 1 0 2 0 -
SP| 5 [Maximale Drehzahl 3005 [P 0,5 0,0 | 14000 [gerateabh.| rpm
SP| 8 |Absolute Maximaldrehzahl 3008 0,5 0,0 | 14000 |gerateabh.| rpm
SP| 10 |Drehzahldifferenz Beschl./\VVerzégerung 300A (P 0,5 0,0 14000 dr.01 rpm
SP | 11 |Beschleunigungszeit 300B | P 0,01 0,00 | 320,0 0,05 S
SP| 12 |Verzbégerungszeit 300C | P 0,01 0,00 | 320,0 0,05 S
SP| 15 |S-Kurvenzeit Beschleunigung 300F [P 0,01 0,00 | 320,0 0,00 s
SP| 16 |S-Kurvenzeit Verzogerung 3010 [P 0,01 0,00 5,00 0,00 s
SP | 22 |Joggdrehzahl 3016 0,5 0,0 | 14000 100,0 rpm
SP | 26 [Motorpotifunktion 301A 1 0 15 0 -
SP | 27 [Motorpotizeit 301B 0,01 0,00 |300,00( 128,00 s

Sollwertquelle (SP.0)  SP. 0 legt fest wie die Solldrehzahl und die Drehrichtung vorgegeben wird (analog,
digital, Klemmleiste).

Wert Sollwert Drehrichtung
0 analog digital (SP. 3)
1 analog Klemmleiste (X1.3 / X1.4)
2 analog Vorzeichen des Sollwertes
3 digital abs. (SP. 1) digital (SP. 3)
4 digital abs. (SP. 1) Klemmleiste (X1.3 / X1.4)
5 digital abs. (SP. 1) Vorzeichen des Sollwertes
6 digital % (SP. 2) digital (SP. 3)
7 digital % (SP. 2) Klemmleiste (X1.3 / X1.4)
8 digital % (SP. 2) Vorzeichen des Sollwertes

9..14 reserviert ---

15 Motorpoti digital (SP.3)
16 Motorpoti Klemmleiste
17 Motorpoti Vorzeichen des Sollwertes

Deranaloge Drehzahlsollwert berechnet sich nach folgender Formel:
n_ = Analogwert/10 V * Maximale Drehzahl (SP.5)

Wird die Drehrichtung Giber Klemmen oder (iber den Parameter SP. 3 vorgegeben wird
der Drehzahlsollwertintern auf 0 begrenzt. Das heif3t alle negativen Drehzahlsollwert-
vorgaben fuhrenzun_, = 0.

Bei Wert 2,5 und 8 (Sollwert und Drehrichtung aus bipolarer Vorgabe) muf3 bei
aktivierter Reaktion auf Endschalter (Pn.24) zuséatzlich der Eingang F fir Dreh-
richtung rechts bzw. Eingang R firr Drehrichtung links aktiv sein, sonst geht der
Antrieb auf Vorwarnung (A.PrF bzw. A.Prr).
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Absolute digitale Sollwertvorgabe
(SP.1)

Prozentuale digitale Sollwertvorgabe
(SP.2)

Digitale Drehrichtungsvorgabe (SP.3)

Maximale Drehzahl (SP.5)

Absolule Maximaldrehzahl (SP.8)

Drehzahldifferenz
Beschl./Verz.(SP.10)
Beschleunigungszeit (SP.11)
Verzégerungszeit (SP.12)

S-Kurvenzeit
Beschleunigung (SP.15)
Verzégerung (SP.16)

Rampenzeiten (SP.10 - SP.16)
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In SP.1 wird die digitale Solldrehzahl vorgegeben (pos. Wert = Drehrichtung rechts
/ neg. Wert = Drehrichtung links).

In SP.2 wird die digitale Solldrehzahl in % der Maximaldrehzahl (SP.5) vorgegeben.

Uber Parameter SP.3 kann die Drehrichtung digital vorgegeben werden.

In SP.5 kann die maximale Solldrehzahl eingegeben werden. Standardmafigist bei
U, =10V der analoge Drehzahlsollwert = SP.5. Mit SP.5 wird auch die Auflésung
des Analogeinganges vorgegeben. Bei tibergeordneten Positioniersteuerungen kann
z. B. die Bearbeitung des Werkstlicks mit einer groReren Aufldsung als die der
Vorschubbewegung erfolgen. Auf diese Weise lassen sich bessere Oberflachen in
derBearbeitung erzielen.

Mit diesem Parameter wird ebenfalls die Solldrehzahl begrenzt. Im Gegensatz zu
SP.5 haterjedoch keinen Einflul aufdie Berechnung des analogen bzw. prozentua-
len Sollwertes.

Beim Uberschreiten dieser Drehzahlgrenze wird der Fehler E.OS ausgelést.

Diese Parameterbeschreiben das Steigungsdreieck
Sollbeschleunigung = SP.10/ SP.12
Sollverzégerung = SP.10/ SP.11

Mit diesen Parametern kann der maximale Ruck begrenzt werden. SP.15/SP.16 ist
die Zeit, in der die Beschleunigung/Verzdgerung von '0" auf Sollbeschleunigung/-
verzdgerung steigt.

A Drehzahl

Drehzahl-
diferenz — -p — - - — - — —— - —
SP.10

Maximale
Beschleunigung

Maximale
Verzégerung ~ |— 1<—N

|
:S—Kurvenzeit : 1 S-Kurvenzeit,
\Beschl. SP.15, \Verz. SP.16 !
]

| S-Kurvenzeit |
\Verz. SP.16 |

S-Kurvenzeit |
Beschl. SP.15

Beschleunigungszeit | |
SP.11

I
| Verzdgerungszeit | l
SP.12

Damit sich definierte Rampenzeiten einstellen, muB die Beschleunigungszeit gré3er
alsdie S-Kurvenzeit eingestellt werden. Die Zeiten beziehen sichimmer auf die unter
SP.10 eingestellte Drehzahldifferenz. Die gesamte Beschleunigungszeitt__berech-
netsich aus SP.11 + SP.15. Die gesamte Verzogerungszeitt, berechnet sich aus
SP.12 + SP.16.
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Joggdrehzahl (SP.22)  Indiesem Parameterkann die Drehzahl programmiertwerden, mitderder Antriebim
Joggingmode dreht. Der Sollwert wird im Joggingmode direkt ohne Rampenzeiten
ausgefuhrt. Die Aktivierung des Joggingmodes forward (Joggen in Drehrichtung
rechts) bzw. des Joggingmodes reverse (Joggen in Drehrichtung links) erfolgt durch
einen Digitaleingang. Im Joggingmode istdamit der Standardsollwert und -drehrichtung
ohne Funktion. Mit den Klemmen F und R missen auch im Joggingmode die
Drehrichtungen freigegeben werden. Bei gleichzeitiger Anwahl von jogging forward
und reverse hat jogging forward Prioritat.

Motorpotifunktion (SP.26)  Diese Funktion bildet ein mechanisches Motorpotentiometer nach. Uber zwei
programmierbare Eingange kann der Motorpotiwerterhéhtbzw. verringertwerden.

SP.26 Motorpoti / Funktion
1| Bedeutung

0| satzprogrammierbar

1| nicht satzprogrammierbar
X | kein Motorpotireset

X | Reset nach Power on
X
X
X
X

...100 % in 16 s
...100 % in 33 s
...100 % in 66 s
...100 % gem. SP.27 —

SP.27 0,00...300,00 s
Motorpoti / Zeit

X X X X |[=0O|X X|N

— 4 O OX X|X X|00
— O =2 OX XX X|~

[oNeNeNo]

n [min-]
A
Motorpotiwert erh6hen n ., ,f----—=-=-=-==-=-=-== - - 100%
Prog. Eingang di.3...12 > (SP.5) !
mit Wert ,,24“ belegen |
:
1
1
1
1
1
66 33 16 1
«—— — ! } } } —u— t[s]
1 16 33 66
1
1
1
1
1
1
Motorpotiwert verringern :
Prog. Eingang di.3...12 |—p !
mit Wert ,,25“ belegen -100% . n (SP.5)
A 4
Drehrichtung Sollwert
+ = vorwarts
- = rlickwarts
Drehrichtungsvorgabe Sollwertvorgabe
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Eingénge festlegen

Motorpoti/Anstiegszeit (SP.27)

Der Stellbereich (+SP.5)

Sollwert und Drehrichtung (SP.0)

5.2.1 Schnelle Sollwertvorgabe flir
Positioniersteuerungen

Schneller Analog-
sollwertfiir iiberge-
ordnete Positio-

niersteuerung
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Als ersten Schritt missen 2 Eingange festgelegt werden, mit denen das Motorpoti
erhoht, bzw. verringert werden kann. Dazu werden abhangig von den gewahlten
Eingangen zwei der Parameter di.3...di.12 mit den Werten 24 und 25 belegt.

Motorpotiwerterhéhen Motorpotiwert verringern Motorpoti = 0
U U U
Wert 24 Wert 25 Wert 26

Werden die Eingange Potiwert gleichzeitigangesteuert, wird der Potiwert verringert.

Mit SP.26 werden einige grundsatzliche Arbeitsweisen des Motorpotis festgelegt.
Der Parameter ist bitorientiert.

Wert Bedeutung
8 4 2 1
X X X 0| Motorpotikannin allen Parametersatzen unterschiedlich pro-
grammiertwerden.
x x x 1| Motorpotiistnicht satzprogrammierbar
x x 0 x| Nacheinem Power-On-Reset stellt sich der letzte Potiwert ein
x x 1 x| Nacheinem Power-On-Reset wird der Potiwert auf 0% gesetzt
0 0 x x| Anstiegszeit von 0...100% des Motorpoti 16 s
0 1 x x| Anstiegszeit von 0...100% des Motorpoti 33 s
1 0 x x| Anstiegszeit von 0...100% des Motorpoti 66 s
1 1 x x| Anstiegszeitvon 0...100% abh&ngig von Parameter SP.27
0 0 0 0 =0(Defaultwert)

Mit diesem Parameter wird eine Zeit festgelegt, die das Motorpoti benétigt, um von
0...100% zu fahren. Die eingestellte Zeit wird wirksam, wennin Parameter SP.26 ein
Wert > 12 eingestelltist. Die Zeitkann zwischen 0,00...300,00 s (Standardwert 128s)
eingestelltwerden.

Die absoluten Sollwertgrenzen des Motorpotis (-100%...0...+100%) werden durch die
Maximalfrequenz (SP.5) festgelegt.

Um Uber das Motorpoti den Sollwert vorgeben zu kénnen, mul SP.0 (Sollwertquelle)
entsprechend eingestelltwerden.

Drehrichtung | SP.0 | Sollwert
Tastatur/Bus 15 Motorpoti
Klemmleiste 16 Motorpoti
+Motorpoti 17 Motorpoti

Die Scanzeitder Standardsoftware betragt2ms. In dieser Zeit werden alle Funktionen
die sich auf Eingénge bzw. auf Ausgange beziehen einmal durchlaufen. Wenn der
Steller zusammen mit einer Ubergeordneten Steuerung betrieben wird, sind solche
Zeiten oft nicht ausreichend. Hier sollte der Analogsollwert auf direkte Verarbeitung
im DSP umgeschaltet werden, so daf} sich fir den Sollwert Scanzeiten von 128 ps
ergeben. Der schnelle Sollwert wird aktiviert durch: SP.0 =2, SP.11=0.0s, SP.12
=0.0s. Wenn dieser Modus aktiviertist, haben alle An-Parameter die sich auf REF1
beziehen keine Funktion (An.2, An.3, An.4, An.5, An.13=1).
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5.3 Protection (Pn)-Parameter

| Parameter kann nur gelesen werden!

| Bestatigung mit Enter zum Abspeichern des Par.-Wertes notig!

| Parameter ist satzprogrammierbar!
Gr.|Nr.[Name Adresse (P | E | R | Auflésung|Unter- | Ober- | Default-| Einheit

grenze|grenze| wert

Pn | 16 |Abschaltzeit E.dOH 2210 1 0 120 10 S
Pn| 17 |Netz Aus / Startspannung 2211 E 1 198 800 | 198:off V
Pn | 20 |Reaktion auf externer Fehler 2214 E 1 0 6 0 -
Pn | 23 |Reaktion auf Watchdog-Fehler 2217 E 1 0 6 6 -
Pn | 24 |Reaktion auf Endschalter Fehler 2218 E 1 0 6 5 -
Pn | 25 |Reaktion auf dOH Fehler 2219 E 1 0 6 5 -
Pn| 27 |Reaktion auf OH2 Fehler 221B E 1 0 6 6 -
Pn | 30 |OH2 - Warnmeldungslevel 221E E 1% 0 100 100 %
Pn| 31 |dOH - Fehlerlevel 221F E 1 0 201:0ff| 201:0ff °C
Pn | 33 |[Netz Aus / Modus 2221 E 1 1 2 2
Pn | 60 |Bremsmoment fiir Notstop 223C E 0,1 0 dr.10 | 3*dr.09 [ Nm
Pn | 63 |Not-Stop-Rampe 223F 0,01 0 10 0 s

Diese Parameter legen das Verhalten des Antriebs im Stdérungsfall fest. Es muf}
zwischendreiverschiedenen Fehlergruppen unterschieden werden:

Fehlergruppe1: - E.OP  Uberspannungsfehler
- E.OC  Uberstromfehler
- E.UP  Unterspannungsfehler
- E.SEt Satzanwahlfehler

Fihrt zum sofortigen Abschalten der Modulation (Motor wird sofort spannungslos),
hier kann kein anderes Verhalten vorgegeben werden.

Fehlergruppe?2: - EF externerFehler
- buS Busiiberwachungsfehler
- PrF Endschalterrechts
- Prr Endschalter links

MulR nicht zwangslaufig zum Abschalten der Modulation fihren, die Reaktion wird
Uber Pn.20, Pn. 23 und Pn. 24 bestimmt.

- E.dOH Motortemperaturfuhler (PTC)
- E.OL Uberlastfehler (KEB COMBIVERT S4)

Fehlergruppe 3:

Fihrt ebenfalls zum Abschalten der Modulation, doch kann hier eine Vorwarnung
generiertwerden. Der Fehler E.dOH wird vom PTC des Motors generiert. Sobald der
PTC auslést, wird die Vorwarnung A.dOH generiert. Anschlieend wird der Fehler
E.dOH ausgel6st. Die verbleibende Zeit vom Ansprechen des PTC’s bis zum
Abschalten der Modulation kann z.B. zum Stillsetzen des Antriebs genutzt werden
(s. Parameter Pn.25).

Alle Schutzfunktionen sind Softwareschutzfunktionen, die bei
defektem Gerat unter Umstéanden nichtansprechen!
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Tabelle fur Parameter Pn.20 und Wert Reaktion COMBIVIS Anzeige
Pn.23 bis Pn.25 und Pn.27:
0 Fehlermeldung: E.xx 0: Fehler/Neustart
Sofortiges Abschalten der Modulation. Fir nach Reset
den Wiederanlauf Fehlerbeseitigen und
Resetbetatigen.
1 Statusmeldung: A.xx 1: Schnellhalt/ Modu-
Schnellhalt/ Abschalten der Modulation lation aus / Neustart
nach Erreichen von Drehzahl 0. nach Reset
Firden Wiederanlauf Fehler beseitigen und
Resetbetatigen.
2 Statusmeldung: A.xx 2: Schnellhalt/Halte-
Schnellhalt / Haltemoment bei Drehzahl 0. moment / Neustart
Firden Wiederanlauf Fehler beseitigen nach Reset

und Resetbetatigen

3 Statusmeldung: A.xx 3: Modulation aus/
Sofortiges Abschalten der Modulation. autom. Neustart
Automatischer Wiederanlauf, wenn Fehler-
bedingung nicht mehr anliegt.

4 Statusmeldung: A.xx 4: Schnellhalt/
Schnellhalt/ Abschalten der Modulation Modulation aus /
nach Erreichen von Drehzahl 0. autom. Neustart

Automatischer Wiederanlauf, wenn Fehler
nicht mehr anliegt.

5 Statusmeldung: A.xx 5: Schnellhalt/
Schnellhalt / Haltemoment bei Drehzahl 0. Haltemoment/
Automatischer Wiederanlauf, wenn Fehler autom. Neustart

nicht mehr anliegt.

6 Statusmeldung: kein Haltemoment / 6: Schutzfunktion aus
keine Auswirkung auf den Antrieb. (keine Reaktion)
Stérung wird ignoriert.

WertO0:
Aus der Vorwarnung wird ein Fehler. Der Antrieb bleibt im Fehlerstatus, bis ein
Resetsignal erkannt wird.

Wert 1... 2:
Der Antrieb bleibt im Zustand Schnellhalt, bis ein Resetsignal erkannt wird.

Wert 3 ... 5:
Der Antrieb geht automatisch in den normalen Betrieb zurlick, sobald die Stérung
nicht mehr vorhanden ist.

Wert6:
Die Stérung wird vom Antrieb ignoriert.
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Abschaltzeit E.dOH (Pn.16)

Netz-Aus/ Startspannung (Pn.17)

OH2 - Warnmeldungslevel (Pn.30)

OH?2 - Funktion

Mit diesem Parameter kann das Ausldsen des Fehlers E.dOH (Motortberhitzung)
nach Anliegen des PTC-Signals verzdgert werden.

In diesem Parameter wird die Ausldsespannung eingestellt.

198 (Off): Beidieser Einstellungistdie Netz-Aus-Funktion generell abgeschal-
tet.

199 ... 800 V: Unterschreitet die Zwischenkreisspannung (Uzk) bei Netzausfall
denhiereingestellten Wert, sowird die Netz-Aus-Funktion gestartet.

Fur einen sicheren Betrieb muf} die Ausldseschwelle mindestens 50V héher liegen
als die UP-Schwelle.

UP-Schwelle 400 V-Klasse | UP-Schwelle 200 V-Klasse
Gerate D/E: 360V DC 180V DC
Gerate > G: 250V DC 205V DC

In diesem Parameter ist der OH2 - Warnmeldungslevel im Bereich von 0 .. 100 %
einstellbar. Warnmeldungslevel = 100 % bedeutet, dall die Ausloseschwelle fiir das
Vorwarnsignal identisch mit der Fehlerausloseschwelle ist. Da der Fehler zu einer
sofortigen Wechselrichtersperre fihrt, ist damit die Einstellung der Vorwahnung
(Pn.27) ohne Wirkung.

Mit der OH2- Funktion wird die zuldssige Erwdrmung des Motors Uberwacht. Die
Parametrierung erfolgt durch dr.2 Motornennstrom |, und dr.7 Stillstandsdauerstrom
I

do”

Das folgende Diagramm bezieht sich auf den drehzahlabhangigen Dauerstrom des

Motors: =1+ (ly-1o) " n/ng flrn<ng
g =y farn>ng
dr.53
3 \\ t=dr.55
I
(o]
5
‘o
N
L]
n
2
[72]
=
< \0\
£
dr.54 I
3 3,5 4 4,5 5

t = Ruicksetzzeit des Uberlastzahlers, bezogen auf 100% der Auslésezeit

Die aus dem Diagramm abgelesenen Zeiten fir das Ansprechen der OH2 Funktion
beziehen sich auf das Auslésen des OH2 - Fehlers bzw. 100% OH2 Level.
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dOH-Fehlerlevel (Pn.31)  Wird die Motortemperatur mittels eines KTY130 gemessen (siehe ru.64), kann mit
diesem Parameter eine Temperatur eingegeben werden, bei der der Inverter den
Motor mit E.dOH nach abgelaufener Zeit Pn.16 abschaltet.

Netz-Aus/Modus (Pn.33) | wert| Reaktion COMBIVIS Anzeige

1 Statusmeldung: POFF 1: Schnellhalt/ Modu-
Schnellhalt/ Abschalten der Modulation lation aus / Neustart
nach Erreichen von Drehzahl 0. nach Reset
Firden Wiederanlauf Fehler beseitigen und
Resetbetatigen.

2 Statusmeldung: POFF 2: Schnellhalt/ Halte-
Schnellhalt / Haltemoment bei Drehzahl 0. moment/ Neustart
Furden Wiederanlauf Fehler beseitigen nach Reset
und Reset betatigen.

Bremsmoment fiir Notstop (Pn.60)  Beiallen Notstop-Funktionen (Pn.20 - Pn.27) wird die Momentengrenze tUber Pn.60
vorgegeben. Das Maximalmoment fir den Betrieb oder Stérung kann getrennt
vorgegebenwerden.

Not-Stop-Rampe (Pn.63)  Fir alle Abnormal-Stop-Bedingungen die Schnellhalt durchfiihren sollen, kann hier
eine Rampe vorgegeben werden. Der Motor wird nicht mehr an der unter Pn.60
eingestellten Momentengrenze abgebremst, sondern fiihrt den Schnellhalt an der
eingestellten Rampenzeit durch. Die Rampenzeit bezieht sich auf 1000 UpM.
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5.4 ControlSpeed(CS)-Parame-

ter

Parameter kann nur gelesen werden!

[ Bestatigung mit Enter zum Abspeichern des Par.-Wertes nétig!

Parameter ist satzprogrammierbar!

Inder CS-Parametergruppe wird der Drehzahlregler parametriert.

(=]

Gr.|Nr.[Name Adresse|P |E [R|Auflosung| Unter- | Ober- | Default- |Einheit
grenze | grenze wert
CS| 0 |KP Drehzahl 2D00 | P 1 0 32767 |gerateabh.[ ---
CS| 1 |KI Drehzahl 2D01 | P 1 0 65535 |gerateabh.| ---
CS| 3 [KP Drehzahlverstarkung 2D03 1 0 65535 |gerateabh.| ---
CS| 4 [KP Drehzahlgrenze 2D04 1 0 32767 |gerateabh.[ ---
CS| 6 [Momentengrenze Rechtslauf 2D06 0,1 0,1 dr.10 3*dr.9 Nm
CS| 7 [Momentengrenze Linkslauf 2D07 0,1 -0,1: off| dr.10 -0,1: off Nm
CS| 11 [KI - Anhebung 2D0B 1 0 65535 0
CS| 12 [Maximale Drehzahl fir max. KI 2D0C 0,5 0 9999,5 0 rom
CS| 13 [Minimale Drehzahl fiir CS.1 2D0D 0,5 0 9999,5 0 rom
CS| 14 [Stillstandslageregler 2DOE 1 0 65535 0
CS| 16 [max. Spannung 2D10 0,1 0,1 100,0 100,0 %
CS| 19 [KP Fluf3regler 2D13 1 0:off | 65535 0: off
CS| 20 [KI FluBregler 2D14 1 1 65535 1
CS| 21 [FluBreglerbegrenzung 2D15 0,1 0,0 dr.2 0,0 A

Drehzahlregler ~ Bei dem Drehzahlregler handelt es sich um einen PI-Regler, bei dem der P-Faktor
regeldifferenzabhangig (siehe Bild A) und der I-Faktor drehzahlabhangig (siehe Bild
B)verandertwerden kann. Die Momentengrenzen kénnen fur beide Drehrichtungen
separatvorgegebenwerden.

KP-Drehzahl (CS.0) In diesen Parametern wird der Proportionalfaktor des Drehzahlreglers eingestellt.
KP-Drehzahlverstédrkung (CS.3)  Zusatzlich zum standardmafRigen KP-Wert kann mit CS.3 und CS.4 eine regel-
KP-Drehzahlgrenze (CS.4) differenzabhangige Proportionalverstérkung eingestellt werden. Damit kann das
dynamische Verhalten verbessert und Uberschwinger bedampft werden.

Bild A

Berechnung der Proportionalverstarkung

Kp-Faktor

Kp—Drehzah'IV—r
grenze (CS.4)

Kp-Drehzahl

verstarkung (CS.3)

Kp-Drehzahl-

Xd(n)

>

CS.3 bestimmt, in welchem Umfang die Regelabweichung den Proportionalfaktor
beeinflult. CS.4 begrenzt den Proportionalfaktor.

Ausnahme:

wert CS.4, dann ist der Proportionalfaktor CS.3 = 0.

Wenn der standardmaRige Kp-Wert (CS.0) grof3er ist als der Grenz-
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Kl Drehzahl (CS.1)

Kl-Anhebung (CS.11)

Maxi. Drehzahl fiir max. KI (CS.12)
Minimale Drehzahl fiir CS.1 (CS.13)

Bild B

Momentgrenze Rechtslauf (CS.6)

Momentgrenze Linkslauf(CS.7)
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Diese Parameter bestimmen den Integralfaktor des Drehzahlreglers.

Berechnung des Integralkoeffizient

KI-Faktor
A
K-
Anhebung
(CS.11)
Kl-Drehzahl ¥
(CS.1)
P> akt. Drehzahl

max. Drehzahl min. Drehzahl
fir max. KI (CS.12) furCS.1(CS.13)

Um eine bessere Drehzahlsteifigkeit bei kleinen Drehzahlen und im Stillstand zu
erreichen, kann der KI-Faktor drehzahlabhangig variiertwerden (CS.12, CS.13).

CS.1 bildetden Grundwert.
Der maximale KI-Wert betragt: CS.1 + CS.11

Die beiden Eckdrehzahlen CS.12und CS.13 legenfest, in welchem Drehzahlbereich
derKI-Wert verandert wird.

Diese Parameter bestimmen die Momentengrenzen in beiden Drehrichtungen.

Wenn nur eine Momentenbegrenzung erforderlich ist (Standardzustand im
Drehzahlreglerbetrieb) kann CS.7 auf ‘aus’ gesetzt werden. Die in CS.6 vorgegebene
Momentengrenze giltdann fur beide Drehrichtungen.
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Stillstandslageregler (CS.14)

Maximale Spannung (CS.16)

FluBregler (CS.19... CS.21)

Um die Stillstandssteifigkeit des Antriebs zu verbessern, kann ein Stillstands-
lageregler eingestellt werden. Die Lageregelung wird aktiv, wenn die Ist- und die
Solldrehzahl den Wert 0 min- erreicht. Die Lageregelung wird deaktiv, sobald die
Solldrehzahl einen Wert <> 0 min-' hat oder die Reglerfreigabe nicht gegeben ist.
Die Sollposition, auf die der Steller regelt, ist der Lagewert, bei dem die Bedingung
Ist- und Solldrehzahl = 0 min"' zum ersten Mal gegeben war (bei gegebener
Reglerfreigabe).

Die maximale Auslenkung des Motors darfeine halbe Umdrehung nicht

A Uberschreiten. Wird der Motor weiter ausgelenkt, dann verandert sich
die Sollposition um eine komplette Motorumdrehung (=> Lagesollwert-
sprung).

Der Lageregler hat nur eine Funktion im drehzahlgeregelten Mode,
A aulerbeischnelleranaloger Sollwertvorgabe (SP-Parameter).

Der Proportionalfaktor des Lagereglers wird in CS.14 eingestellt. Ein Wert von 0
deaktiviertden Regler. Die Festlegung der Sollposition erfolgt auch bei deaktiviertem
Regler.

MitCS.16 wird Spannungin % von der Inverterspannung angegeben, ab der der Motor
im Feldschwachberieb lauft.

Mit diesen Parametern wird der FluRregler betrieben, der einen Strom in den Motor
treibt, der das Feld schwécht.

CS.19 KP-Wert des Flufdreglers O: FluRregler aus.

CS.20 KI-Wert des FluRreglers.

CS.21 maximaler Strom der zum Schwachen des Feldes vorgegeben werden kann.
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5.5
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Abgleich des Drehzahl-
reglers

Drehzahlreglerabgleich

Bei der Inbetriebnahme des KEB COMBIVERT S4 muf3 der Drehzahlregler einge-
stellt werden. Dazu kann mit dem Gerat ein Sollwertsprung mit Hilfe des PC-
Programms COMBIVIS aufgezeichnet werden. Anhand der Beispiele auf der nachs-
ten Seite kann dann der Drehzahlregler abgeglichen werden.

Programm COMBIVIS auf dem PC installieren und starten. Das Programm
INVERTER SCOPE auswahlen.

INVERTER SCOPE parametrieren:
Betriebsart Offline
Zeitraster 2ms
Triggerposition 5%
Triggerbedingung 4 :15

Kanal A ru.4 Solldrehzahl
Kanal B ru.1Istdrehzahl

Kanale kalibrieren und Zeitbasis (z.B. 50 ms / DIV) einstellen.
Reglerfreigabe einschalten X1.1, jedoch Drehrichtungsfreigabe X1.3 und X1.4

noch nicht aktivieren.

Drehzahlsollwert vorgeben. (Z. B. halbe Nenndrehzahl, 5 V am Analogeingang
X1.14,X1.15.)

Die Aufnahme vom INVERTER SCOPE starten.
Wenn jetzt X1.3 aktiviert wird, fihrt der KEB COMBIVERT S4 einen Sollwert-
sprung aus. Gleichzeitig wird der Vorgang mitINVERTER SCOPE aufgezeichnet.

Die Aufzeichnung stoppt nach einiger Zeit automatisch.

Aufgezeichneten Drehzahlsprung mit den Beispielen auf der nachsten Seite
vergleichen und Drehzahlregler entsprechend verstellen.

Drehzahlsprung wiederholen und erneut aufzeichnen bis ein sauberer Einschwing-
vorgang und damit eine optimale Reglereinstellung gefunden ist.

Grober Abgleich des Drehzahlreglers ohne Benutzung des INVERTER SCOPE:

P-Anteil bis zur Stabilitatsgrenze (System beginnt zu schwingen) erhéhen und
anschlieRend um 30% reduzieren.

Die gleiche Prozedur mit dem I-Anteil wiederholen.
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Einstellhilfe Drehzahlregler

Problem: sehrlangerEinschwingvorgangaber Stabili-
sierung im Konstantlauf

Abhilfe: P-Anteil (CS.0) erhdhen; evtl.
I-Anteil (CS.1)reduzieren

Problem: Dauerschwingung beiKonstantlauf
Abhilfe:  P-Anteil (CS.0)verringern

Problem: zulangerUberschwinger
Abhilfe:  I-Anteil (CS.1)erhdhen

Problem: zuhoherDrehzahliberschwinger
Abhilfe:  P-Anteil (CS.0) erhdhen; evil.
[-Anteil (CS.1)reduzieren

Problem: zu langsamer Einschwingvorgang / blei-
bende Regelabweichung
Abhilfe: [-Anteil (CS.1) erhdhen

Problem: Dauerschwingungmithoher Amplitude
Abhilfe:  I-Anteil (CS.1) reduzieren
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5.6 Drivespecificalcontrol(dS)- InderdS-Parametergruppe werdendie Stromregler parametriert. Die Stromregler sind

Parameter Standard-Pl-Regler.

[ Parameter kann nur gelesen werden!

[ Bestatigung mit Enter zum Abspeichern des Par.-Wertes nétig!

[ Parameter ist satzprogrammierbar!
Gr.|Nr.|Name Adresse|(P | E | R | Auflésung| Unter- | Ober- | Default- |Einheit

grenze | grenze wert

dS| 0 |KP Wirkstrom 2F00 1 0 65535 |[gerateabh.| ---
dS| 1 |KI Wirkstrom 2F01 1 10 65535 [gerateabh.| ---
dS | 12 [Modulationsgrad 2F0C R 1 - %
dS | 13 [Schaltfrequenz 2F0D 1 0:8kHz[1:16 kHz| 0: 8 kHz -

KP Wirkstrom (dS.0)  In diesen Parametern wird der Verstarkungsfaktor fiir die Stromregler eingestellt.

Kl Wirkstrom (dS.1)  Indiesen Parametern wird der Integralfaktor der Stromregler eingestellt.

zange vorhanden

ist.

Die Stromregler sind durch die Eingabe der Motordaten bereits optimal

eingestellt. Anderungen in der Einstellung sollten, wenn Giberhaupt, nur
H vorgenommenwerden, wenn zur Beurteilung ein Oszilloskop mit Strom-

Modulationsgrad (dS.12)  Die Anzeige entspricht der Ausgangsspannung in % der Zwischenkreisspannung.

Schaltfrequenz (dS.13)  Gerate, die mit einer Schaltfrequenz von 16 kHz betrieben werden kénnen, lassen
sich mittels diesem Parameter auf eine Schaltfrequenz von 16 kHz umschalten.
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5.7 Drive(dr)-Parameter

Die Parameterderdrive-Parameter-Gruppe kennzeichnen die technischen Daten des

Motors. Diese Parameter sind durch die KEB - Werkseinstellung bereits auf den
mitgelieferten Motor eingestellt.

[ Parameter kann nur gelesen werden!

[ Bestatigung mit Enter zum Abspeichern des Par.-Wertes nétig!

[ Parameter ist satzprogrammierbar!

Gr.|Nr.[Name Adresse|P |E | R| Auf- |[Unter-| Ober- Default- Einheit

Iosung|grenze| grenze wert

dr | 0 |Motornennleistung 2400 0,01 0 327,67 | Typenschild kW
dr | 1 [Motornenndrehzahl 2401 1 100 9000 |[Typenschild rpm
dr | 2 |Motornennstrom 2402 0,1 0,1 500,0 [Typenschild A
dr | 3 |Motornennfrequenz 2403 1 20 1000 [Typenschild Hz
dr | 7 |Stillstandsdauerstrom 2407 0,1 0,1 500,0 |Typenschild A
dr | 9 |Motornennmoment 2409 0,1 0,1 500,0 |Typenschild Nm
dr | 10 [Maximales Moment 240A 0,1 0,1 [Inv.max. - ---
dr | 17 |E.M.K. Spannungskonstante 2411 1 0 500,0 |[Typenschild|V*min/1000
dr | 41 |Wicklungswiderstand Ruv 2429 0,1 0,1 100,0 |[Typenschild Ohm
dr | 42 |Wicklungsinduktivitat Luv 242A 0,1 0,1 100,0 [Typenschild mH
dr | 53 |OH2-Zeit 300 % ID 2435 1 50 10000 300 ms
dr | 54 |OH2-Zeit |_max 2436 1 50 10000 200 ms
dr | 55 |OH2-Erholzeit 2437 1 50 10000 5000 ms
dr | 56 |Tragheitsmoment 2438 0,1 0 3000 0 kgcm”2

Maximales Moment (dr.10)

Mit diesem Parameter kann das maximale Moment des Motors angegeben werden.

Es kann aber nur ein Maximalmoment vorgegeben werden, welches der Umrichter
auchvorgebenkann (Obergrenze sieche HSR). Der Parameter dient als Obergrenze

fur Pn.60, CS.6, CS.7.

OH2-Schutzfunktion (dr.53...dr.55)  Siehe Parameter Pn.30.

Trégheitsmoment (dr.56)

dann direkt das Beschleunigungsmoment vor.
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5.8

User Definition (ud)-Parameter

Parameter kann nur gelesen werd

[ Bestatigung mit Enter zum Abspeichern des Par.-Wertes nétig!

Parameter ist satzprogrammierbar!

en!

Gr.| Nr.|Name Adresse|P | E | R| Auflosung|Unter- | Ober- | Default- |Einheit
grenze| grenze wert

ud | O [Tastaturpasswort 2600 E 1 0 9999 200
ud | 1 |Buspasswort 2601 1 -32767| 32767 200
ud | 2 |Startparametergruppe 2602 Tabelle 1:ru |17 :pd 1:ru
ud | 3 |Startparameternummer 2603 Tabelle 0 255 1 -
ud | 6 |Umrichteradresse 2606 E 1 0 239 1 -
ud | 7 |Baud Rate 2607 E Tabelle 1200 [ 57600 9600 Baud
ud | 8 |Watchdog Zeit 2608 E 0,01 0 : off 10 0 : off S
ud | 13 |CP.0 Adresse 260D R 1 - - - -
ud | 14 |CP.0 Satz 260E R 1
ud | 15|CP.1 Adresse 260F 1 -1:off | 7FFF | 2001 (ru.1) —
ud [ 16 [CP.1 Satz 2610 1 0 8 (A) 0 -
ud | 17 |CP.2 Adresse 2611 1 -1:off | 7FFF | 2000 (ru.0) —
ud [ 18 [CP.2 Satz 2612 1 0 8 (A) 0 -
ud | 19 |CP.3 Adresse 2613 1 0 7EFE | 2009 (ru.9) —
ud [ 20 [CP.3 Satz 2614 1 0 8 (A) 0 -
ud | 21 |CP.4 Adresse 2615 1 0 7FFF 12019 (ru.25)
ud | 22 |CP.4 Satz 2616 1 0 8 (A) 0
ud | 23 |CP.5 Adresse 2617 1 0 7FFF | 2002 (ru.2)
ud | 24 |CP.5 Satz 2618 1 0 8 (A) 0
ud | 25 |CP.6 Adresse 2619 1 0 7FFF 12014 (ru.20)
ud | 26 |CP.6 Satz 261A 1 0 8 (A) 0
ud | 27 |CP.7 Adresse 261B 1 0 7FFF |300B (SP.11
ud | 28 |CP.7 Satz 261C 1 0 8 (A) 0
ud | 29 |CP.8 Adresse 261D 1 0 7FFF |1300C (SP.12
ud | 30 |[CP.8 Satz 261E 1 0 8 (A) 0
ud | 31 |CP.9 Adresse 261F 1 0 7FFF |12D06 (CS.6)
ud | 32 |CP.9 Satz 2620 1 0 8 (A) 0
ud [ 33 |CP.10 Adresse 2621 1 0 7FFFE | 3005 (SP.5)
ud | 34 [CP.10 Satz 2622 1 0 8 (A) 0
ud [ 35|CP.11 Adresse 2623 1 0 7FFF 13016 (SP.22) ---
ud | 36 [CP.11 Satz 2624 1 0 8 (A) 0
ud [ 37 |CP.12 Adresse 2625 1 0 7FFF 2DO00 (CS.0)
ud | 38 [CP.12 Satz 2626 1 0 8 (A) 0 -
ud | 39 [CP.13 Adresse 2627 1 0 7FFF [2D01 (CS.1) -
ud | 40 [CP.13 Satz 2628 1 0 8 (A) 0
ud [ 41 |CP.14 Adresse 2629 1 0 7FFF |380b (EC.11)| -
ud | 42 |CP.14 Satz 262A 1 0 8 (A) 0 -
ud [ 43 |CP.15 Adresse 262B 1 0 7FFFE 12214 (Pn.20)] ---
ud | 44 |CP.15 Satz 262C 1 0 8 (A) 0
ud [ 45 |CP.16 Adresse 262D 1 0 7FFF [ 2805 (An.5)
ud | 46 |[CP.16 Satz 262E 1 0 8 (A) 0
ud [ 47 |CP.17 Adresse 262F 1 0 7FFF | 2802 (An.2)
ud | 48 |CP.17 Satz 2630 1 0 8 (A) 0
ud [ 49 |CP.18 Adresse 2631 1 0 7FFF |280E (An.14) ---
ud | 50 |CP.18 Satz 2632 1 0 8 (A) 0
ud [ 51 |CP.19 Adresse 2633 1 0 7FFF |280F (An.15) ---
ud | 52 |CP.19 Satz 2634 1 0 8 (A) 0
ud | 53 [CP.20 Adresse 2635 1 0 7FFF (2813 (An.19)[ ---
ud | 54 |CP.20 Satz 2636 1 0 8 (A) 0
ud | 55 |CP.21 Adresse 2637 1 0 7FFF | 2A01 (do.1)
ud | 56 |CP.21 Satz 2638 1 0 8 (A) 0 -
ud [ 57 |CP.22 Adresse 2639 1 0 7FFF | 2A02 (do.2)
ud | 58 |CP.22 Satz 263A 1 0 8 (A) 0
ud [ 59 |CP.23 Adresse 263B 1 0 7/FFF 12B14 (LE.20) -
ud | 60 [CP.23 Satz 263C 1 0 8 (A) 0
ud [ 61 |CP.24 Adresse 263D 1 0 7FFF | 2B05 (LE.5)
ud | 62 |CP.24 Satz 263E 1 0 8 (A) 0
ud | 92 |Anzeigemodus Positionierung 265C 1 0 1 0 —
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Tastaturpasswort (ud.0)  Wie im Kapitel ,Bedienung des Combivert S4 Passwortstruktur® erklart, existieren
dreiverschiedene Bedienebenen. Diese enthalten insgesamt fiinf Passwortebenen.

Buspasswort (ud.1)  Uber Parameter ud.0 kann die Passwortebene fiir Tastaturbedienung vorgegeben
werden; die Passwortebene flir Busbetrieb wird unabhangig davon Giber Parameter
ud.1 eingestellt. Flr Busbetrieb existiert nur der Customer und der Application-Mode.

Durch die Eingabe des entsprechenden Passworts kann zwischen den einzelnen
Bedienebenen umgeschaltetwerden.

Passwort Passwortebene Funktion

100 customerreadonly | Nur die Customer Parametergruppe ist
sichtbar. Parameterwerte konnen nicht
geandertwerden.

200 customer on Customer Parameter sind sichtbar und
kénnen geandertwerden.

330 customer service Customer Parameter sind sichtbar und
kdnnen geandert werden. Anzeige nicht
als CP-Parameter, sondern mit “norma-
len” Parameternamen.

440 application password | Alle Parameter sind sichtbar und kénnen
verandertwerden.

500 drive mode Geratesteuerungdurchdie Tastatur.

Beispiel Der Anwender befindet sich im ‘customer read onlylocked Mode und will in einen
anderen Mode wechseln.

Der Ablauf bei der Passworteingabe ist folgender:

[ ,D U Parameter CP. 0 anwéhlen
o
'y I Der aktuelle Passwortlevel wird angezeigt.
CIrm 3 o
g o 1|11 Eingabe des neuen Passworts
-
o wlwlnll Neuer Passwortlevel wird angezeigt
g I 7|, BeiEingabe eines unglltigen
Passwortes bleibt der bisherige
EMT:J @ Passwortlevel aktiv
Cloo|- O o i I o ,
] 'EEY ] LI )| Parameteridentifikation wird angezeigt

DRIVE-MODE CUSTOMER-MODE
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KEB

Startparametergruppe (ud.2)
Startparameternummer (ud.3)

Umrichteradresse (ud.6)

Baud Rate (ud.7)

Watchdog Zeit (ud.8)

Definition von Customer
Parametern (ud.13... ud.62
CPx Adresse, CPx Satz)

Mit den Parametern ‘Startparametergruppe’ und ‘Startparameternummer’ wird der
Parameter ausgewahlt, dessen Wert nach dem Einschalten (Power on) des KEB
COMBIVERT S4 angezeigt wird.

In ud.2 wird die gewuinschte Parametergruppe eingestellt, in ud.3 die gewiinschte
Parameternummer. Der Parametersatz istimmer Satz 0.

Ergibt die Kombination von Parameternummer und -gruppe einen Parameter, der
nicht vorhanden ist oder der aufgrund des aktuellen Passwortlevels nicht angezeigt
wird, so startet der Steller mit der Anzeige von ru.0 (Umrichterstatus).

Uber ud.6 wird die Busadresse eingestellt, unter der der Steller von ,COMBIVIS* oder
einer anderen Steuerung angesprochen wird. Es sind Werte zwischen 0 und 239
moglich. Sind zwei Steller mit gleicher Adresse an einem Bus, so fuhrt dies zu
Stérungen bzw. zum Zusammenbruch der Kommunikation.

Weitere Informationen sind in der Beschreibung des DIN 66019 Protokolls enthalten
(Art.Nr.0S.58.011-K710).

In ud.7 wird die Baudrate, mit der der KEB COMBIVERT S4 Daten empfangt und
Ubertragt, eingestellt.

Wert Baud Rate
0. 1200 Baud
T 2400Baud
2, 4800Baud
3. 9600 Baud (Werkseinstellung)
4. 19200 Baud
5. 38400Baud
6......... 57600 Baud

Zurstandigen Kontrolle der seriellen Kommunikation istes mdglich, einen sogenann-
ten Watchdog (Zeitiberwachung) zu aktivieren. Wird innerhalb der eingestellten
‘Watchdogzeit’ kein Bus-Signal empfangen, geht der KEB COMBIVERT S4 auf
Stérung (programmierbar mit Pn.23 : Reaktion auf Watchdog) E.bUS. Der Watchdog
kann durch Einstellen des Wertes 0 (= off) deaktiviert werden.

Inden Parameternud.13 bis ud.62 wird der Customer-Bedienmode konfiguriert. Hier
kénnen die maximal 24 Parameter definiert werden, die als CP.1 bis CP.24 die
Customer Parametergruppe bilden. CP.0 enthaltimmer die Passworteingabe und ist
nichtprogrammierbar.

Ein Customer-Parameter wird durch zwei Angaben definiert: die Busadresse des
Parameters (definiert Gruppe und Nummer) und den Parametersatz. Deswegen
existieren fur jeden mdglichen CP-Parameter zwei ud-Definitionsparameter: ‘CPx
Adresse’ und ‘CPx Satz'.
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Anzeigemodus
Positionierung (ud.92)

CP - Parametergruppe

( CP.0 ( Passworteingabe ) )

( CP.1 [ definiertdurchud.15/16 } )

( cP.2 [ definiertdurchud.17/18 ) )

= Beispiel:

( CP.3  (_definiertdurchud.19/20 | ) CP.1 entspricht ru.1 (nicht prog.)
° CP.2 entspricht ru.0 (nicht prog.)
: CP.3 entspricht ru.4 (nicht prog.)

w CP.4 entspricht SP.11 (Satz 0)
°

( CP.22 | definiert durch ud.57/58

[ cP.23 ( definiertdurchud.59/60 )

( CP.24 ( definiertdurchud.61/62 | )
Parameter Busadresse ud-Parameter
CP.1/ru.1 2001H ud.15=2001H/ud.16=0
CP.2/ru.0 2000H ud.17 = 2000H /ud.18 =0
CP.3/ru4 2004H ud.19 = 2004H /ud.20=0

CP.4/SP.11 300BH ud.21 =300BH /ud.22=0

AuBer den Satzen 0 ... 7 ist die Einstellung A (= aktiver Satz) mdglich. Ist ein CP-
Parameter auf Satz A programmiert, sowerden Anderungen des Parameterwertes im
jeweils aktiven Satz vorgenommen.

Bei den auf Satz A programmierten CP-Parametern erscheint im linken Segment
(SEG 5) der Anzeige zusatzlich die Satznummer.

Werdenwahrend der Parametrierungim CP-Mode unkontrolliert Satze
A umgeschaltet, kdnnen in diesem Fall ungewollte Parametereingaben

entstehen.

Wenn eine ungiltige Busadresse die Busadresse eines nicht existierende Parame-
ters inin CP.x Adresse programmiert wird, wird der entsprechende CP-Parameter
ignoriert und nicht angezeigt.

Ungiiltige Busadressen sind:

- alle Parameteradressen, die sich nicht in dieser Anleitung befinden,
- die CP-Definitions-Parameter (ud.15...ud.62),

- Parameterkopierfunktionen (Fr.0, Fr.1, Fr.2).

Dieser Parameter beeinflult alle ru-Parameter mit Positionsdarstellung (ru.35 ...
ru.57). Wenn der Wert "1" eingestellt ist, wird der Low-Teil und das Vorzeichen mit
dem Lesendes High-Teiles aktualisiert. Diese Einstellungistimmer dann notwendig,
wenn 32-Bit Positionswerte Uber eine Busanschaltung ausgewertet werden sollen.
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5.9 Information (In)-Parameter

| Parameter kann nur gelesen werden!

| Bestétigung mit Enter zum Abspeichern des Par.-Wertes nétig!

| Parameter ist satzprogrammierbar!

Gr.|Nr. [Name Adresse |P R |Auflésung |Unter- | Ober- |Default-|Einheit

grenze|grenze| wert

In | 4 |Software Identifikation 2C04 R 1
In | 5 |Software Datum 2C05 R 0,1
In | 6 |Configfile-Nummer 2C06 R 1 0 255 38
In | 7 [Serien-Nummer (Datum) 2C07 1 0 65535 0
In | 8 [Serien-Nummer (Zahler) 2C08 1 0 65535 0
In | 9 [Serien-Nummer (AB-Nr. high) 2C09 1 0 65535 0
In | 10 [Serien-Nummer (AB-Nr. low) 2C0A 1 0 65535 0
In | 11 |[Kunden-Nummer (high) 2C0B 1 0 65535 0
In | 12 [Kunden-Nummer (low) 2C0C 1 0 65535 0
In | 40 [Letzter Fehler 2C28 1 0 63 0
In | 41 [Fehlerzdhler E.OC 2C29 1 0 255 0
In | 42 |Fehlerzahler E.dOH 2C2A 1 0 255 0
In | 43 [Fehlerzahler E.OP 2C2B 1 0 255 0
In | 44 [Fehlerzdhler E.OH2 2C2C 1 0 255 0
In | 45 |Fehlerzahler WD 2C2D 1 0 255 0
In | 54 |Software Version DSP 2C36 R 0,1
In | 55 [Software Datum DSP 2C37 R 0,1
In | 60 [Letzter Fehler (t-1) 2C3C R 1
In [ 61 [Letzter Fehler (i-2) 2C3D R 1
In [ 62 |[Letzter Fehler (i-3) 2C3E R 1
In | 63 [Letzter Fehler (t-4) 2C3F R 1

Software-Identifikation (In.4)  In diesem Parameter ist die Versionsnummer der Host-Software verschlisselt.

Software-Datum (In.5)  Anzeige des Datums der Host-Software. Der Wert setzt sich aus Tag, Monat und Jahr

zusammen, wobei von der Jahreszahl nur die letzte Ziffer angezeigt wird.

Beispiel: ==> Datum =15.07.04

Anzeige = 1507.4

Configfile-Nummer (In.6)  Dieser Parameter dient zur Identifikation der auf der Steuerung eingesetzten Software
durch KEB COMBIVIS. Die Konfiguration erfolgt beim Aufruf von KEB COMBIVIS
und angeschlossenem KEB COMBIVERT S4 automatisch.

Serien-Nummern,  Die Serien-Nummer und die Kunden-Nummeridentifizieren den KEB COMBIVERT S4.

Kunden-Nummer (In.7 ... In.12)
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Fehlerzahler (In.40... In.45)

Softwareversion DSP (In.54)

Softwaredatum DSP (In.55)

Letzter Fehler (t-x) (In.60 ... In.63)

64

Die Fehlerzahler (fir E.OC, E.dOH, E.OP, E.OH2 E.buS) geben die Anzahl der
insgesamt wahrend der Betriebszeit aufgetretenen Fehler des jeweiligen Typs an.

In diesem Parameter ist die Versionsnummer der DSP-Software verschliisselt.

Anzeige des Datums der DSP-Software (siehe Parameter In.5).

Zur besseren Fehlerdiagnose werden die letzten vier Fehler, die ausgeldst wurden,
angezeigt.
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5.10 EncoderControl (EC)-Para-

(=]

In den EC-Parametern stehen alle Informationen und Parameter flir die Geber-

meter schnittstellen. EC.0 bis EC.9 und EC.20 bis EC.23 sind flir Geberschnittstelle X4,
EC.10 ... EC.18 stehen fir Geberschnittstelle X3.

[ Parameter kann nur gelesen werden!

[ Bestatigung mit Enter zum Abspeichern des Par.-Wertes nétig!

[ Parameter ist satzprogrammierbar!
Gr.|Nr.[Name Adresse|P | E | R | Auflosung|Unter- | Ober- | Default- | Einheit

grenze|grenze wert

EC| 0 |Geberschnittstelle 1 3800 R 1 - --- | gerateabh. -—-
EC| 1 |Geberstrichzahl 1 3801 E 1 256 | 10000 2048 inc
EC| 2 |Spurtausch Geber 1 3802 1 O:off | 1:0n o : off -—-
EC| 5 |Taktfrequenz Geber 1 3805 0,01 5,00 | 10,00 10,00 kHz
EC| 7 |Systemlage 3807 E 1 0 65535 - mA
EC| 8 |Drehzahlabtastzeit 3808 1 0 5 0 -
EC| 9 [Stromaufnahme Resolver 3809 0,1 -1:auto| 72,0 7,7 -
EC| 10 |Geberschnittstelle 2 380A R 1 --- | gerateabh.| ---
EC| 11 |Geberstrichzahl 2 380B 1 100 | 10000 - inc
EC| 12 |Spurtausch Geber 2 380C 1 0 1 0 -—-
EC| 13 |Betriebsart Geber 2 380D 1 0 1 0 -—-
EC| 14 |Multiturn Auflésung Geber 2 380E 1 0 13 0 -—-
EC| 15 |Taktfrequenz Geber 2 380F 1 0 1 0 -—-
EC| 16 |Datenformat Geber 2 3810 1 0 1 0 -—-
EC| 18 |Drehzahlabtastzeit 2 3812 1 0 5 0 -
EC| 20 |Hiper-Typ 3814 R 1 - ---
EC| 21 |Hiper-Status 3815 R 1 - - - -—-
EC| 22 |Hiper-Daten lesen 3816 1 0 1 0 -
EC| 23 |Hiper-Daten schreiben 3817 1 0 1 0 -

Geberschnittstelle (EC.0, EC.10)

Geberstrichzahl 1 (INC/R)

Die Parameter EC.0 und EC.10 informieren Uber die Geberschnittstellen. EC.0 steht

fur die 15pol. Schnittstelle X4, EC.10 steht fiir die 9pol. Schnittstelle X3.

Geberinterface

SIN / COS - Geberinterface

Inkrementalgebernachbildung 5V

Inkrementalgebereingang

Resolverinterface 12 bit

Inkrementalgebernachbildung 24V

SSI - Interface flir Absolutwertgeber

Inkrementalgeber Input/Output umschaltbar

Hiperface

cooo&mcn-hwl\)—\og
=

Inkrementalgeber Input/Nachbildung umschaltbar

In diesem Parameter wird bei Verwendung eines SIN/COS-Gebers als System-
rickfihrung die Strichzahl des Gebers eingestellt.
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Spurtausch
Geber1(EC.2)

Taktfrequenz Geber 1 (EC.5)

Systemlage (EC.7)

Mit EC.2 kann die Drehrichtung des Servosystems invertiert werden. Wenn EC.2
eingeschaltet wird, bedeuten positive Drehzahlwerte bzw. ansteigende Positionen
Linksdrehung am Motor mit Blick auf die Welle. Dieser Parameter hat bei Hiperface-
Gerbern keine Funktion.

Mit EC.5 kann die Erregerfrequenz flir einen Resolver vorgegeben werden.

Hier wird die Systemlage des angebauten Gebersystems eingestellt (Werksein-
stellung). Mitdiesem Parameter istes méglich, den Steller auf einen nichtausgerich-
teten Motor anzupassen. Wenn die Systemlage des Motors nicht bekannt ist, kann
einautomatischer Abgleich durchgeflhrtwerden.

Die Drehzahlanzeige unter ru.1 mul3 bei Rechtsdrehung des Motors von Hand
positivsein. Wenn das Vorzeichen nicht stimmt missen bei Geraten mit Resolver
die Signale SIN und SIN_LO vertauscht werden. Dabei ist darauf zu achten, dal®
die Signale nicht mit dem inneren Schirm kurzgeschlossen werden (siehe
Anschlul® Resolver). Bei Geraten mit SIN/COS-Geber miussen die Signale A(+)
und A(-) getauscht werden.

Deaktivieren des Posimodules Pc.0 = 0 : off.
Unter EC.7'89Eh'vorgeben. (ENTER)

Bei Geraten mit SIN/COS-Gebern muf’ zusatzlich die Drehrichtung der Absolut-
lage Uberpruft werden. Bei einer Rechtsdrehung des Motors von Hand mul3 der
unter EC.7 angezeigte Wert kleiner werden. Ist dies nicht der Fall missen die
Signale C(+) und C(-) am Geber getauscht werden.

Reglerfreigabe schlieRen. Der Motor wird jetzt mit seinem Nennstrom erregt und
richtet sichin seine Nullage aus. Wenn sich der Wertunter EC.7 nach ca.5 s nicht
mehrandertistder Abgleich abgeschlossen. In diesem Fall Reglerfreigabe 6ffnen
und Geratausschalten.

Wenn wahrend des Abgleiches der Fehler E.EnC ausgeldst wird, mussen die
Klemmen U und V des Motoranschlusses vertauscht werden. Der Lageabgleich
muf in diesem Fall wiederholt werden.

Wenn Motoren mitausgerichtetem Gebersystem verwendet werden, kann derdurch
das automatische Abgleichen ermittelte Wert auch direkt unter EC.7 eingegeben
werden. Der Parameter hat 16-bit Auflésung O ... FFFFh.
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Drehzahlabtastzeit (Bandbreite)
(EC.8,EC.18)

KEB

Die Drehzahlabtastzeitbzw. die Bandbreite des Drehzahlreglersist werkseitig bereits
voreingestellt. Hier die Anleitung zum Abgleich:

EC.8 Bandbreite Maximaldrehzahl der | Auflésung | Auflésung
Drehzahlregler | Drehzahlerfassung | ERN1387 | Resolver

0:0,5ms 2 kHz 16383 min™ 1,8 min”" | 29,3 min™
1:1ms 1 kHz 16383 min™' 0,9min" | 14,6 min”
2:2ms 500 Hz 16383 min™' 0,5min" | 7,3min”
3:4ms 250 Hz 14648min™’ 0,2min" | 3,7 min”
4:8ms 125 Hz 7324 min”’ 0,1 min™’ 1,8 min”'
5:16 ms 63 Hz 3662 min™ 0,06 min" [ 0,9 min™

Beispiel fiir eine Sprungantwort mit kleiner Bandbreite: (EC.8 = 5)

Die Verstarkung des Drehzahlreglers kann nur relativ klein eingestellt werden.

Die Vibrationen im Antrieb sind sehr klein.
Die Drehzahlschwankungen sind gering.
Das Fuhrungsverhalten ist relativ schlecht.

KEB-Antriebstechnik (R) COMBIVIS (R) Inverter scope V3.7
CH Aclnv 1 ru01 actual speed display

CH Biinv 1 ru04 set speed display

CH Cilnv 1 Off

CH D:lnv 1 Off

Cul:Off

CU II: Off

40rpm/DIV
40rpm/DIV

Ypos:-150rpm
Ypos:-150rpm

MEM:(298/4000)

Das gleiche Servosystem mit hoher Bandbreite abgleichen: (EC.8 =0)
Die Verstarkung des Drehzahlreglers kann sehr hoch eingestellt werden.

Die Vibrationen im Antrieb sind sehr stark.
Die Drehzahlschwankungen sind hoch.
Das Fuhrungsverhalten ist sehr gut.

KEB-Antriebstechnik (R) COMBIVIS (R) Inverter scope V3.7
CH Aclnv 1 ru01 actual speed display

CH Bilnv 1 ru04 set speed display

CH Cilnv 1 Off

CH Dilnv 1 Off

CUI: Off

CU II: Off

40rpm/DIV
40rpm/DIV

Ypos:-150rpm
Ypos:-150rpm

MEM:(326/4000)

Die optimale Einstellung der Bandbreite liegt abhangig von der jeweiligen Applikation

immer zwischen diesen beiden Extrembeispielen.

67



EC-Parameter

68

Stromaufnahme Resolver (EC.9)

Geberstrichzahl 2 (EC.11)

Drehrichtungsdnderung
Geberschnittstelle 2 (EC.12)

Betriebsart Geber2 (EC.13)

Multiturn Auflésung
Geber2(EC.14)

Taktfrequenz Geber 2 (EC.15)

Datenformat Geber 2 (EC.16)

Hiper-Typ (EC.20)

Dieser Parameterdient nurdazu, die Schwelle der Stromaufnahme des Resolvers fur
E.ENC einzustellen. Wenn man den Wert-1: Auto schreibt, wird die Stromaufnahme
gemessen und der Parameter optimal eingestellt.

Bei Geraten mit dem Standardinterface (EC.10 = 6) hat dieser Parameter zwei
Funktionen. Wenn EC.13 auf "0" steht, kann hier die Strichzahl der Nachbildung
abgelesenwerden. Der Parameter kann dann nicht verandert werden. Wenn EC.13
auf"1"verstelltwird, kannin EC.11 die Strichzahl des Inkrementalgebers eingegeben
werden.

Bei angeschlossenem Geber an X3 kann hier die Drehrichtung invertiert werden
(Inkrementalgeber oder SSI-Geber).

Bei Geraten mitdem Standardinterface (EC.10 =6) kann Uber diesen Parameter die
Geberschnittstelle 2 von Inkrementalgebernachbildung auf Eingang verstellt werden.
0: Inkrementalgebernachbildung 1:Inkrementalgebereingang

Wenn ein SSI-Multiturn-Absolutwertgeber angeschlossenwird, kann hier die Anzahl
der Bits fiir die Multiturn-Auflésung eingestellt werden (12 bit).

Die Taktfreqenz des SSI- Gebers wird unter EC.15 eingestellt. Zwei Taktfrequenzen
stehen zur Wahl 0: 321,5 kHz oder 1 : 156,25 kHz. Die kleinere Taktfrequenz sollte
nur bei groRen Leitungslangen und/oder bei gréReren Stérungen eingestelltwerden.

Fur SSI-Geber werden von dem Gerat zwei Datenformate unterstitzt:
0 : Binarcodiert 1: Gray code

Der Parameter zeigt die Typenkennung des Hiperface-Gebers (Stegmann) an X4-
Geber 1 an. 02h ........ SCS 60/70

07h ........ SCM60/70

22h ........ SRS 50/60 SCS-KIT 101

27h ........ SRS 50/60 SCM-KIT 101
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Hiper-Status (EC.21)  Hier wird der aktuelle Geberstatus angezeigt.
|:
<
= =
2| @
0 Q| 2
s | 3 2| 3
E @ o o I3
° 3 o o =
3 = Beschreibung = = u.!
1 n 7] 7] i
00h | OK v v
2 01h | Analogsignale au3erhalb Spezifikation 4
g 02h | Interner Winkeloffset fehlerhaft v
2 03h | Tabelle iber Datenpartionierung zerstort 4 v
:g 04h | Analoge Grenzwerte nichtverfligbar v
£ 05h | Interner*2C-Bus nicht funktionsfahig 4 4
06h | Interner Checksummenfehler 4 4
07h | Geberresetdurch Programmuberwachung aufgetreten v
= 09h | Parityfehler v v
% OAh | Checksumme der Ubertragenen Daten falsch 4 v
° 0Bh | UnbekannterBefehlscode (4 v
a 0Ch | Anzahlder ibertragenden Daten falsch v v
0Dh | Ubertragendes Befehlsargumentist unzuldssig 4 v
OEh | Das selektierte Datenfeld darf nicht beschrieben werden 4 v
- OFh | falscherZugriffscode v v
% 10h | angegebenes Datenfeldin seiner Grolie nichtveranderbar v
Q 11h | angegebene Wortadresse aulRerhalb Datenfeld 4 4
12h | Zugriff auf nicht existierendes Datenfeld 4 v
01h | Analogsignale au3erhalb Spezifikation v
- 1Fh | Drehzahl zu hoch, keine Positionsbildung mdglich 4
2 20h | Position Singelturn unzulassig v
9 21h | Positionsfehler Multiturn v
o 22h | Positionsfehler Multiturn v
23h | Positionsfehler Multiturn 4
1Ch | BetragsiiberwachungderAnalogsignale (Prozel3daten)
g 1Dh [ Sendestrom kritisch v
2 1Eh | Gebertemperaturkritisch v
< 08h | Uberlaufdes Zahlers v
41h | Typenkennung+Serienkennung undefiniert 4 4 4
42h | KEB Kennbytes undefiniert v 4 v
43h | Hiperface busy ( nach time out Zeit E.EnC ) 4 v 4
£ 4Ah | Datenlesen v v
*g 4Bh | Datenspeichern v v
m 60h | unbekannterDienst v v v
IiJ FFh | Sammelfehler, keine Kommunikation (%4 v 4
80h | Lagefehler (AbweichungderAbsolutlage vondengezahlten Inkrementen)] v 4 %4
FDh | Checksumme Error v v v
FEh | Parityfehler v v v
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Hiper-Datenlesen (EC.22)  Durch Schreiben einer"1"kdnnen mitdiesem Parameterim Geber befindliche Daten
ausgelesen werden, die zuvor von einem KEB-COMBIVERT in den Geber abgelegt
worden sind.

Motordaten:

dr | 0 [Motornennleistung
dr | 1 [Motornenndrehzahl
dr | 2 [Motornennstrom

dr | 3 [Motornennfrequenz

7
9

dr Stillstandsdauerstrom

dr Motornennmoment

dr | 10 [Maximales Moment

dr | 17 |[EMK Spannungskonstante
dr | 41 [Wicklungswiderstand Ruv
dr | 42 |Wicklungsinduktivitat Luv

Geberdaten:
EC | 1 |Strichzahl Geber 1
EC | 7 [Systemlage
EC | 8 |Drehzahlabtastzeit Geber 1

Reglerdaten:
CS | 6 |Momentengrenze Rechtslauf
CS | 7 |Momentengrenze Linkslauf = -1 : off

Hiper-Daten schreiben (EC.23)  Die Daten, die mit EC.22 aus dem Hiperface-Geber gelesen werden kdnnen, kdnnen
durch Schreiben einer"1" mitdem Parameter EC.23 in den Geber abgelegt werden.
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5.11 Freeprogrammable (Fr)-Pa-

rameter

[ Parameter kann nur gelesen werden!

[ Bestatigung mit Enter zum Abspeichern des Par.-Wertes nétig!

[ Parameter ist satzprogrammierbar!
Gr.|Nr.|Name Adresse|(P | E | R | Auflésung|Unter- | Ober- | Default- |Einheit

grenze|grenze wert

Fr | 1 |Parametersatz kopieren 2701 1 -2 :init 7 0 -
Fr | 2 |Quelle Parametersatz 2702 E 1 0 3 0
Fr | 3 |Parametersatz Sperre 2703 E 1 0 255 0 -
Fr | 4 |Parametersatz Vorgabe 2704 E 1 0 7 0 -
Fr | 5 |Parametersatz Einschaltverz6gerung| 2705 |P 0,001 0 10,000 0 S
Fr | 6 |Parametersatz Ausschaltverzogerung| 2706 |P 0,001 0 10,000 0 S
Fr | 9 [Bus Parametersatz 2709 1 -1 7 0 -

Satz kopieren (Fr.1, Fr.0)  Ein Teil der Parameter ist satzprogrammierbar, d.h. einem Parameter kénnen
mehrere Werte zugewiesen werden. Uber Satzumschaltung kénnen die verschiede-
nen Parameterwerte (8 Parametersatze) aktiviert werden.

Werte flr nicht satzprogrammierbare Parameter

Werte fur Werte fur Werte flir Werte fir
satz- satz- satz- satz-
program- program- program- program-
mierbare mierbare mierbare mierbare
Parameter Parameter Parameter Parameter
Satz 0 Satz 1 Satz 2 Satz x
\4 \ 4 \ 4 \ 4 \ 4 \ 4 \ 4 A /
Parameter Parameter Parameter Parameter
Satz 0 Satz 1 Satz 2 Satz x

Satzumschaltung

aktive Parameter

Inden meisten Anwendungsfallen unterscheiden sich nur wenige Parameterwerte in
den verschiedenen Satzen. Damit die selben Einstellungen nicht mehrmals vorge-
nommenwerden missen, istes moglich, komplette Satze zu kopieren. Dabei werden
alle Parameterwerte des Zielsatzes (Fr.9 oder linkes Segmentdes Displays) mitden
entsprechenden Werten des Quellsatzes (Fr.1 oder Fr.0) Gberschrieben.
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Parametersatz kopieren (Tastatur)
(Fr.0)

Beispiel

Parametersatz kopieren (Fr.1)

72

Folgende Kopierfunktionen sind moglich :

Parameterwert Funktion
-2 : init Werkseinstellung in alle Satze kopieren
-1 : def Werkseinstellung in Zielsatz kopieren

0 Satz 0 wird in den Zielsatz kopiert

1.7 Satz 10 .. 7 wird in den Zielsatz kopiert

Folgende Punkte missen beim Kopieren von Satzen beachtet werden:

Der Quellsatz darf nicht gleich dem Zielsatz sein.

Als Zielsatz darf nicht die Anzeige des aktuellen Satzes, A ,eingestellt sein.
WennderZielsatz ungleich Satz 0 ist, werden nur die programmierbaren Parame-
ter mit Werkseinstellung geladen.

Die Werkseinstellung kann nichtin den gerade aktiven Satz kopiertwerden, auf3er
der Steller befindet sich im Zustand noP (Reglerfreigabe gedffnet).

»init“ kann nur bei noP ausgefihrt werden.

Bei Bedienung uber die Tastatur wird der Kopiervorgang durch Fr.0 ausgeldst. Fr.0
ist Uber Bus nicht sichtbar.

Destination Set

' Para- = | —
| l |
| meter- : I | I I | Parameter
! — — — 1 |
Parametersatz 4 soll in Para- | set I i I I ;; I I | identification
. |
metersatz 3 kopiert werden.  being | —"| ! !
' edited :} Parameter | Parameter |
I |
. | _group_ _i_ number _.
—————————————————————————— | FUNC
I I Parameter

|
|
|
1
I | value display
|
|
I

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

Source Set

Der Parameterwert gibtden Quellsatzan. Der Zielsatz ist der Parametersatz, in dem
gerade parametriert (Uber Tastatur) wird. Der Kopiervorgang wird durch Quittierung
des Parameterwertes mit ‘ENTER’ ausgel0st.

Ruckmeldungen Uber die Sieben-Segmentanzeige:
-PASS => Kopiervorgang erfolgreich durchgefuhrt
-nco => Kopiervorgang konnte nichtausgefihrt werden

Uber Bus wird der Kopiervorgang durch Schreiben auf Fr.1 ausgeldst. Fr.1 ist Giber
Tastatur nicht sichtbar.

Zielsatz => Parameterwertvon Fr.9 (Satz, der z.Zt. Uber Bus parametriert wird)
Quellsatz => ParameterwertvonFr.1
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Quelle Parameter-Satz (Fr.2)

Beispiel

In Fr.2wird festgelegt, aufwelche Weise die Parametersatze aktiviert werden sollen.

Wert Art der Satzanwahl
0 Satzanwahl deaktiviert
1 Satzanwahl Giber Parameter Fr.4 (Satzanwahl digital)
2 Satzanwahl iiber Steuerklemmleiste binarkodiert
3 Satzanwahl Gber Steuerklemmleiste eingangskodiert
Wert0:

Bei deaktivierter Parametersatzanwahl wird der KEB COMBIVERT S4 immer mit
den in Satz 0 eingestellten Werten betrieben.

Wert1:
Bei Satzanwahl Uber Fr.4 wird der KEB COMBIVERT S4 immer mit dem Satz
betrieben, derin Fr.4 programmiertist. Fr.4 kann Gber Bus oder Tastatur eingestellt
werden.

Wenn der aktive Satz Uber Klemmleiste (Wert 2 oder 3) angewahlt
werden soll, missen die Eingangsklemmen X1.2...X1.7 oder die

Softwareeingange IA...ID auf Satzanwahl programmiert sein (di.3...di.10).

Wert 2:

Binarcodiert bedeutet, die Eingange, deren Eingangsfunktion = Satzanwahl ist,
werdenin aufsteigender Reihenfolge als Binarzahlinterpretiert (Reihenfolge: 11, 12, 13,
14...ID). Die Summe aller angesteuerten Eingénge bestimmt den aktiven Satz.

11, 13 und IC haben die Funktion
Satzanwahl => di.3, di.5, di.9 =1/di.4, di.7, di.8, di.10 <> 1
Damit kdnnen 8 Satze adressiert werden.

L c |l B | 1A | 6

D |

di.10 di.9jdi.8}di.7 di.
) ? 0 0

Signal an

Eingangsklemme aktiver Satz
IC 13 1
0 0 0 0
0 0 1 1
0 1 0 2
0 1 1 3
1 0 0 4
1 0 1 5
1 1 0 6
1 1 1 7
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Wert 3:
Eingangscodiert bedeutet, der angesteuerte Eingang mitder héchsten Prioritat, der
als Eingangsfunktion Satzanwahl hat, bestimmt den aktiven Satz.

11, 13 und IC haben die Funktion
Satzanwahl => di.3, di.5, di.9 =1 /di.4, di.7, di.8, di.10 <> 1
Damit kbnnen 4 Satze adressiert werden.

Beispiel

niedrigste Prioritat hdchste Prioritat
o licl e laliwe !l s 4l 21|
di.10%ﬂi.9)di.8 di.7fdi.12}di.11jdi.6 di.5jdi.4 di.3
* ‘| ? 69 €9 60 Cr 0 ) S
I ,
71l el 5 1 a4l 3l o 4 |Saz
Signal an

Eingangsklemme aktiver Satz

1 13 IC

0 0 0 0

0 0 1 3

0 1 0 2

0 1 1 2

1 0 0 1

1 0 1 1

1 1 0 1

1 1 1 1

Parametersatz Sperre (Fr.3)  Uber Parameter Fr.3 kann die Anwahl einzelner Satze gesperrt werden. Beim
Versuch, einen gesperrten Satz anzuwahlen, wird der Satzanwahlfehler (E.SEt)

ausgelost.
Wertigkeit Satzgesperrt

0 kein Satz gesperrt

1 0

2 1

4 2

8 3

16 4

32 5

64 6

128 7

Sollen mehrere Satze gesperrt werden, so ist ihre Wertigkeit zu addieren.

Beispiel Satz 2 und 4 sollen nicht aktiviert werden kénnen:
Satz2=4
Satz4 =16
Fr3=4+16=20
Combivisanzeige: Satz 2 + Satz 4
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Parametersatzvorgabe (Fr.4)

Parametersatz
Einschaltverzégerung (Fr.5)
Parametersatz
Ausschaltverzégerung (Fr.6)

Beispiel

Bus Parametersatz (Fr.9)

Mit diesem Parameter kann der aktive Parametersatz lUber Bus oder Tastatur
angewahlt werden, falls digitale Satzanwahl in Fr.2 eingestelltist (Fr.2 =1).

Mitdiesen Parametern kann der Wechsel zwischen zwei Parametersatzen verzogert
werden. Fr. 5 bestimmt die Zeit, mit der die Aktivierung des neuen Satzes verzdgert
wird. MitFr. 6 wird die Verzégerung der Deaktivierung des alten Satzes vorgegeben.
Beider Satzumschaltung werden die beiden Zeiten addiert. Im Posimodul laufen die
Zeiten erst ab, wenn die Positionierung abgeschlossen ist.

Einschaltverzégerung Fr.5(Satz0)=1s
Ausschaltverzégerung Fr.6 (Satz0)=2.5s
Einschaltverzégerung Fr.5(Satz1)=2s
Ausschaltverzégerung Fr.6 (Satz1)=0.5s

Verzoégerung der Umschaltung von Satz 0 nach Satz1:2.5s + 2s =4.5s.
Verzoégerung der Umschaltung von Satz 1 nach Satz0:0.5s + 1s =1.5s.

Dieser Parameter bestimmtden Parametersatz, der iber Bus parametriert wird (nicht
den aktiven Satz, mit dem der Steller Iauft!). Folgende Einstellungen sind mdglich:

Wert Funktion

-1(A) Es wird der Parameterwert im gerade aktiven Satz angezeigt.
Parameterwerte kdnnen nichtgeandertwerden.

0..7 Parameterwerte aus Satz 0...7 werden angezeigt.
Parameterwerte kbnnen verandertwerden.
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5.12 Analogl/O (An)-Parameter

| Parameter kann nur gelesen werden!

[ Bestatigung mit Enter zum Abspeichern des Par.-Wertes nétig!

| Parameter ist satzprogrammierbar!
Gr.|Nr.[Name Adresse|P Auflésung| Unter- | Ober- Default- [Einheit

grenze|grenze wert

An| 0 |MeRwerthysterese 2800 0,01 0,00 | 10,00 0,00 %
An| 1 |Storfilter Analogeingange 2801 Tabelle 0 10 4 (2ms) -—-
An| 2 |Nullpunkthysterese REF 1 2802 0,1 0,0 10,0 0,2 %
An| 3 |REF 1 Verstarkung 2803 0,01 -20,00 [ 20,00 1,00
An| 4 |REF 1 Offset X 2804 0,1 -100,0 [ 100,0 0,0 %
An| 5 |REF 1 Offset Y 2805 0,1 -100,0 [ 100,0 0,0 %
An| 8 |Nullpunkthysterese REF 2 2808 0,1 0,0 10,0 0,2 %
An| 9 |REF 2 Verstarkung 2809 0,01 -20,00 [ 20,00 1,00
An | 10 |REF 2 Offset X 280A 0,1 -100,0 [ 100,0 0,0 %
An| 11 |REF 2 Offset Y 280B 0,1 -100,0 [ 100,0 0,0 %
An| 12 |REF 1 <-> REF 2 280C |P 1 0 1 0
An | 13 |REF 2-Eingang Funktion 280D 1 0 9 5 -—-
An| 14 [Analogausgang 1 Funktion 280E 1 0 6 2 -
An | 15 |Analogausgang 1 Verstarkung 280F 0,01 -25,00| 25,00 | 25 Nm/MN -
An | 16 |Analogausgang 1 Offset X 2810 0,1 -100,0| 100,0 0,0 %
An | 18 |Analogausgang 2 Funktion 2812 1 0 6 0 --—-
An | 19 |Analogausgang 2 Verstarkung 2813 0,01 -25,00 | 25,00 [6000 min"/nN|  ---
An | 20 |Analogausgang 2 Offset X 2814 0,1 -100,0 [ 100,0 0,0 %
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MeRBwerthysterese (An.0)

Storfilter (An.1)

Nullpunkthysterese
REF1, REF2 (An.2, An.8)

REF Verstérkung (An.3, An.9)

Die analoge Sollwert bzw. Grenzwertvorgabe erfolgt Uber zwei Spannungs-
differenzeingénge. Soll die Vorgabe mit einem Stromsignal erfolgen, so mul extern
ein Burdenwiderstand angeklemmt werden (z.B. 500 Ohm bei 0 ... 20 mA).

Eingabe einer Hysterese in % aufden Analogendwert, unter der der Analogwert sich
nicht andert.

Dasdigitale Filter fir die beiden Analogeingange kann Giber An.1 eingestelltwerden.

Um ein Driften des Antriebes aufgrund von Brumm- oder Offsetspannungen zu
vermeiden, kannin diesem Parameter ein Schwellwertvorgegeben werden, unterhalb
dessen die Analogsignale intern unterdrtickt (d.h. zu Null gesetzt) werden.

Der Schwellwert ist von 0 ... 10 % frei einstellbar.

Diese Funktionistmiteiner Schalthysterese von 50% versehen. Wird der Analogwert
groflerals die Nullpunkthysterese, wird der Wert durchgeschaltet. Gesperrtwird der
Wert, wenn der Analogwert kleiner als die halbe Nullpunkthysterese wird.

Mit diesen Parametern kann der Analogeingang des KEB COMBIVERT S4 an die
Ausgangsspannung der Uberlagerten Steuerung angepalf3twerden. Hatdie Steuerung
eine max. Ausgangsspannung von z.B. +/- 5 V, kann durch Vorgabe eines
Verstarkungsfaktors von 2,0 trotzdem der gesamte Drehzahlbereich zwischen 0 und
SP. 5 (maximale Drehzahl) ausgenutzt werden. Dadie Verstarkungsumstellung nicht
hardwaremaRig sondern prozessorintern erfolgt, reduziert sich die Auflosung des
Analogwertes bei Einstellungen > 1,0.
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REF Offset Y (An.5, An.11)

Funktionstibersicht
An.2, An.3, An.4, An.5,
An.8, An.9, An.10, An.11

REF1<->REF2(An.12)

REF 2-Eingang Funktion (An.13)

Mit diesen Parametern kann ein Offset auf dem Ausgangssignal der Uberlagerten
Steuerung kompensiertwerden.

Analogwert

+-10V Ausgang

Eingang

Eingang Nu unktrysterese

+/- 100 %
ref 1/2 Anzeige!

Die beiden analogen Eingdnge kénnen mittels diesen Parameters getauscht werden.

In diesem Parameter wird die Funktion des Ref 2-Analogeinganges festgelegt.

Wert Funktion

keine Funktion

1 wirkt addierend zum Sollwert (Sollwert kann sowohl analog als auch
digital sein)

2 wirkt als Multiplikator fur den Parameter CS.0 (KP speed)

3 wirkt als Multiplikator fir den Parameter CS.1 (Kl speed )

4 wirkt als Multiplikator fur die Parameter CS.0 und CS.1

(=>d.h. fir die Gesamtverstarkung des Drehzahlreglers)

5 wirkt als Multiplikator CS.6 und CS.7
(d.h.furdie Momentenbegrenzung)

Momentenregelung

Getriebefaktorpos. (0% ... 100 % an REF 2 ==> 0,05 ... 20,00)

Getriebefaktorneg. (0% ... 100 % an REF 2 ==> 0,05 ... 20,00)

(o] ool N| Ko)!

max. Positioniergeschwindigkeit (0%...100 % an REF 2 ==>0...Pd.7)

Bei dem Wert 6 Momentenregelung dndert sich die Funktion von beiden
Analogeingangen. Uber REF 2 wird der Betrag der Maximaldrehzahl vorgege-
ben. 10V entsprechen derunter SP.5 vorgegebenen Drehzahl. Negative Werte an
REF 2 werden als "0" interpretiert.

Der Momentensollwert wird mit Vorzeichen Uber REF 1 vorgegeben. Die
Drehmomentenvorgabe ist dabei so definiert, dal? 10V am Referenzeingang der
Momentengrenze CS.6 entsprechen. Der Momentensollwert wird in dieser Be-
triebsart mit 128 us abgetastet. Die Funktion ist nurim drehzahlgeregelten Mode
verflgbar.

Der Getriebefaktor fir das Synchronmodul errechnet sich aus dem Analogwert
+ dem unter Sn.2 eingestellten Wert. Der interne Wertebereich ist begrenzt auf
-20,00...0...20,00. Die aktivierte Registerfunktion hatauch in diesem Modus eine
Auswirkung auf den Getriebefaktor.

Ubernahme der Geschwindigkeit bei PC.0 = 1 nur zu Beginn der Positionierung.
Bei PC.0=2 Geschwindigkeitwird auch wahrend der Positionierung ibernommen.
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Analogausgang-Funktion
(An.14,An.18)

Analogausgang-Verstéarkung
(An.15,An.19)

Analogausgang-Offset X
(An.16, An.20)

Uber die beiden Analogausgéange kdnnen verschiedene ProzeRgroRen visualisiert

werden.

Die Auflésung der Analogwerte betragt 10 Bit, die Glattungszeitkonstante fir die
Analogsignale betragt ca. 2 ms.

Wert | ProzeRgroRe Wert bei 100%
0 aktuelle Drehzahl 6000 min"*
1 Scheinstrom 25A
2 aktuelles Drehmoment 25Nm
3 Zwischenkreisspannung 1000V
4 Drehzahlfihrungsgrof3e (d.h.: Ausgangsgrofie des 6000 min-!

Rampengenerators)
5 Regeldifferenz des Drehzahlreglers 6000 min-!
(DrehzahlfiihrungsgréfRe - Istdrehzahl)
6 Drehzahlreglerstellgrole = Momentensollwert 25Nm
7 Betrag der aktuellen Drehzahl 6000 min-!
8 Betrag des aktuellen Drehmomentes 8M,

Mit diesen Parametern kann das analoge Ausgangssignal dem nachgeschalteten

MeRgeratoder der Uiberlagerten Steuerung angepaltwerden.

Maximale Ausgangsspannung ist +/- 10 V.

Diese Parameter werden bendétigt, wenn Signalschwankungen um einen Grundwert
visualisiertwerden sollen (z.B. Istwert der Zwischenkreisspannung gegen Nennwert
derZwischenkreisspannung).
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Kennlinienbildung fiir die
Analogausgénge

Beispiel 1

Beispiel 2

Ausgangsspannung A
Analogausgang

OV ;

Verstarkung

/ An.15, An.19
| >

« Digitalwert
Offset X
An.16, An.20

Berechnungsbeispielfiir Istdrehzahldarstellung:

- Analogausgangs-Funktion = aktuelle Drehzahl.

- Dargestellt werden soll der Drehzahlbereich von 2700 rpm bis 3000 rpm.

- Dieser Drehzahlbereich soll durch einen Spannungsbereich von +/- 10 V darge-
stellt werden.

Offset-Berechnung: 100 % Digitalwert = 6000 rpm
Signal-Offset = 2850 rpm
Offset X = 2850/ 6000 =47,5%
Analogausgang-Offset X (An.16 / An.20) = 47,5

Verstarkungs-Berechnung: Eine Drehzahldifferenz von +/- 500 rpm = +/- 8,3 %
Digitalwert soll eine Analogwertanderung von +/- 10 V
= +/- 100 % Analogwert hervorrufen.

Verstarkung =100/ 8,3 = 12,05
Analogausgang-Verstarkung (An.15/An.19)=12,05

Berechnungsbeispiel fiir Scheinstromdarstellung:

- Analogausgangsfunktion = Scheinstrom.

- Dargestellt werden soll der Bereich von 0 A bis 5 A.

- Dieser Scheinstrombereich soll durch einen Spannungsbereich von +/- 10 V
dargestelltwerden.

Offset-Berechnung: Analogausgang Offset X (An.16 / An.20) = 0,0

Verstarkungs-Berechnung: Eine Stromdifferenz von 5 A= +/- 20% Digitalwert soll
eine Analogwertanderung von +/- 10V = +/- 100 %
Analogwert hervorrufen.
Verstarkung =100/20=5
Analogausgang Verstarkung (An.15/An.19) = 5,00
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5.13 Digital Input (di)-Parameter

Parameter kann nur gelesen werden!

| Bestatigung mit Enter zum Abspeichern des Par.-Wertes notig!

| Parameter ist satzprogrammierbar!

Gr.| Nr.[Name Adresse|P | E | R |Auflésung|Unter- | Ober- | Default-| Einheit

grenze|grenze| wert

di | 0 |Digitales Storfilter 2900 0,1 0,0 20,0 0,5 ms
di | 1 [NPN/PNP Auswahl 2901 E 1 O:pnp|[1:npn| O:pnp -
di | 2 |Eingangslogik 2902 E 1 0 127 0 -—--
di | 3 |Eingangsfunktion |1 2903 E 1 0 26 4 -——-
di | 4 |Eingangsfunktion 12 2904 E 1 0 26 5 -
di | 5 |Eingangsfunktion I3 2905 E 1 0 26 3 -——-
di | 6 |Eingangsfunktion 14 2906 E 1 0 26 13 o
di | 7 |Eingangsfunktion IA 2907 E 1 0 26 0 e
di | 8 |Eingangsfunktion IB 2908 E 1 0 26 0 -—--
di | 9 |Eingangsfunktion IC 2909 E 1 0 26 0 -—--
di | 10 |Eingangsfunktion ID 290A E 1 0 26 0 o
di | 11 |Eingangsfunktion 15 290B E 1 0 26 14 -—--
di | 12 |Eingangsfunktion 16 290C E 1 0 26 15 -
di | 15 |Signalquellenauswabhl 290F E 1 0 127 0 -
di | 16 |Digitale Eingangsanwahi 2910 E 1 0 127 0 -——-
di | 17 |Strobeabhéangigkeit 2911 E 1 0 4095 0 o
di | 18 |Auswahl Strobesignale 2912 E 1 0 4095 0 -
di | 19 |Strobemodus 2913 E 1 0 1 0 o
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Eingangsverarbeitung

Der Stellerverfligt Uber 7 digitale Steuerklemmeneingange X1.1 bis X1.7. Zusatzlich
werden 4 Softwareeingange intern unterstitzt.

Bis auf die Klemme X1.1(ST) --> Reglerfreigabe sind alle Gibrigen Digitaleingange
programmierbar.

Die Funktion der 6 Steuerklemmen X1.2...X1.7 (11 ... 16) und der 4 Softwareeingange
(IA, 1B, IC, ID) ist programmierbar.

Die 4 Softwareeingange werden direkt von 4 programmierbaren Softwareausgangen
angesteuert. Damit sind interne Verknipfungen und Steuerwerke ohne externe
Verkabelungrealisierbar.

Die Steuerklemmeneingange durchlaufen eine programmierbare Filter- und
Strobeeinheit.

Folgende Stationen werden von jedem Eingangssignal (mit Ausnahme der Regler-
freigabe)durchlaufen:

Der Eingang ST (Reglerfreigabe, X1.1) stellt eine Besonderheit dar: er
schaltet hardwaremaRig den Wechselrichter frei und kann weder inver-
tiert noch gefiltert noch strobeabhangig gemacht werden.

Steuer- Ab-
klemm- — taStUng [, Prozel}-
leiste AS“iS‘;VaaC'_» Digital- | , | Logik- | | Strobe- | &ingang
9 filter auswahl unit
. quelle
Parameterdi.16
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Digitales Stérfilter (di.0)  Mit diesem Parameter kann das digitale Filter fir die Digitaleingange X1.2 ... X1.7
(11,12,13, 14,15, 16) parametriert werden. Das digitale Filter fur Eingang X1.1 (ST) ist
nichtprogrammierbar.

_t
123 45 6 78 91 1, 005
LU L L L L L[ L[ 1.I L pos. slope=
‘ ‘ ‘ ‘ < > | trigger for input signals
"1 | | Filtertime400ps |
| | | | | | | | |
| | | | L | | | |
L L L \‘ [ | | [| ' |1 Z;]gnals
— R 12 control
! ‘ ! ! ! ! ! ! ! ! terminal strig
| ‘ \ \ ; | — 13 Internal
. control signa
‘\ I I I I I I I I — without
B R B F digital filter
| | | | | | | | |
R Internal
et ; QI : RST control signal
T T T ! | [ filter time
400ps

Die max. Zeit fUr das Digitalfilter betragt 20 ms, die Auflésung der Filterzeit 0,1 ms.

NPN\ PNP Auswahl (di.1)  In diesem Parameter kann die Logik der Eingangsklemmen (PNP oder NPN)
ausgewahltwerden.

Eingangslogik (di.2)  In diesem Parameter kann ausgewahlt werden, ob eine angesteuerte Klemme
softwareintern ein Eins- oder ein Nullsignal auslésen soll. Der Parameter ist binar

codiert:
Wertigkeit Funktion

1 ohne Funktion
2 14 invertiert (X1.2)
4 I5 invertiert (X1.3)
8 I6 invertiert (X1.4)
16 [1invertiert (X1.5)
32 I2 invertiert (X1.6)
64 I3 invertiert (X1.7)

Sollen mehrere Eingange invertiert werden, so muf die Summe der Werte gebildet

werden.

Beispiel 14 und |5 sollen invertiert werden.
di2=2+4=6

KEB COMBIVIS-Anzeige: 14 + 5
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Eingangsfunktion 11, 12, 13, 14, 15,
16, IA, IB, IC, ID
(di.3...di.12)

In diesen Parametern kann die Funktion der 6 frei programmierbaren Eingangs-
klemmen X1.2 ... X1.7 (11 ... 16) sowie die Funktion der internen Softwareeingange
(IA ... 1D) festgelegt werden. Die Eingange IA bis ID sind intern mit den Softwareaus-
gangen Out A bis Out D verkniipft (siehe do-Parameter Ubersicht).

Die Eingangsfunktionen 9'Synchron aus'und 22 'Posi-Abbruch'werden, wenn sie auf
den Eingangen I1, 12 oder 13 programmiert sind, in 128 us abgetastet.

Wert| Funktion Einschrénkungen
0 | Eingange haben keine Funktion
1 | Satzanwahl (Fr-Para)
2 | Ricksprung nach Satz O (Fr-Para)
3 | externerFehler
4 | Jogging Rechtslauf (SP.22) ein aktiver Synchron- bzw. Positio-
5 | Jogging Linkslauf (SP.22) nierregler, hat Prioritat vor Jogging
6 | Zurtcksetzender Winkelabweichung
(Sn-Para)
7 | Lagekorrektur des Slave positiv
(Sn.6, Sn.7) Diese Funktionen existieren nurim
8 | Lagekorrektur des Slave negativ Synchronmodul (Sn.0=1/P¢.0=0)
(Sn.6, Sn.7)
9 | Synchronregelung deaktiviert
(Sn-Para)
10 | Referenzpunktfahrt Rechtslauf/Posi
(Sn-, Pc-Para)
11 | Referenzpunktfahrt Linkslauf
(Sn-, Pc-Para)
12 | Referenzpunktschalter (Sn, Pc-Para)
13 | FehlerReset
14 | F, Drehrichtungsfreigabe Prioritat vor R
(Endschalter) Rechtslauf
15 | R,Drehrichtungsfreigabe
(Endschalter) Linkslauf
16 | F + R, Endschalter fir beide Wenn beide Endschalter mit einem
Drehrichtungen Eingang iberwacht werden, ist eine
Referenzpunktfahrt nicht moglich.
17 | Start Positionierung (Pc-, Pd-Para)
18 | F + Referenzpunktschalter Prioritat vor R
(Sn, Pc-Para)
19 | R+ Referenzpunktschalter
(Sn, Pc-Para)
20 | Positionierung deaktiviert
(Pc-, Pd-Para)
21 | Posi-Teachen Das Teachenvon Pos.istUber Pd.1=3
oder einen digitalen Eingang mdglich
22 | Posi-Abbruch siehe Pc.18, Pc.19, Pc.33, Pc.34
23 | Posi-Latchen siehe ru.58 ... ru.60
24 | Inc. Motorpoti
25 | Dec. Motorpoti siehe SP.26
26 | Motorpotirtcksetzen
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Signalquellenauswahl (di.15)
Digitale Eingangsanwahl (di.16)

Signalquellenauswahl (di.15)

Digitale Eingangsanwahl (di.16)

Fur Testzwecke oder bei Betrieb Uber Bus kann es gewlinscht werden, die Eingange
statt Uber die Klemmleiste Uber einen Parameter zu setzen. Im Parameter di.15
(Signalquellenauswahl) kann fur jeden Eingang ausgewahlt werden, ob der Status der
Steuerklemmleiste oder Status des Parameters di.16 (Digitale Eingangsanwahl)
entscheidend ist.

Terminal strip Select signal  software internal
X1. 1 bis X1. 7 source di.15 inputs
ST | \—h.ﬂitn ST
14 L o LBt "
15 h.BitZ 15
16 o oA ——
11 h.Bim »
) 7:\§\.Bit‘5 2
13 7%5% 3
di.16 Digital
input setting
Bit 0
Bit 1
Bit 2
Bit 3
Bit 4
Bit 5
Bit 6

Die Parameter di.15 und di.16 sind binar codiert :

Dezimalwert | Funktion bei di.16 Funktion bei di.15

1 ST ST muf durch Parameter di.16 und Ein-
gangsklemme X1.1 gesetzt werden.

2 14 (RST) RST wird durch di.16 aktiviert.
Klemme X1.2 ohne Funktion

4 15 (F) F wird durch di.16 bestimmt.
Klemme X1.3 ohne Funktion

8 16 (R) R wird durch di.16 bestimmt.
Klemme X1.4 ohne Funktion

16 11 11 wird durch di.16 bestimmt.
Klemme X1.5 ohne Funktion

32 12 12 wird durch di.16 bestimmt.
Klemme X1.6 ohne Funktion

64 13 I3 wird durch di.16 bestimmt.
Klemme X1.7 ohne Funktion

Falls digitale Vorgabe der Reglerfreigabe ausgewahlt ist, mu® das
Reglerfreigabesignal Uber die Klemmleiste und Uber Parameter di.16

vorgegebenwerden.
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Strobeabhéngigkeit (di.17)
Auswahl Strobesignal (di.18)

Der Parameter di.17 entscheidet, welche Eingédnge durch das Strobesignal aktuali-
siertwerden.

Parameter di.18 bestimmt, welche Eingangssignale das Strobesignal bilden. Alle mit
diesem Parameterausgewahlten Signale werden oder-verknipft. Die Verwendung als
Strobesignal beeinfluf3t nicht die programmierbare Eingangsfunktion (di.3...di.8).

Bit | Dezimal- Strobeabhangigkeit Auswahl Strobesignal(di.18)
Nr. wert (di.17)
0 1 keine Funktion X1.1 ist Strobesignal
ST nie strobeabhangig
1 2 X1.2 strobeabhangig X1.2 ist Strobesignal
2 4 X1.3 strobeabhangig X1.3 ist Strobesignal
3 8 X1.4 strobeabhangig X1.4 ist Strobesignal
4 16 X1.5strobeabhangig X1.5 ist Strobesignal
5 32 X1.6 strobeabhangig X1.6 ist Strobesignal
6 64 X1.7 strobeabhangig X1.7 ist Strobesignal
8 256 IA strobeabhangig IA ist Strobesignal
9 512 IB strobeabhangig IB ist Strobesignal
10 1024 IC strobeabhangig IC ist Strobesignal
1" 2048 ID strobeabhangig ID ist Strobesignal

Strobemodus (di.19)  Dieser Parameter legt den Strobemodus fest.

Parameterwert | Strobemodus

0 Mit der positiven Flanke des Strobesignals wird der aktuelle
Eingangsstatus Ubernommen.
1 Solange das Strobesignal inaktiv ist, sind alle Eingangssignale

inaktiv. Wenn das Strobesignal aktiv ist, werden die Eingangs-
signale durchgeschaltet.

Beispiel fiir Strobefunktion 11 ist strobeabhéngig - di.17 = 16 : 11, 12 ist Strobesignal - di.18 = 32 : 12

(siehe auchru.14,ru.16)

]

J

Internal
input status 11
di.19=0

—
—-

input status 11
di.19=1

o
|

|
|

Internal I
|
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5.13.1Beispiel flankengetriggerte
Satzanwahl

ZweiInitiatorsignale sollen Gber die Digitaleingdnge zwischen zwei Parametersatzen
wechseln. Die Satzumschaltung soll jeweils mit der positiven Flanke der Initiator-
signale erfolgen. Digitaleingang |12 soll Parametersatz 0 anwahlen, |1 Parametersatz1.

Parameter set 1 ‘ ‘
0 I t
|
|
|
|
[1 :

B t

v

Fur dieses Beispiel ist die folgende Parametrierung notwendig.

Parameter Wert
Fr.2 Quelle Parametersatz 3: Satzanwahl Uber Klemmleiste eingangscodiert
di.3 Eingangsfunktion 11 1: 11 far Satzanwahl

di.4 Eingangsfunktion |2 2: 12 fir Rucksprung auf Satz 0

di.17 Strobeabhangigkeit 48: |11 + 12 sind strobeabhangig

di.18 Auswahl Strobesignal | 48: 11 + 12 sind Strobesignal

di.19 Strobemodus 0: positive Flanke
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5.14 Digital Output (do)-Parameter

Parameter kann nur gelesen werden!

Bestatigung mit Enter zum Abspeichern des Par.-Wertes nétig!

Parameter ist satzprogrammierbar!

Gr.|Nr.[Name Adresse|P | E Auflésung | Unter- | Ober- | Default-| Einheit
grenze|grenze| wert
do| O |Ausgangslogik 2A00 |P | E 1 0 255 0 -
do | 1 |Schaltbedingung 1 2A01 [P | E 1 0 31 20
do | 2 |Schaltbedingung 2 2A02 |P | E 1 0 31 18 -
do | 3 |Schaltbedingung 3 2A03 |P | E 1 0 31 5
do | 4 |Schaltbedingung 4 2A04 |P | E 1 0 31 0 -
do | 5 |Schaltbedingung 5 2A05 |P | E 1 0 31 -
do | 6 |Schaltbedingung 6 2A06 |P | E 1 0 31 - -
do | 7 |Schaltbedingung 7 2A07 |P | E 1 0 31 -
do | 8 |Schaltbedingung 8 2A08 |P | E 1 0 31 -
do | 9 |Auswahl Schaltbed. Ausgang Out 1 2M09 |P | E 1 0 255 1 -
do | 10 |Auswahl Schaltbed. Ausgang Out 2 2A0A [P | E 1 0 255 2
do | 11 |JAuswahl Schaltbed. Ausgang Out 3 2A0B [P | E 1 0 255 4 -—-
do | 13 |Auswahl Schaltbed. Ausgang Out A 2A0D |P | E 1 0 255 0
do | 14 |Auswahl Schaltbed. Ausgang Out B 2A0E [P | E 1 0 255 0 -
do | 15 |Auswahl Schaltbed. Ausgang Out C 2A0F |P | E 1 0 255 0
do | 16 |Auswahl Schaltbed. Ausgang Out D 2AM10 |P | E 1 0 255 0 -—-
do | 17 |Logik Schaltbed. Ausg. Out 1 2A11 |P | E 1 0 255 0
do | 18 |Logik Schaltbed. Ausg. Out 2 2A12 |P | E 1 0 255 0 -—-
do | 19 |Logik Schaltbed. Ausg. Out 3 2A13 |P | E 1 0 255 4
do | 21 |Logik Schaltbed. Ausg. Out A 2A15 |P | E 1 0 255 0 -—-
do | 22 |Logik Schaltbed. Ausg. Out B 2A16 [P | E 1 0 255 0
do | 23 |Logik Schaltbed. Ausg. Out C 2A17 |P | E 1 0 255 0 -—-
do | 24 |Logik Schaltbed. Ausg. Out D 2A18 [P | E 1 0 255 0
do | 25 |Verkniipfung der Schaltbedingungen 2A19 |P | E 1 0 2047 0 -—-
do | 26 |Ausgangsfilter 1 Modus 2AMA [P | E 1 0 1 0 -
do | 27 |Ausgangsfilter 2 Modus 2AMB |P | E 1 0 1 0 -—-
do | 28 |Ausgangsfilter 1 Zeit 2AM1C |P | E 2,048 0 999 0 ms
do | 29 |Ausgangsfilter 2 Zeit 2ATD |P | E 2,048 0 999 0 ms
do | 30 |Verknipfung Ausgangsfilter 1 2AME [P | E 1 0 8 0 -
do | 31 |VerknUpfung Ausgangsfilter 2 2AMF |P | E 1 0 8 0 -
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KEB

Funktionstibersich

t Parameteriiberblick

digitale Ausgangsparameter

- IndenParametern Schaltbedingung 1 ... Schaltbedingung 8 (do.1 ...do. 8) werden
die Schaltbedingungen fir die Hard- und Softwareausgange festgelegt.

- Mit den Ausgangsfiltern 1/2 (do.26 ... do.31) kénnen zwei Schaltbedingungen
gefiltertwerden.

- DieParameter Auswahl Schaltbedingung OUT 1 ... Schaltbedingung OUT D legen
fest, welche Schaltbedingungen aufwelchen Ausgang/welche Ausgange wirken.

- Mit dem Parametern do.17 ... do.24 Logik Schaltbedingung OUT 1 ... Logik
Schaltbedingung OUT D kannfestgelegtwerden, ob eine Schaltbedingung “wahr”
oder “unwahr” sein muf}, um einen Ausgang zu aktivieren.

Ausgangsfunktionen

Jeder Ausgangsfilter kann
einer Ausgangsbedingung
zugeordnet werden. Die

gefilterte
bedingung kann

schlossen und wie ge-
wohnt negiert werden.

Schaltbedingung 1| |Schaltbedingung 2| |Schaltbedingung 3 Schaltbedingung 8
do. 1 do.2 do. 3 do. 8
Status RUN Status RUN Status RUN Status RUN
Status READY Status READY Status READY mmm Status READY
Regulator limit Regulator limit Regulator limit Regulator limit
Level trigger Level trigger Level trigger Level trigger
Prewarning, etc. Prewarning, etc. Prewarning, etc. Vorwarnung, etc.
I I 1
| I}
s
Ausgangsfilter
Verkniipfung| ¢ ® © ® @ @ @ @.0 | Verkniipfung| 9 ¢ © ¢ @ @ @ e.0
Ausgangs- Ausgangsfilter }— .. Ausgangsfilter
ange- do. 30 o do. 31

Filter 1

Filter 2

do. 26 Ausgangsfilter 1 Modus
do. 28 : Ausgangsfilter 1 Zeit

do. 27 : Ausgangsfilter 2 Modus
do. 29 : Ausgangsfilter 2 Zeit

*

| o
>

j-
F//

(2]
N

-

~
Bit 1

Auswahl Schaltbed.

Ausgang Out 1
do.9

Auswahl Schaltbed.
Ausgang Out 2
do.10

NG
Bit 0

Logik Schaltbed.

Logik Schaltbed.

an o]

][‘Z ][‘; ][‘g ][‘: Ausgang Out 1 ][ ][‘; ] ] ‘_:, Ausgang Out 2
f Mm|¢ M ¢ O F o do.17 . 0 m do.18
== 11 i [ ||
ODER- UND- ODER- UND-
Verkniipfung Verkniipfung Verkniipfung Verkniipfung
L — C——
[ = i
Py Verkniipfung der Py
][ = Schaltbedingungen ][ =
@ do. 25 @
Ausgangslogik
o do.0 o
] @ 1 a

Ausgang 1 (=D 1)

Ausgang 2 (=D 2)
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Ausgangslogik (do.0)

In diesem Parameter kann binarkodiert die Logik der Digitalausgange eingestellt
werden. GemalR folgender Tabelle kdnnen die Digitalausgange invertiert werden.

Dezimalwert Ausgang Klemme
1 D1 (Transistor Ausgang) X1.8
2 D2 (Transistor Ausgang) X1.9
4 RLA, RLB, RLC (Relaisausgang) X1.20

X1.21
X1.22

8 ohne Funktion (reserviert)
16 OUT A (interner Softwareausgang) keine
32 OUT B (interner Softwareausgang) keine
64 OUT C (interner Softwareausgang) keine
128 OUT D (interner Softwareausgang) keine

Sollen mehrere Ausgange invertiert werden, so ist die Summe der Dezimalwerte zu
bilden.
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Schaltbedingung 1... 8 Die Parameter do.1 bis do.8 enthalten die Schaltbedingungs-Tabellen fir die drei
(do.1...do.8) Hardware-sowie die vier Softwareausgange.

Wert | Schaltbedingung Einschrankungen
0 [immer inaktiv
1 | immer aktiv
2 | Ready (betriebsbereit: Initialisierung beendet,

es liegt weder eine Stérung noch ein anorma-
ler Betriebszustand vor; ob die Reglerfreiga-
be gegeben ist, hat keinen EinfluRR.

Run (betriebsbereit u. Modulation freigegeben
4 | anormaler Betriebszustand (verharrenbei
Drehzahl 0 nach Schnellhalt)

5 | Stérung (Modulation gesperrtnach Fehler
oder Schnellhalt)

6 | OH2 - Motorschutzrelais Level Gberschritten
(Pn.30)

7 | dOH - Motor-PTC-Kontakt ist aktiv

8 | dOH-oder OH2 Warnmeldungslevel tiber-
schritten

9 | Stromreglerin der Begrenzung (max. Aus-
gangsspannung erreicht)

10 | Drehzahlreglerinder Begrenzung (Momenten-
grenze erreicht CS.6, CS.7)

11 | beliebiger Reglerinder Begrenzung
12 | Antrieb beschleunigt Nicht im Posimodul und
13 [ Antrieb verzdgert nichtim Synchronbetrieb
14 | Antrieb lauft mit konstanter Geschwindigkeit | verfligbar.

15 | Antrieb lauft mit konstanter Geschwindigkeit
ungleich null

16 | Rechtslauf (nicht bei noP, LS, Abn.Stop, Fehler)
17 | Linkslauf (nicht bei noP,LS, Abn.Stop, Fehler
18 | Istdrehzahl > Drehzahlpegel (LE.4 ... LE.7)
19 | Scheinstrom > Scheinstrompegel (LE.12...LE.15)
20 | Drehmoment>Drehmomentpegel (LE.20...LE.23)
21 | Winkelabweichung>Winkelpegel (LE.28...LE.31)
22 | Referenzpunktfahrtabgeschlossen

23 | Antrieb ist im Zielfenster (Pd.12) Nurim Posimodul verfigbar
24 | Istposition > Positionspegel (LE.48 ... LE.61)
25 | Bremsenansteuerung (LE.37,LE.66...LE.68) | Funktion nurim Posimodul
0. beiDrehrichtungsvorgabe
Uber Klemmleiste SP.0=1,4,7

w

26 | Inv.-Temp.-Regelung siehe LE.70 ... LE.73
27 | KihImittel Inverter siehe LE.74

28 | Mot.-Temp.-Regelung siehe LE.75-78

29 | Kihimittel Motor siehe LE.79

30 | dOH-Warnung siehe LE.80

31 | Ziel nicht erreicht siehe Pd.15

32 | Weg zum Ziel < Positionspegel siehe Posimodul

33 | Posi-Abbruch aktiv siehe Posimodul

34 | Weg vom Start > Positionspegel siehe Posimodul

90



do-Parameter

KEBS |l

Auswahl Schaltbedingung
Out1, Out2, Out3

(do.9... do.11)

Auswahl Schaltbedingung
OutA, OutB, OutC, OutD
(do.13...do.16)

Die Pegel von Strom, Drehzahl usw. sind inden LE-Parametern einstellbar. Die Werte
von Pegel 1 gehdren dabei immer zu Schaltbedingungen 1 und 5, Pegel 2 zu den
Schaltbedingungen 2 und 6 usw. Wird also als Schaltbedingung 4 ausgewahlt:
Scheinstrom > Scheinstrompegel (do.4 = 19), so wird der akt. Scheinstrom mit
Scheinstrompegel 4 (LE.15) verglichen.

Mitdiesen Parametern kann festgelegt werden, welche Schaltbedingungen fureinen
Ausgang gelten.

Standardmafig wirdim Parameter Schaltbedingung 1 (do.1) die Schaltbedingung fur
Ausgang 1 festgelegt, in Schaltbedingung 2 (do.2) die Schaltbedingung flir Ausgang
2usw. (d.h.:do.9=1/do.10=2/do.11 =4). Es besteht jedoch auch die Mdglichkeit,
das Schalten eines Ausganges von mehreren Bedingungen abhangig zu machen.
Dazu muf} in den Parametern do.9...do.16 die Summe der Schaltbedingungen
eingetragen werden, von denen der jeweilige Ausgang abhangig sein soll.

Bit Nr. Dezimalwert Ausgang x schaltet abhéngig von:
0 1 Schaltbedingung 1 (do.1)
1 2 Schaltbedingung 2 (do.2)
2 4 Schaltbedingung 3 (do.3)
3 8 Schaltbedingung 4 (do.4)
4 16 Schaltbedingung 5 (do.5)
5 32 Schaltbedingung 6 (do.6)
6 64 Schaltbedingung 7 (do.7)
7 128 Schaltbedingung 8 (do.8)

In diesen Parametern wird festgelegt, ob die ausgewahlte(n) Schaltbedingung(en)
erfillt oder nicht erflillt (invertiert) sein sollen, um den entsprechenden Ausgang zu
aktivieren.

Logik Schaltbedingung
ouT 1,2 3 A B, C D
(do.17 ... do.19, do.21 ... do.24)

Dezimalwert | Fiir Ausgang x werden folg. Schaltbedingungen invertiert
1 Schaltbedingung 1 (do.1)
2 Schaltbedingung 2 (do.2)
4 Schaltbedingung 3 (do.3)
8 Schaltbedingung 4 (do.4)
16 Schaltbedingung 5 (do.5)
32 Schaltbedingung 6 (do.6)
64 Schaltbedingung 7 (do.7)
128 Schaltbedingung 8 (do.8)

Indiesem Parameter wird festgelegt, ob die verschiedenen Schaltbedingungen, von
denen ein Ausgang abhangigist, durch eine "'UND-Funktion” oder durch eine "'ODER-
Funktion” verknipft werden sollen.

Verkniipfung der
Schaltbedingungen (do.25)

Dezimalwert Schaltbedingungen folg. Ausgdnge werden ‘UND’-verkniipft:
1 OUT 1 (D1) Klemme X1.8
2 OUT 2 (D2) Klemme X1.9
4 OUT 3 (Relais) Klemme X1.20/21/22
8 ohne Funktion
16 OUTA
32 OuUTB
64 ouTC
128 OouTD

Sollendie Schaltbedingungen mehrerer Ausgange ‘UND’-verknupft werden, so sind
die Dezimalwerte zu addieren!
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Ausgangsfilter (do.26 ... do.31)  Furdie Schaltbedingungen 1 ... 8 existieren zwei unabhangig voneinander arbeitende

Digitalfilter. Jedem Filter kann eine Schaltbedingung (do.30/do.31), eine Filterzeit

Ausgang Filter 1 Modus (do.26)
Ausgang Filter 2 Modus (do.27)
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(do.28/do.29)und ein Filtermodus zugeordnet werden (do.26/do27).

Wert Filtermodus
0 Der Filterausgang andert sich nur, wenn wahrend der gesamten
Filterzeit ein konstantes Signal am Filtereingang angestanden hat.
1 Mittelwertbildung des Eingangssignals.

ist.

2 Der Filterausgang wird gesetzt, wenn wahrend der gesamten Filter-
zeit die zugehorige Schaltbedingung erfillt war. Der Filterausgang
wird sofort rickgesetzt, wenn die Schaltbedingung nicht mehr erfillt

Beispiel Filtermodus = 0:

Ausgangssignal

L 1 ™

Eingangssignal

— — \ Zeit
2 4 6 8 10 12 14 16 18 20 22 24 26 28 30 32 34 [mg]

Beispiel Filtermodus = 1:

A

Ausgangssignal

interner Filterzahler

Eingangssignal

2 4 6 8 10 12 14 16 18 20 22 24 26 28 30 32 34

[ms]
Beispiel Filtermodus = 2:
A | |
| i _ |
‘ FllFer
| zeit |
l | |
Ausgangssignal ‘ ‘
| |
. . L | L1 [
Eingangssignal T !
— > zqj

2 4 6 8 10 12 14 16 18 20 22 24 26 28 30 32 34 [ms]
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Ausgangsfilter 1 Zeit (do.28) Wert | Filterzeit

Ausgangsfilter 2 Zeit (do.29) =" 488 [ = Wert * 2,048 ms = 0 .. 999 ms

Bei Eingabe Uber COMBIVIS wird der Wertin ms normiert angezeigt.
Aufgrund der Programmzykluszeit von 2,048 ms sind nicht alle
Filterzeiten realisierbar. COMBIVIS rundet den Wert dann selbsttatig
auf die nachst maogliche Filterzeit.

Verknlipfung Wert Ausgangsfilter 1/2 gilt fiir folgende Schaltbedingungen:
Ausgangsfilter 1 (do.30) 0 keine
Ausgangsfilter 2 (do.31) 1 Schaltbedingung 1 (do.1)
2 Schaltbedingung 2 (do.2)
7 Schaltbedingung 7 (do.7)
8 Schaltbedingung 8 (do.8)

Beispiel (- Ausgang D1 (Klemme X1.8) soll aktiv sein bei Istdrehzahlen zwischen 100 und
1500 min.

- Ausgang D2 (Klemme X1.9) soll aktiv sein, wenn das Moment > * 8 Nm ist.

- Das Relais RLA, RLB, RLC (Klemmen X1.20...X1.22) soll als Stdrungsmelder

arbeiten.
A) Programmierung Schaltbedingung 1: Istdrehzahl > Drehzahlpegel (1) do.1=18
von D1 (=OUT 1) Drehzahlpegel 1: Untergrenze soll 100 min-' sein LE.4=100
Schaltbedingung4: Istdrehzahl > Drehzahlpegel (4) do.4=18
Drehzahlpegel 4: obere Grenze soll 1500 min-' sein LE.7=1500 min"*

Logik Schaltbed. OUT1: Schaltbed. 4 mul invertiert werden do.17=8
Auswahl Schaltbed. OUT1: Ausgang D1 von Schaltbed. 1 und do.9=9

4 abhangig
B) Programmierung Schaltbedingung 2: Drehmoment>Drehmomentpegel (2) do.2=20
von D2 (= OUT 2) Drehmomentpegel 2: Grenze ist 8 Nm LE.21=8,0Nm
Logik Schaltbed. OUT2:  keine Invertierung do.18=0

Auswahl Schaltbed. OUT2: D2 von Schaltbedingung 2 abhangig  do.10=2

C) Programmierung Schaltbedingung 2: Stérung do.3=5
des Relais (= OUT 3) Logik Schaltbed. OUT3: keine Invertierung do.19=0
Auswahl Schaltbed. OUT3: Relais von Schaltbedingung 3abhangig do.11=4

D) Parameter, die alle Aus- Ausgangslogik: kein Ausgang invertiert do.0=0
génge gemeinsam betreffen Verknupfung der Die Schaltbedingungen fiir Ausgang1 do.25=1
Schaltbedingung: werden 'UND'-verknUpft
E) Ubersichtaller do0 = 0 do9 = 9 do.19 =0
notwendigen Parameter: do.1 = 18 do.10 = 2 do.25 =1
do.2 = 20 do.11 = 4 LE.4 =100min-"
do3 = 5 do.17 = 8 LE.7 =1500 min
do4 = 18 do.18 = 0 LE.21 =8,0Nm
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5.15 Level(LE)-Parameter

Parameter kann nur gelesen werden!

Bestatigung mit Enter zum Abspeichern des Par.-Wertes nétig!

Parameter ist satzprogrammierbar!

Gr.|Nr.[Name Adresse|P R| Auflosung |Unter- | Ober- | Default- | Einheit
grenze| grenze wert

LE| 4 |Drehzahlpegel 1 2B04 [P 0,5 0,0 14000 | 0,1* dr.1 rpm
LE| 5 |Drehzahlpegel 2 2B05 | P 0,5 0,0 14000 | 0,5 * dr.1 rpm
LE| 6 |Drehzahlpegel 3 2B06 | P 0,5 0,0 14000 dr.1 rpm
LE| 7 |Drehzahlpegel 4 2B07 | P 0,5 0,0 14000 SP.8 rpm
LE | 12 |Scheinstrompegel 1 2BOC | P 0,1 0,0 50,0 dr.2 A
LE | 13 |Scheinstrompegel 2 2BOD | P 0,1 0,0 50,0 | 0.5*dr.2 A
LE | 14 |Scheinstrompegel 3 2BOE | P 0,1 0,0 50,0 2*dr.2 A
LE | 15 |Scheinstrompegel 4 2BOF | P 0,1 0,0 50,0 3*dr.2 A
LE | 20 |Drehmomentpegel 1 2B14 | P 0,1 0,0 50,0 | 0,5*dr.9 Nm
LE | 21 |Drehmomentpegel 2 2B15 | P 0,1 0,0 50,0 dr.9 Nm
LE | 22 |Drehmomentpegel 3 2B16 | P 0,1 0,0 50,0 2*dr.9 Nm
LE | 23 |Drehmomentpegel 4 2B17 | P 0,1 0,0 50,0 3*dr.9 Nm
LE | 28 |Winkeldifferenzpegel 1 2B1C | P 0,1 0 2800 0 °
LE | 29 |Winkeldifferenzpegel 2 2B1D | P 0,1 0 2800 0 °
LE | 30 |Winkeldifferenzpegel 3 2B1E | P 0,1 0 2800 0 °
LE | 31 |Winkeldifferenzpegel 4 2B1F | P 0,1 0 2800 0 °
LE | 37 |Drehzahlhysterese 2B25 0,5 0 14000 10 rom
LE | 48 |Positions Pegel Hysterese 2B30 | P 1 0 28000 0 inc
LE | 50 |Positions Pegel 1 Vorzeichen 2B32 | P 1 0 2 0 -—-
LE | 51 |Positions Pegel 1 high 2B33 [P 1 0 65535 0 inc
LE | 52 |Positions Pegel 1 low 2B34 | P 1 0 65535 0 inc
LE | 53 |Positions Pegel 2 Vorzeichen 2B35 [P 1 0 2 0 -
LE | 54 |Positions Pegel 2 high 2B36 | P 1 0 65535 0 inc
LE | 55 |Positions Pegel 2 low 2B37 | P 1 0 65535 0 inc
LE | 56 |Positions Pegel 3 Vorzeichen 2B38 | P 1 0 2 0 -
LE | 57 |Positions Pegel 3 high 2B39 | P 1 0 65535 0 inc
LE | 58 |Positions Pegel 3 low 2B3A | P 1 0 65535 0 inc
LE | 59 |Positions Pegel 4 Vorzeichen 2B3B | P 1 0 2 0 inc
LE | 60 |Positions Pegel 4 high 2B3C [P 1 0 65535 0 inc
LE | 61 |Positions Pegel 4 low 2B3D | P 1 0 65535 0 inc
LE | 66 |Bremse Verzugszeit 2B42 1 0 5000 1000 ms
LE | 67 |Bremse Liftungszeit 2B43 1 0 5000 100 ms
LE | 68 |Bremse Einfallzeit 2B44 1 0 5000 100 ms
LE | 70 |Temp.-Schaltzeit 2B46 0,1 1,0 100,0 10,0 S
LE | 71 |Soll-Temperatur 2B47 1 20 | OH-Inv 40 °C
LE | 72 |max. Temperatur 2B48 1 20 | OH-Inv 50 °C
LE | 73 |min. Temperatur 2B49 1 20 | OH-Inv 30 °C
LE | 74 |Klhlmittelwarnung 2B4A 1 1 50 5 -
LE | 75 |Mot. Temp.-Schaltzeit 2B4B 0,1 1,0 100,0 10,0 s
LE | 76 |Mot. Soll-Temperatur 2B4C 1 20 200 80 °C
LE| 77 |max. Mot. Temperatur 2B4D 1 20 200 120 °C
LE | 78 |min. Mot. Temperatur 2B4e 1 20 200 40 °C
LE | 79 |KuhImittelwarnung Mot 2B4F 1 1 50 5 -
LE | 80 |dOH-Warnlevel 2B50 1 20 200 130 °C
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(LE.4...LE.31)

Die LE-Parameter enthalten die Schaltpegel fur die Schaltbedingungen (do.1 ...do.8).
LE.4, LE.8, LE.12 u.s.w. (...Pegel 1) sind dabei mit Schaltbedingung 1 und 5
verknupft, LE.5 , LE.9 u.s.w. (...Pegel 2) mit Schaltbedingung 2 und 6 usw.

Signalverlauf

Pegel
Regel-Hysterese

Schaltbedingung
aktiv

Die Schaltpegel haben jeweils eine fest eingestellte Hysterese:
Drehzahlhysterese: 5%
Stromhysterese: 10 %
Winkelhysterese: 10 %
Momentenhysterese: 10 %

Die Hysterese fur die Positionspegel sind einstellbar tiber LE .48.

95



LE-Parameter

5.15.1 Ansteuern einer Haltebremse

Bremsenansteuerung

Bremse Liiftungszeit (LE.67)

Drehzahlhysterese (LE.37)
Bremse Verzugszeit (LE.66)

Bremse Einfallzeit (LE.68)

Die Software stellt eine komplette Bremsenansteuerung zur Verfigung. Dazu muf}
ein Digitalausgang mit der Funktion 25 Bremsenansteuerung programmiert werden
(do-Parameter).

Nachdem ein Drehzahlsollwert vorgegeben wird, und der Antrieb Moment aufgebaut
hat, wird sofort die Bremse angesteuert. Wennwahrend der Liftungszeit kein Fehler
auftritt, wird der Sollwert nach Ablauf dieser Zeit freigegeben.

Nachdem der Drehzahlistwert kleiner als die Drehzahlhysterese LE.37 ist, lauft die
Verzugszeit der Bremse ab. Nach Ablauf fallt die Bremse ein. Wenn in der
Verzugszeit ein erneuter Sollwert vorgegeben wird, wird der Antrieb sofort freigege-
ben. Die Verzugszeit lauft dann von neuem ab. Im Posi Modus hat LE.37 keine
Funktion wenn "Position erreicht" programmiert ist. Hier beginnt die Verzugszeit,
wenn die Bedingung 'Position erreicht' erfillt ist.

Die Bremsenansteuerung hat keine Funktion:
- Im Drive mode

- Bei + Sollwertvorgabe

- Im Synchron mode

Nachdem die Bremse eingefallenist, wird nach Ablauf der Einfallzeit die Modulation
abgeschaltet.

LE.67 LE.66 LE.68

Bremse Bremse Bremse

Liftungszeit Verzugszeit Einfallzeit

< > < >< >

Istdrehzahl T

>
Start Positionierung f il >
Bremsenansteuerung ? | >
Position erreicht I | >
Modulationan ? | >
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5.15.2 Temperaturregelung

Temperatur-Schaltzeit (LE.70)

Soll-Temperatur (LE.71)

Maximal-Temperatur (LE.72)

Minimal-Temperatur (LE.73)

Kiihlmittelwarnung (LE.74)

Motor Temperaturregelung
(LE.75...LE.79)

dOH-Vorwarnung (LE.80)

Diese Funktion dient zur Temperaturregelung von wassergekuhlten Umrichtern. Die
Klhlung IaRt sich mittels eines Magnetventils zuschalten. Die Schaltelektronik muf3
abhangig vom eingesetzen Ventil vom Kunden bereitgestellt werden. Die An-
steuerung erfolgt iber den Transistorausgang des KEB COMBIVERT S4.

Relaisausgang nichtverwenden!

Die Temperaturschaltzeitlegt die Zykluszeitfest, in der der Ausgang geschaltet wird.
Sie kann im Bereich von 1,0 ... 100,0 s (Standard 10 s) eingestellt werden.

Mit der Solltemperatur wird die Kiihlkérpertemperatur vorgegeben, auf die geregelt
werden soll. Sie kann im Bereich von 20 °C ... OH-Temperatur (siehe Leistungsteil-
daten) eingestelltwerden (Standard 40 °C).

Uberschreitetdie Kiihlkdrpertemperatur die in LE.72 eingestellte Maximaltemperatur,
istder Ausgang generellgesetzt. LE.72 kannim Bereichvon 20 °C ... OH-Temperatur
(siehe Leistungsteildaten) eingestellt werden (Standard 50 °C).

Unterschreitetdie KUhlkdrpertemperatur die in LE.73 eingestellte Minimaltemperatur,
ist der Ausgang generell abgeschaltet. LE.73 kann im Bereich von 20 °C ... OH-
Temperatur (siehe Leistungsteildaten) eingestellt werden (Standard 30 °C).

Liegtdie Kihlkérpertemperaturinnerhalb des eingestellten Temperaturbereiches von
LE.72 ... LE.73, wird die Anschaltdauer T, des Ausgangs nach folgender Formel
berechnet:

T _(Max.Temp.-Solltemp.) + (Kihlkérpertemp.-Solltemp.)

an Maximaltemp.-Minimaltemp. » Temperaturschaltzeit

Bei Kihimittelwarnung kann ein digitaler Ausgang gesetzt werden (do.1...do.8="27"),
wenn die Kiihlkérpertemperatur die Maximaltemperatur (LE.72) um die eingestellte
Vorwarnzeit Uberschreitet. Die Vorwarnzeit errechnet sich dabei wie folgt:

Vorwarnzeit = Temperaturschaltzeit (LE.70) « KihImittelwarnung (LE.74)
KahImittelwarnung (LE.74)kannim Bereichvon 1...50 eingestelltwerden (Standard

5).

Gleiche Funktion wie LE.70 ... LE.74 nur bezogen auf die Motortemperatur. Die
Funktion kann nur bei gemessener Motortemperatur genutzt werden (siehe ru.64).

Ausgabe eines Vorwarnsignals bevor der Inverter den Motor mit E.dOH abschaltet
(siehe Pn.31). Die Funktion kann nur bei gemessener Motortemperatur genutzt
werden (siehe ru.64).
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5.16 Synchron(Sn)-Parameter

| Parameter kann nur gelesen werden!

| Bestatigung mit Enter zum Abspeichern des Par.-Wertes notig!

| Parameter ist satzprogrammierbar!

Gr.|Nr.|Name Adresse|P [E [R| Auf- |Unter- | Ober- |Default{ Einheit

I6sung | grenze | grenze| wert

Sn| 0 |Synchronregelung 3400 |P 1 0 : off 5 0 : off
Sn| 1 |KP Synchronregler 3401 |P 1 0 65535 2 -—-
Sn| 2 |Getriebelbersetzung Master / Slave 3402 |P 0,001 -20 20 1
Sn| 3 |Getriebelbersetzung Master / Slave Nenner 3403 | P 0,001 | 0,001 20 1 -—-
Sn| 5 |Winkelabweichung Slave Aktivierung 3405 E 1 0 2 0 -
Sn| 6 [Winkelabweichung Betrag LO 3406 0,1 0 360 0 °
Sn| 7 |Winkelabweichung Betrag Hl 3407 1 0 65535 0 [rotations
Sn| 8 [Registerfunktion Periode 3408 0,001 0 0,100 | 0,001
Sn| 22 |Perioden level fur Winkelkorrektur sign 3417 1 0 2 2 -
Sn| 23 |Perioden level fiir Winkelkorrektur high 3417 1 0 65535 0 inc
Sn| 24 [Perioden level fir Winkelkorrektur low 3417 1 0 65535 | 8192 inc
Sn| 52 [Registerfunktion max. Winkelkorrektur sign 3434 1 0 2 2 -
Sn| 53 [Registerfunktion max. Winkelkorrektur high 3435 1 0 65535 0 inc
Sn| 54 [Registerfunktion max. Winkelkorrektur low 3436 1 0 65535 | 16834 inc
Sn| 20 [Slave ratio 3414 |P 1 1 15 1 ---
Sn| 21 [Registerfunktion Filtermode 3415 1 0: off 2 0 -
Sn| 25 [Registerfunktion Korrekturmode 3419 1 0 2 0
Sn| 26 |[max. Winkel fir Korrektur sign 341A 1 0 2 2 -
Sn| 27 [max. Winkel fir Korrektur high 341B 1 0 65535 0 inc
Sn| 28 [max. Winkel fur Korrektur low 341C 1 0 65535 0 inc
Sn| 29 |Minimaldrehzahl fir Winkelversatz 1 341D 0,5 0 15000 0 rpm
Sn| 30 [Winkelversatz 1 sign 341E 1 0 2 2 -
Sn| 31 [Winkelversatz 1 high 341F 1 0 65535 0 inc
Sn| 32 [Winkelversatz 1 low 3420 1 0 65535 0 inc
Sn| 33 [Maximaldrehzahl fiir Winkelversatz 2 3421 0,5 0 15000 0 rpm
Sn| 34 |Winkelversatz 2 sign 3422 1 0 2 2 -
Sn| 35 [Winkelversatz 2 high 3423 1 0 65535 0 inc
Sn| 36 [Winkelversatz 2 low 3424 1 0 65535 0 inc
Sn| 40 |Slave Register Anzeige sign 3428 R 1 0 2 2 inc
Sn| 41 [Slave Register Anzeige high 3429 R 1 0 65535 0 -
Sn| 42 |Slave Register Anzeige low 342A R 1 0 65535 0 -—-
Sn| 43 [Master Register Anzeige sign 342B R 1 0 2 2 inc
Sn| 44 |Master Register Anzeige high 342C R 1 0 65535 0 -
Sn| 45 [Master Register Anzeige low 342D R 1 0 65535 0 -—-
Sn| 46 |Periodendauer sign 342E R 1 0 2 2 inc
Sn| 47 [Periodendauer high 342F R 1 0 65535 0 --—-
Sn| 48 |Periodendauer high 3430 R 1 0 65535 0 -
Sn| 49 |Winkelabweichung sign 3431 R 1 0 2 2 inc
Sn| 50 [Winkelabweichung high 3432 R 1 0 65535 0 -
Sn| 51 [Winkelabweichung low 3433 R 1 0 65535 0 --—-
Sn| 55 [Start Offset sign 3431 1 0 2 2 inc
Sn| 56 [Start Offset low 3433 1 0 65535 0 -
Sn| 57 [Start Offset high 3432 1 0 65535 0
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Synchronreglung (Sn.0)

KP Synchronregler (Sn.1)

Getriebelibersetzung (Sn.2, Sn.3)

Winkelabweichung
Slave Aktivierung (Sn.5)
Betrag low (Sn.6)
Betrag high (Sn.7)

Die Synchronparameter sind nurin Funktion, wenn X3 als Inkrementalgebereingang
parametriertist (EC.10 ... EC.13).

Schreiben auf diesem Parameter setzt die Lagedifferenz auf Null. Das Deaktivieren
der Synchronfunktionen sowie das Zurlicksetzen der Lagedifferenz kann auch mit
einem programmierbaren Eingang erfolgen (di.3 ... di.10).

Mit diesem Parameter werden die Synchron Funktionen aktiviert:

0— OFF

1 — Synchron ON

2 — Synchron und Registerfunktion ON (Winkelkorrektur mit Rampen)

3 — Synchron und Registerfunktion mit Teachfunktion (Keine Rampen
fur Winkelkorrektur, nur fur Teachfunktion verwendbar.)

4 — Synchron mitRampen aufsynchronisieren

5 — Synchron mitRampen aufsynchronisieren mit Referenzlagebezug

Uber Sn.1 kann ausgewahlt werden, ob der Antrieb drehzahlsynchron (Sn.1=0)oder
winkelsynchron (Sn.1 > 0) betrieben werden soll. Im winkelsynchronen Betrieb wird
hier gleichzeitig der P-Anteil des Synchron-Reglers vorgegeben.

Das Getriebeverhéltnis zwischen Masterdrehzahl und Slavedrehzahl wird unter Sn.2/
Sn.3 eingestellt. Bei negativem Vorzeichen von Sn.2 ergibt sich entgegengesetzter
Drehsinn von Master und Slave.

Sn.2 _ Slavedrehzahl
Sn. Masterdrehzanhl

Zur Winkelverstellung zwischen Master und Slave sind drei Parameter vorhanden.
Derbeabsichtigte Korrekturwinkel wird unter Sn.6 eingetragen, beabsichtigte ganze
Umdrehungen unter Sn.7. Die eigentliche Korrektur kann auch im laufenden Betrieb
Uber einen programmierbaren Eingang (di-Parameter) in der gewiinschten Richtung
ausgeldst werden. Die zweite Mdglichkeit die Korrektur zu starten, bietet Sn.5 tiber
die Tastatur oder Bus:

Sn.5 =1 - Korrektur in positiver Richtung
Sn.5 = 2 - Korrektur in negativer Richtung
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5.16.1 AnschluRzubehor fur Master-
Slave Betrieb

5.16.2 Parametrierbeispiel fir Mas-
ter-Slave Betrieb

100

Furden Master-Slave Betrieb mit mehreren Slaves ist der MS-Repeater 00.F4.072-
2009 sowie anschluf¥fertige Kabel als Zubehdr erhaltlich. Fir nahere Informationen
kanndie Betriebsanleitung des MS-Repeaters angefordertwerden (00.F4.Z210-K101).

SLAVE SLAVE
——

=)

Nach dem Einschalten des KEB COMBIVERT S4 soll mit dem Slave eine Referenz-
punktfahrt durchgeflhrt werden. Nach Abschlul? soll die Achse dem Mastersignal
folgen. Als Schleppfehler sind dabei maximal 45° zulassig.

Parametrierbeispiel:

Sn.0 | Synchronregelung 1 Synchronregelung eingeschaltet
Sn.1 | Kp Synchronregler 20 P - Anteil fir Lageregler

Sn.2 | Getriebelibersetzung 1,000 | Getriebelbersetzung=1,0

Pc.10 | Referenzgeschwindigkeit 100 Referenzgeschwindingkeit 100 min™’
EC.13| Betriebsart Geber 2 1 X3 =Inkrementalgebereingang
EC.11 | Geberstrichzahl 2 2500 | ---

di.3 | Eingangsfunktion |1 10 Referenzpunktfahrt Rechtslauf
di.4 Eingangsfunktion 12 12 Referenzpunktschalter

do.1 | Schaltbedingung1 22 Referenzpunktfahrtabgeschlossen
do.2 | Schaltbedingung?2 21 Winkelabweichung > Winelpegel
LE.29 | Winkeldifferenz Pegel 2 45 Winkelpegel =45°

Nach dem Aktivieren der Referenzpunktfahrt lauft die Achse in der angewahlten
Vorzugsrichtung auf den Referenzpunktschalter zu. Wird wahrend dieser Zeit der
entsprechende Endschalter ausgeldst, andert sich die Drehrichtung der Referenz-
punktfahrt. Nachdem der Referenzpunktschalter betatigt wurde, stoppt der Antrieb
und dreht sich zurlick auf seine interne Referenzposition. Nach Erreichen der
Referenzposion wird Ausgang 1 gesetzt.

Wenn |1 jetzt deaktiviert wird, lauft der Antrieb synchron zu dem Mastersignal. Wenn
der Schleppfehler 45° (iberschreitet, wird Ausgang 2 gesetzt.

Die Referenzpunktfahrt ist ausflihrlich mit Beispielen im Posi-Modul
beschrieben (Pc.10 ... Pc.14).
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5.16.3 Registerfunktion

Registerfunktion Periode (Sn.8)

Anzeigeparameter
Registerfunktion (Sn.40 ... Sn.51)

Slave Register
Anzeige (Sn.40 ... Sn.42)

Master Register
Anzeige (Sn.43 ... Sn.45)

Periodendauer
Anzeige (Sn.46 ... Sn.48)

Winkelabweichung
Anzeige (Sn.49 ... Sn.51)

Im Synchronbetrieb besteht die Mdglichkeit, Master und Slave zusatzlich auf zwei
Referenzsignale zu synchronisieren. Diese Referenzsignale befinden sich z.B. in
Form von Naherungsinitiatoren an der Masterachse und der Slaveachse. Durch die
Registerfunktion wird dann der Getriebefaktor und die Winkelaufschaltung aktiviert,
bis die beiden Referenzsignale synchronisiert sind. Die in den SP-Parametern
eingestellten Rampen (nur SP.11/12) sind dabei aktiv. Anderungen der Rampenwerte
wahrend die Registerfunktion aktiv ist, werden nicht ibernommen. Ubernahme der
Rampenwerte nur bei Start-Registerfunktion.

Die Registerfunktion wird aktiviert durch:

Sn.0 = 2 Registerfunktion ON

di.03 = off Input1 hatimmer die Funktion des Mastersignals
di.04 = off Input2 hatimmer die Funktion des Slavesignals
di.05 = 9  Synchron off

Nach dem Aktivieren der Registerfunktion missen beide Initiatorsignale 2mal erfaf3t
werden, bevor die Registerfunktion eine Aktion ausldst. Wennin einem Parametersatz
mit Sn.0 = 3 geschaltet wird, wird der erste berechnete Winkelversatz zwischen
Master und Slave in Sn.30 ... Sn.32 abgespeichert (Teach).

Mit diesem Parameter wird der Wert eingestellt, um den sich der Getriebefaktor
wahrend einer MeRperiode andern kann. Mit einer Mel3periode ist gemeint, dal’ an
beiden Referenzsignalen eine positive Flanke erkanntwurde. Dergeédnderte Getriebe-
faktor bleibt dauerhaft unter Sn.2 gespeichert. Wenn sich der Getriebefaktor bei
einem Prozess nicht andern kann, sollte unter Sn.8 der Wert 0 vorgegeben werden.
In diesem Fall wird dann nur der Winkel korrigiert.

Mit diesen Parametern kann die Funktion der Registerfunktion Gberwacht werden.

In diesen Parametern wird der vom Slave zuriickgelegte Weg zwischen zwei Signalen
von Input 2 angezeigt. Eine Umdrehung des Slaves entspricht einem Wertvon 65535.
Dieses Register wird bei jedem Signal an 12 aktualisiert.

In diesen Parametern wird der vom Master zurlickgelegte Weg zwischen zwei
Signalen von Input 1 angezeigt. Eine Umdrehung des Mastergebers mit der unter
EC.11 eingestellten Strichzahl entspricht einem Wert von 65535. Dieser Wert wird mit
dem Getriebefaktor Sn.2 multipliziertim Master Register dargestellt. Dieses Register
wird bei jedem Signal an 11 aktualisiert.

Nachdem Master- und Slaveregister beschrieben wurden, wird die Differenz aus
diesenbeiden Wertenin der Periodendauer Anzeige dargestellt. Die Berechnung wird
ausglost, wenn Mastersignal und Slavesignal erkanntwurden. Nach der Initialisierung
missen Mastersignal und Slavesignal jeweils 2mal erkannt werden. Wenn der
Getriebefaktor durch die Registerfunktion auf den passenden Wert verstelltist, wird
die Periodendauer Anzeige annahernd Null.

Dieses Register wird gleichzeitig mit der Periodendauer Anzeige errechnet. Darge-
stellt wird der Weg des Slaves zwischen Mastersignal und Slavesignal.
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Perioden Level fiir
Winkelkorrektur (Sn.22 ... Sn.24)

Slave ratio (Sn.20)

Registerfunktion Filtermode (Sn.21)

Registerfunktion
Korrekturmode (Sn.25)

Maximalwert fiir
Winkelkorrektur (Sn.26 ... Sn.28)

Winkelversatz (Sn.29 ... Sn.36)

Registerfunktion (Sn.52 ... Sn.54)

Aufsynchronisieren mitRampen

Start-Offset-Synchron
(Sn.55... Sn.57)

Aufsynchronisieren mit
Referenzlagebezug
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Die Winkelkorrektur kann mit diesem Parameter unterdriickt werden, solange die
Abweichung der Periode zu gro3 ist. Solange derin Sn.46 ... Sn.48 angezeigte Wert
groBer als Sn.22 ... Sn.24 ist, wird keine Winkelkorrektur durchgefihrt.

Bei aktiver Registerfunktion kann hier das Verhaltnis von Mastersignalen zu
Slavesignalen eingestelltwerden.

Dieser Mode dient zum Unterdriicken von Stérsignalen an den beiden Initiator-
signalen.

0: off

1: Masterstrobe Nach einem Mastersignal wird durch die nachste Flanke des
Slavesignals genutzt. Weitere Slavesig. bleiben unbertcksichtigt.

2 : Slavestrobe Nach einem Slavesignal wird nur die nachste Flanke des Master-
signals genutzt. Weitere Mastersignale bleiben unbertcksichtigt.

Mit diesem Parameter kann die Richtung der Winkelkorrektur ausgewahlt werden.
Damitbeidem Betrieb mit nur einer Korrekturrichtung ein stabiler Betrieb erreichtwird,
sollte der Getriebefaktor etwas verstellt werden, damit die Winkelkorrekturimmer nur
mit einer Richtung maoglich ist.

Die Winkelkorrektur wird nicht ausgefuhrt, wenn der in Sn.49 ... Sn.51 angezeigte
Wert betragsmallig groRer als dieser Parameter ist.

Der Sollwert des Winkelversatzes zwischen Mastersignal und Slavesignal wird in
diesen Parametern vorgegeben. Der Winkelversatz kann konstant vorgegeben
werden (Sn.33=0)oderin einem Drehzahlbereich linearinterpoliert werden. Wenn der
Winkelversatz mit der Teach-Funktion ermittelt wird, wird der Wertimmerin Sn.29....
Sn.31 geschrieben.

Max. Winkel der in eine Mefperiode korrigiert wird.

Sn.00 = 4 : Synchron mit Rampen aufsynchronisieren. Um den Slave ruckfrei auf
einen laufenden Master aufzusynchronisieren, wird der Slave Uber die in den SP-
Parametern eingestellte Rampe (nur SP.11/12) an den Master herangefihrt und
gleicht die beim Beschleunigen verloren gegangene Lage aus. Anderungen der
Rampenwerte werden, wahrend Synchron aktiv ist, nicht ibernommen. Ubernahme
der Rampenwerte nur bei Start-Synchron.

Mit den Parametern Sn.55 ... Sn.57 kann man einen Offset vorgeben, der der
voreilenden Startlage des Slaves zum Master entspricht.

Sn.00 = 5 : Synchron mit Rampen aufsynchronisieren mit Referenzlagebezug.
Hierbeibezieht sich der Offset-Wert (Sn.55 ... Sn.57) nichtauf die Startlage, sondern
auch bei einem fahrenden Slave kann nun auf dem Master Uber die Rampen
aufsynchronisiertwerden, wobei der Offset-Wert hier die Lagedifferenz zum Referenz-
punkt angibt.

Umdiese Funktion nutzen zu kdnnen, ist eine Referenzpunktfahrt erforderlich, sonst
wird nur synchron ohne Offset gefahren.
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5.17 Positioning Control (Pc)-
Parameter

[ Parameter kann nur gelesen werden!

[ Bestatigung mit Enter zum Abspeichern des Par.-Wertes nétig!

[ Parameter ist satzprogrammierbar!

Gr.|Nr.[Name Adresse|P |E | R| Auflésung|Unter- | Ober- | Default- | Einheit

grenze| grenze wert

Pc| 0 [Posi Modul 3600 E 1 0 2 0 -—-
Pc| 1 [Vorgabe Modus 3601 E 1 0 3 3 -
Pc| 4 |Endlage links Vorzeichen 3604 1 0 2 2 ---
Pc| 5 |Endlage links high 3605 1 0 65535 8000h inc
Pc| 6 |Endlage links low 3606 1 0 65535 0 inc
Pc| 7 |Endlage rechts Vorzeichen 3607 1 0 2 2 -
Pc| 8 |Endlage rechts high 3608 1 0 65535 7fffh inc
Pc| 9 |Endlage rechts low 3609 1 0 65535 ffffh inc
Pc| 10 |Referenzpunktmodus 360A E 1 0 5 0 -
Pc| 11 [Referenzpunkt Vorzeichen 360B 1 0 2 0 -
Pc| 12 |Referenzpunkt high 360C 1 0 65535 0 -
Pc| 13 |Referenzpunkt low 360D 1 0 65535 0 -
Pc| 14 |Referenzgeschwindigkeit 360E 0,5 -3000 | 3000 100 rpm
Pc| 16 [LagerUckfuhrung fur Positionierung 3610 1 0 1 1 -—-
Pc| 17 |Getriebefaktor fiir Positionierung 3611 0,01 1,00 | 150,00 1,00 ---
Pc| 18 |Restweg nach Abbruch high 3612 [P 1 0 32767 0 inc
Pc| 19 |[Restweg nach Abbruch low 3613 |P 1 0 65535 0 inc
Pc| 33 |Weg vor Abbruch high 3621 [P 1 0 32767 0 inc
Pc| 34 |[Weg vor Abbruch low 3622 ([P 1 0 65535 0 inc
Pc| 35 [Posi init mode 3623 1 0 2 0
Pc| 36 |Posi stop mode 3624 1 0 3 0 -

Der KEB COMBIVERT S4 ermdglicht das Abspeichern und das positionsgeregelte
Anfahren von bis zu 8 Positionen. Die Positionsvorgabe basiert auf der Parameter-
satzprogrammierung, wobeiin jedem Parametersatz eine Position abgelegt werden
kann.

Die Positionsvorgabe und -anzeige kann wahlweise dezimal oder hexadezimal
erfolgen. Ein Einlesen der aktuellen Position als Positionssollwert (Teach-Funktion)
ist ebenfalls moéglich.

Grundsatzlich wird eine Umdrehungin 65536 (2'¢) Inkremente aufgeteilt. Der gesamte
Wertebereich fiir Positionsvorgaben liegt bei 4.294.967.295 (232) Inkrementen.

Eine Nutzung dieser hohen Auflésung ist nur bei Systemen mit SIN/COS - Gebern
moglich. Bei Motoren mit Resolverriickfihrung werden nur 12 Bit pro Umdrehung
ausgewertet, d.h. die bestmdgliche Genauigkeit liegt bei 24 = £ 16 Inkrementen.

Die Positionierung kann relativzur momentanen Position erfolgen oder auf eine feste

absolute Position. Das Fahrprofil (Maximaldrehzahl, Rampen, Lageregler) ist fur
jeden Positioniersatz individuell einstellbar.
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Posi Modul (Pc.0)

Besonderheiten fiir PC.0 = 2:

Rampen

Maximale
Positioniergeschwindigkeit

Positionierung mit
Anfangsdrehzahl

Positionsvorgabe wéhrend der
Positionierung

Anderung des Parameters ist nur ohne Reglerfreigabe maglich. Dieser Parameter gibt
denRegelmodean.

Pc.0 =0 synchron-/drehzahlgeregelt
Pc.0 =1 positions-/drehzahlgeregelt
Pc.0 =2 synchron-/positions-/drehzahlgeregelt

Die Auflistungsfolge hinter den Parameterwerten stellt auch die Prioritat dar, wenn
alle Funktionen angewahlt sind. Es kann nurim Pc.0 = 2 direkt zwischen Posi und
Synchron hin-und hergeschaltet werden.

Esistnaturlich auch noch der momentengeregelte Betrieb mdglich, jedoch kann aus
diesem Mode nicht direkt ins Posi- bzw. Synchronmodul gesprungen werden. Dies
ist nur aus dem drehzahlgeregelten Mode mdéglich. Im Pc.0 = 2 sind noch mehrere
Sonderfunktionenintegriert.

Die Rampen des Posimodules werden nun aus den SP-Parametern (SP.10, SP.11,
SP.12,SP.15, SP.16) und nicht mehr aus den Pd-Parametern (Pd.5, Pd.6) verwen-
det. Es ist somit auch eine andere Beschleunigungs- wie Verzdgerungsrampe
einzustellen.

Es kann eine Anderung der maximalen Positioniergeschwindigkeit wahrend der
Positionierung durchgefihrtwerden.

Esistmdglich, eine Positionierung mit einer konstanten Anfangsdrehzahl zu starten.
Wird Posiangeschaltet, fahrt der Stellerimmer erst auf die unter den SP-Parametern
eingestellten Drehzahl, im Status ready for positioning. Solange der Start-Posi-
Befehl nicht gegebenist, fahrt der Steller mitder SP-Drehzahl weiter. Das machtder
Steller aus jedem Zustand in Posi on (auch aus nop).

Wird der Start-Befehl gegeben, fihrt der Steller die Positionierung durch (positioning
aktiv) und geht bei Erreichen des Ziels auf "ready for positioning". Der Start-Posi-
Befehl kann auch schon gegeben werden, wenn Posi on ist und der Steller den SP-
Drehzahlsollwert anfahrt. Hat der Steller die erste Positionierung nach Posi on
durchgeflhrt, wird jede weitere Positionierung wie im Standard Posimodul Pc.0 =1
durchgefihrt.

Mit Pc.0 = 2 kbnnen nun auch neue absolute Positionen, wahrend der Steller eine
Positionierung durchflihrt, vorgegeben werden, die er sofort anfahrt, ohne dafl
zusatzlich ein Start-Posi-Befehl gegeben wird. Eine neue relative Positionierung muy
nach Beenden der Positionierung neu gestartet werden. Ist die neue Position
erreichbar, wird sie sofort ibernommen und angefahren. Ist die neue Position nicht
erreichbar, wird mit Pd.15 vorgegeben, wie der Steller mit der neuen Position
verfahren soll.
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Vorgabe Modus (Pc.1)

Dezimale Vorgabe
Beispiel 1

Hexadezimale Vorgabe

Beispiel 2
(siehe Parameter Pd.8 ... Pd.10)

Die Darstellung der Positionswerte kann mitdem Parameter Pc.1 ausgewahltwerden.
Ein Positionswert besteht intern aus einer 32bit Zahl. Die Normierung ist so gewahlt
worden, dalk 65536 Inkremente immer einer Motorumdrehung entsprechen.

Beiderdezimalen Darstellung wird in einem Parameter das Vorzeichen ausgegeben,
im "high"-Teil des Parameters stehen die Inkremente * 10.000 und im “low’-Teil die
Inkremente * 1.

Inder hexadezimalen Darstellung erfolgt die Anzeige als vorzeichenbehaftete 32 Bit
Zahl. Der Vorzeichenparameter hat in diesem Modus keine Funktion.

Einmal eingestellte Positionssollwerte andern sich nicht, wenn der Anzeigemodus
verstellt wird.

Wenn im dezimalen Vorgabemodus z.B. 11,7 Motorumdrehungen in negativer
Richtung gewiinscht werden, ist folgende Rechnung nétig:

11.7 *65536 = 766771 Inkremente

Von der rechten Seite beginnend werden jetzt 4 Stellen abgestrichen.
7616771

Vorzeichen = 1 fur negative Vorgabe
High-Teil =76
Low-Teil=6771

Beiderhexadezimalen Vorgabe wird das Vorzeichen im obersten Bitdes High-Teils
verschlisselt. Beispiel fur die Vorgabe von 128,5 Umdrehungen in negativer
Richtung:

128,5 * 65536 = 8421376 Inkremente

Fur Negative Vorgabe mul diese Zahl invertiert werden:

-8421376 Inkremente

Diese Zahl kann am besten mit einem Taschenrechner in eine Hexadezimalzahl
gewandelt werden. Ein dafur geeigneter Taschenrechner ist z.B. in jedem PC mit
WINDOWS 3.1 oder WINDOWS 95 enthalten. (C:\WINDOWS\CALC.EXE)

-8421376 dez = FF7F8000 hex

Diese Zahl wird jetzt von rechts beginnend in Zahlen mit 4 Stellen aufgetrennt:
| FF7F 18000 |

High-Teil=FF7Fh
Low-Teil=8000h
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Hexadezimale Vorgabe
Beispiel 3

Endlage links, Endlage rechts
(Pc.4...Pc.9)

Referenzpunktmodus
Referenzpunkt
Referenzgeschwindigkeit
(Pc.10 ... Pc.14)

Wenn der Umgang mit Hexadezimalzahlen zu umstandlich erscheint, kann der
hexadezimale Vorgabemodus auch noch anders interpretiertwerden.

Beispiel fur die Vorgabe von 2,5 Umdrehungen in positiver Richtung:
0,5 Umdrehungen = 32768 Inkremente

High-Teil = 2
Low-Teil = 32768

Beispiel fur die Vorgabe von 1,25 Umdrehungen in negativer Richtung:
0.75 Umdrehungen =49152 Inkremente

High-Teil =-2
Low-Teil=49152

(-2 + 0,75 Umdrehungen, da im Low-Teil keine negativen Inkremente eingegeben
werdenkoénnen.)

Mit diesen Parametern kann ein Bereich definiert werden, der von dem Posimodul
nicht verlassen werden darf. Liegt die Zielposition beim Starten der Positionierung
aulderhalb dieses Bereiches, wird der Befehl nichtausgefihrt. Im linken Softwareend-
schalter mul® dabei immer der kleinere Wert gegenliber dem rechten Endschalter
stehen. Die Vorgaben sind abhangig von Pc.1. Die Softwareendschalter sind in der
Werkseinstellung nicht aktiv. Sollen sie nachtraglich ausgeschaltetwerden, miissen
folgende Werte eingestellt werden:

[ Pci=3 | Pc5=8000h] Pc6=0 | Pc.8=7FFFh] Pc9=FFFFh |

Nach dem Deakivieren kann Pc.1 wiederaufden gewinschten Wert gestelltwerden.

Die Referenzpunktsuche kann mit einem digitalen Eingang oder auch mit dem
Parameter Pd.1 gestartet werden. Wenn unter Pc.10 der Wert'1' eingestelltist, wird
die Referenzpunktfahrt nach Power-on mit dem ersten “start posi” Signal aktiviert.
Nach dem Aktivieren der Referenzpunktfahrt startet der KEB COMBIVERT S4 mit
der unter Pc.14 eingestellten Referenzdrehzahl mit der unter Pc.14 vorgegebenen
Vorzugsrichtung. Wenn die Referenzpunktsuche mit der Eingangsfunktion 11
(Referenzpunktfahrt Linkslauf) gestartet wird, wird die aus Pc.14 ermittelte Vorzugs-
richtunginvertiert.

Lauft der Antrieb in diesem Zustand auf einen Endschalter, reversiert der Steller.
Wenn der Referenzpunktschalter in Vorzugsrichtung angefahren wird, wird der
Initiator mit 25% der Referenzgeschwindigkeit freigefahren. Wenn Pc.10 auf'0' oder
1" steht dreht sich der Antrieb jetzt noch bis auf seine Nulllage weiter. Die aktuelle
Position wird jetzt mit der Referenzpunktlage Pc.11 ... Pc13 iberschrieben.

Die Referenzfahrt ist abgeschlossen.

Im Synchronmodus ist die Funktion der Referenzpunktfahrt identisch.
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Referenzpunktmodus (Pc.10)

Lageriickflihrung fiir
Positionierung (Pc.16)

Getriebefaktor fiir
Positionierung (Pc.17)

Wert in Pc.10 Funktion
0 kein autostart
1 start automatisch
2 kein autostart + stop am Referenzendschalter
3 start automatisch + stop am Referenzpunktschalter
4 kein autostart, E.EnC wenn Null-Spur fehlt
5 start automatisch, E.EnC wenn Null-Spur fehlt
Eingang Bemerkung
1 2 3
F R REF | Referenzpunktliegt zwischen den beiden Endschaltern
F+REF R — | Referenzpunkt liegt auf rechtem Endschalter
F [R+REF| — |Referenzpunktliegtauflinkem Endschalter

Die Lagertckfihrung fir das Posimodul kann Gber den Systemlagegeber an X4 oder
Uber einen externen Geber an X3 erfolgen:

0:Lageriuckfihrung Uber Systemlagegeber
1: Lageruckfuhrung Uber X3

Wenn ein externer Geber als Lagerickfiihrung verwendet wird, beziehen sich alle
Positionsvorgaben aufdiesen Geber. 65536 Inkremente bei der Positionsvorgabe
entsprechen dann einer Umdrehung dieses externen Gebers.

Die Parameter fiir das Vorsteuerprofil Pd.5 bis Pd.7 beziehen sich auch bei einem
externen Geber immer auf die Systemriickfiihrung Uber X4.

Wenn der externe Lagegeber Uber ein Getriebe mitdem Motor verbundenist, muf3 hier
die Ubersetzung eingestelltwerden.

Wertebereich: 1,00 ... 150,00
Auflésung: 0,01

Durch diesen Parameter wird das Profil der Drehzahlvorsteuerung berechnet. Die
begrenzte Auflésung dieses Parameters wirkt sich nicht auf die Positioniergenauigkeit
des Antriebes aus. Die Positioniergenauigkeit ist bei einem externen Geber
allein von dessen Auflésung abhéngig.
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Restweg nach Abbruch
(Pc.18, Pc.19)

Weg vor Abbruch (Pc.33, Pc.34)
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Posi init mode (Pc.35)

Posi stop mode (Pc.36)

Alle Parameter fir den Positionsabbruch sind satzprogrammierbar. Die Funktion
Restweg nach Abbruch wird aktiviert, sobald in einem Parametersatz in Pc.18 oder
Pc.19 ein Wert ungleich 0 eingestellt wird und die Eingangsbedingung di.3 ... di.5 =
22 Posi-Abbruch ausgewahlt ist.

Der Restweg, dernach dem Abbruch noch zurtickgelegt werden soll, istunter Pc.18
und Pc.19 eingestellt. Der Restweg mull grofler oder gleich dem fir die
Beschleunigungsphase vorgegebene Weg sein. Der Restweg wird unabhangig von
der Einstellung von Pc.1 immer in hexadezimaler Form vorgegeben. Die Auflésung
entsprichtdabeiden Positionsvorgaben. 65536 entspricht einer Motorumdrehung.

Bei der Positionierung mit Abbruch (Pc.18 oder Pc.19 ungleich 0) kann ein Weg
vorgegeben werden, in dem das Initiatorsignal fir den Abbruch nicht ausgewertet
werden soll.

Dieser Parameter wirkt sich nur beim Einschalten des Gerates aus.

0 : zero: Beim Einschalten des Gerates wird die Istposition zurtickgesetzt. In
der Regelist eine Referenzierung notwendig.

1: absolute: Dielstpositionwirdim Geratabgespeichert. Unterder Voraussetzung,
daf} sich die Achse im spannungslosen Zustand nicht verdreht, ist
keine Referenzierung notwendig.

2 : absolute / relative Positionierung mit Korrektur: Wie 1, zusatzlich wird nach dem
Einschalten mit dem ersten Start Posi eine abgebrochene relative
Positionierung zunachstbeendet.

0: Zustandsaktiv / Restweg nach Stop
1: Flankenaktiv / Restweg nach Stop
2: Zustandsaktiv / Stop vor Zielposition
3: Flankenaktiv / Stop vor Zielposition

Mit diesem Parameter wird die Funktion von di.3 ... di.5 = 22 (Abbruch mit Restweg)
beeinflulRt. Wenn flankenaktivausgewahlt wurde, kann zusatzlich mitder Eingangs-
logik di.2 zwischen positiver und negativer Flanke ausgewahlt werden.

Mit Bit 1 wird der Restweg ausgewahlt. Stop vor Zielposition bedeutet, dalk der Antrieb
maximal bis zu der eingestellten Zielposition fahrt. Mit der Einstellung Restweg nach
Stop wird nach dem Stopsignal in jedem Fall noch der Restweg in Pc.18, Pc.19
zurtickgelegt.
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5.18 Positioning Definition (Pd)-
Parameter

[ Parameter kann nur gelesen werden!

[ Bestatigung mit Enter zum Abspeichern des Par.-Wertes nétig!

[ Parameter ist satzprogrammierbar!

Gr.|Nr.[Name Adresse|P |E | R| Auflésung|Unter- | Ober- | Default- | Einheit

grenze| grenze wert

Pd| O [Positionierung 3700 |P 1 0 2 0 -—-
Pd| 1 |Manueller Start 3701 E 1 0 4 0 -
Pd| 2 |KP Lage 3702 | P 1 0 65535 20 -
Pd| 3 [Grenze fir Lageregler 3703 | P 0,5 0 500 250 rpm
Pd| 5 |S Kurven Zeit 3705 | P 0,01 0.01 8,00 0,1 S
Pd| 6 [Beschleunigungszeit 3706 |P 0,01 0,01 8,00 1 s
Pd| 7 [Maximaldrehzahl 3707 |P 1 1 10000 1000 rpm
Pd| 8 [PositionsvorgabeVorzeichen 3708 |P 1 0 2 0 -
Pd| 9 [Positionsvorgabe high 3709 |P 1 0 65535 0 inc
Pd| 10 [Positionsvorgabe low 370a |P 1 0 65535 0 inc
Pd| 11 [Verfahrweise 370b | P 1 0 1 0 -—-
Pd| 12 |Zielfenstergrolie 370c | P 1 0 65535 1000 inc
Pd| 15 |Zielmode 370F 1 0 3 0 -—-

Positionierung (Pd.0)

Manueller Start (Pd.1)

Setzen der Istposition ohne
Referenzpunktfahrt

Das Positioniermodul kann Uber eine Eingangsfunktion oder Giber den Parameter Pd.0
aktiviert werden (siehe Einschrankungen bei Pc.0). Alle Pd-Parameter mit Ausnahme
von Pd.1 sind satzprogrammierbar.

0 Positioniermodul OFF
1 Positioniermodul ON
2 Positioniermodul ON, Startder Positionierung automatisch bei Satzumschaltung

Durch Schreiben auf diesen Parameter kann die Positionierung, Teachfunktion und
die Referenzpunktsuche jederzeit auch von Hand gestartet werden.

Start Positionierung
StartReferenzpunktsuche
Teach Funktion
Referenzpunktsetzen

B ODN -

Durch die Teachfunktion wird die aktuelle Position in dem aktiven Parametersatz in
den Parametern Pd.8 ... Pd.10 gespeichert.

Der unter Pc.11 ... Pc.13 eingestellte Referenzpunkt wird durch Schreiben des
Wertes 4 auf Pd.1 auf die Istlage ibernommen.
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Pd-Parameter

KP Lage (Pd.2) Der Lageregler des Positioniermoduls kann zu jeder Position optimiert unter Pd.2
eingestellt werden. Es handelt sich um einen reinen P-Regler, dessen Verstarkung
mit Pd.2 abgeglichen wird.

Ein zu hoher Verstarkungsfaktor fihrt zu Dauerschwingungen; ein zu
geringer Verstarkungsfaktor verschlechtert die Positioniergenauigkeit.
Lageregler (Pd.2) und Drehzahlregler (CS-Parameter) beeinflussen sich
gegenseitig. Flr optimale Positioniergenauigkeit empfiehlt sich haufig
eine Reduzierung des I-Anteils des Drehzahlreglers bei erhdhtem
Verstarkungsfaktor Pd.2 des Lagereglers.

Grenzefiir Lageregler (Pd.3)  Die Drehzahldifferenz, die der Lageregler auf das Profil der Drehzahlvorsteuerung
addieren darf, wird unter Pd.3 vorgegeben.

S-Kurven-Zeit Beschleunigungszeit ~ Das Profil der Drehzahlvorsteuerung wird mitden Parametern Pd.5 ... Pd.7 vorgege-
Maximaldrehzahl (Pd.5... Pd.7)  ben. Bei Pc.0 = 2 siehe SP-Parameter.

A Drehzahl iGrenzerrLagereglerPd.B

Maximal- |
drehzahlPd.7 .

Maximale __|
Beschleunigung

\

| | R

} | \ \ ‘Zeit

\ \
Maximale __| 77777L,7,7} ,,,,, 4,7,+ ,,,,, 1

\
\
i

Verzégerung  |e«—F 5| i | i

S-Kurvenzeit | S-Kurvenzeit . ‘ S-Kurvenzeit S-Kurvenzeit |
Pd5 Pd5 | Pd5 I Ppds
| |
|

BeschleunigungszeitPd.6 , . BeschleunigungszeitPd.6 |

Das Vorsteuerprofil kann von dem Antrieb nur eingehalten werden, wenn
die Maximaldrehzahl nichtdurch andere Parameter begrenzt wird (Sp.5,
SP.8) und der Antrieb nicht Uberlastet wird, d.h. es darf zu keinem
Zeitpunktdes Positioniervorganges das unter CS.6 eingestellte Moment
erreicht werden (siehe Beispiel Betrieb mit groRen Massentragheits-
momenten).
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Pd-Parameter

KEB

Positionsvorgabe (Pd.8 ... Pd.10)

Verfahrweise (Pd.11)

Zielfenstergréf3e (Pd.12)

Zielmode (Pd.15)

Die Sollposition wird unter Pd.8 ... Pd.10 vorgegeben. Die Eingabe ist durch
Schreiben auf diese Parameter oder durch Aktivierung der Teach-Funktion méglich
(Pd.1=3). Wahrend der Ausflhrung eines Positionierschrittes kannim gerade aktiven
Parametersatz keine neue Zielposition vorgegeben werden.

InPd.11wird ausgewahlt, ob der Positionssollwert absolut vorgegeben wird, oder ob
relativ zur momentanen Position verfahren werden soll. Bei relativer Verfahrweise
wird die neue Position ausgehend vom momentanen Positionssollwert berechnet,
d.h. Positionierfehler werden nicht aufaddiert.

0 absolute Verfahrweise
1 relative Verfahrweise

Nachdem ein Positionsbefehl ausgefiihrtwurde, kann Gber einen Digitalausgang ein
‘Position-erreicht’-Signal gesetzt werden (do-Parameter). Diese Meldung wird aus-
gegeben, wenn das Vorsteuerprofil beendet ist und der Antrieb sich im Zielfenster
befindet. Dieses Zielfenster ist unter Pd.12 einstellbar. Der Parameter ist genauso
normiertwie derlow-Teil der Positionsvorgaben. 360° der Motorumdrehung entspricht
65536 Inkremente. Das Zielfenster erstreckt sich zu beiden Seiten der Zielposition,
jeweils mit den in Pd.12 eingestellten Inkrementen.

Der Parameter gibt an, was der Steller mit einer nicht erreichbaren Position tun soll
(Pc.0 = 2; neue Position wahrend der Positionierung oder Positionsabbruch mit
Restweg).

0 : anhalten

1 : sofort

2 :ignorieren

3 : altes Ziel + Neustart

Meldung heraus (do.0X = 31), dal}
er die neue Position nicht errei-
chen konnte.

Pd.15| Pc.0 =2; neu - Positionierung Positionsabbruch
wahrend Posi aktiv mit Restweg
0 |Der Steller stoppt und gibt eine Der Steller stoppt und gibt eine

Meldung heraus (do.0X = 31), dal}
er die Restweg Position nicht er-
reichen konnte.

Der Steller stoppt und fahrt dann
selbst die neue Position an.

Der Steller stoppt und gibt eine
Meldung heraus (do.0X = 31), daR
er die Restweg Position nicht er-
reichen konnte.

an und startet dann selbstandig
eine Positionierung auf die neue
Position.

2 Der Steller ignoriert die neue Po-  |Der Steller ignoriert den Positions-
sition und fahrt die alte Position abbruch und fahrt die Position an.
an.

3 Der Steller fahrt die alte Position Der Steller stoppt und gibt eine

Meldung heraus (do.0X = 31), daR
er die Resteweg Position nicht er-
reichen konnte.
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5.19 Checkliste zur Einstellung
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des Positioniermoduls

1 Posimodul aktiviert Pc.0 =1
2 | Artder Positionsvorgabe wahlen (dezimal / Pc.1
hexadezimal)
3 | Parametersatzanwahlaktiviert Fr2=1..3
4 | Eingange zur Anwahl von Positionen di.3...di.12 =1
(Parametersatzen)definiert
5 Referenzpunktfahrt definiert bzw. abgeschaltet Pc.10..Pc.14,
di.3...di.12
6 | Positionierung in den einzelnen Satzen ein-/ Pd.0
ausgeschaltet
7 | Sollpositionen und Verfahrweise in den Satzen Pd.8...Pd.11
definiert
8 | Fahrprofil fir das Anfahren der Positionen Pd.5...Pd.7
definiert
9 | Zielfenstergrofie (zul. Positionsabweichung) Pd.12
definiert
10 | Software-Endlagen eingestelltbzw. ausge- Pc.4...Pc.9
schaltet
11 Hardware-Endschalter aktiviert di.3...di.6,
di.11...di.12,Pn.24
12 | Startbefehl fiir Positionierung definiert di.3...di.6, di.11...di.12
13 | Drehzahlreglerund Lagereglerabgeglichen CS.0,CS.1,Pd.2, Pd.3
14 | Evtl. Digitalausgénge programmieren do-Parameter

(z.B. Zielfenster erreicht)
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5.20 Programmierbeispiel fiir - Vierverschiedene Positionen sollen vonder Steuerung angefahren werden.
Posisteuerung mit vier Po- - Die Adressierung der Positionen erfolgt Giber Klemmleiste.
sitionen - Die Positionierung startet mit ‘Start Positionierung’-Signal.

Ausgang D1 soll gesetzt werden, wenn das Ziel erreicht ist.

Nach Power-on soll mit ‘Start Positionierung’ die Referenzpunktfahrt gestartet
werden.

Die Positionen werden absolut, bezogen auf den Referenzpunkt vorgegeben
(Vorgabe in Inkrementen , ¢, =80500, 1286000, 24000, 163800).

Die absoluten Positionen 0 und +1500000 sind die Grenzen fiir den Positions-
sollwert.

Die Positionen werden dezimal angezeigt und vorgegeben.

Wenn ein digitaler Eingang gesetzt wird, soll der Antrieb mit dem Analogsollwert
von Hand verfahren werden kénnen (Notbetrieb).

Ablauf: - Die Steuerung wahlt einen Positioniersatz aus.

- Danach wird das ‘Start Positionierung’-Signal von der Steuerung gegeben
(Positioniersatz muf® noch an der Klemmleiste anstehen).

- Der Stellernimmtdie Position, Geschwindigkeit, Reglereinstellungusw. vondem
angewahlten Positioniersatz.

- Nach Erreichen des Zielfensters wird das ‘Position erreicht’ Signal gesetzt.

- Erstjetzt werden neue Satzadressen und ein neuer ‘Start Positionierung’-Befehl
akzeptiert.

- Das Signal ‘Position erreicht’ wird mit dem neuen ‘Start Positionierung’-Befehl
zurlickgesetzt.

- Wenn 14 aktiviert wird, lauft der Steller mit dem Analogsollwert.

positioning - control (Pc) - Parameter
Pc.0 |Posi Modul

Pc.1 [Vorgabe mode

Pc.4 |Endlage links Vorzeichen
Pc.5 |Endlage links high

Pc.6 |Endlage links low

Pc.7 |Endlage rechts Vorzeichen
Pc.8 |Endlage rechts high

Pc.9 |Endlage rechts low

Pc.10 |Referenzpunktmode

Pc.11 |Referenzpunkt Vorzeichen
Pc.12 |Referenzpunkt high

Pc.13 |Referenzpunkt low

Pc.14 |Referenzgeschwindigkeit

on

Positionsanzeige/-vorgabe dezimal
positiver Pos.-wert fur Endlage links
Position = 0

positiver Pos.-wert fir Endlage rechts
Pos. = (Pos. high * 10000 + Pos. low)
* Vorzeichen = + (150 * 10.000 + 0 )
auto ref on

Referenzpunktposition = Nullpunkt

—
slofofo|=[olg|ooo|o|o|=

1
—_

0|der Referenzpunkt wird mit einer
Geschwindigkeit von 100 rpm in
Drehrichtung links gesucht / auto-
matische Richtungsumkehr bei Er-
reichen des Endschalters.
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positioning definition (Pd ) - Parameter

Satz 0 |Satz 1 (Satz 2 |Satz 3
Pd.0 [Positionierung 1 1 1 1 |on
Pd.1  |Manueller Start 0 0 0 0 |kein manuelles Starten
Pd.2 [KpLage 20 20 20 20 [je nach Belastung
Pd.3 [Grenze fur Lageregler 500 | 500 | 500 | 500
Pd.5 |S Kurvenzeit 0,5 0,5 0,5 0,5
Pd.6 [Beschleunigungszeit 0,6 0,6 0,6 0,6
Pd.7 |Maximaldrehzahl 3000 | 3000 | 3000 | 3000
Pd.8 [Positionsvorgabe Vorzeichen| 0 0 0 0
Pd.9 [Positionsvorgabe high 8 128 2 16 |Vorgabe siehe Referenzpunkt
Pd.10 [Positionsvorgabe low 500 | 6000 | 4000 | 3800
Pd.11 [Verfahrweise 0 0 0 0 |absolut
Pd.12 |Zielfenstergrofle 16383 | 16383 | 16383 | 16383 |Zielfenster 90°
digital input (di) - Parameter
di.3 Eingangsfunktion 11 1 : Satzanwahl
di.4 Eingangsfunktion 12 1 : Satzanwahl
di.5 Eingangsfunktion 13 17 : Start Positionierung
di.6 Eingangsfunktion 14 20 : Positioniermodul OFF
di.11 [Eingangsfunktion 15 14 : Endschalter rechts
di.12 [Eingangsfunktion 16 19 : Endschalter links + Referenzpunktschalter

digital output (do) - Parameter

do.1 [Schaltbedingung 1

do.28 |Ausgangsfilter 1 Zeit 20 ms

do.30 [Ausgangsfilter 1Verknipfung |1 :d

0.1

23 : Position erreicht

free prog. para. sets (Fr) - Parameter

Fr.2 |Que|le Parametersatz

2 : Klemmleiste binarkodiert
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KEB

5.20.1 COMBIVIS Parameterliste fur
Programmierbeispiel

*udi1
Fr1

di3
di4
di5
di6
di11
di12

Fr2

PcO
Pc1
Pc4
Pc5
Pc6
Pc7
Pc8
Pc9
Pc10
Pc14

Pdo
Pd2
Pd3
Pd5
Pd6
Pd7
Pd8
Pd9
Pd10
Pd11
Pd12
do1
do28
do30

*Fr9
Fr1
Pd8
Pd9
Pd10

*Fr9
Fr1
Pd8
Pd9
Pd10

*Fr9
Fr1
Pd8
Pd9
Pd10

*Fro

Buspasswort
Parametersatz kopieren

Eingangsfunktion 1
Eingangsfunktion 2
Eingangsfunktion I3
Eingangsfunktion 14
Eingangsfunktion 15
Eingangsfunktion 16

Quelle Parametersatz

Posi Modul

VVorgabe Modus

Endlage links Vorzeichen
Endlage links High
Endlage links Low
Endlage rechts Vorzeichen
Endlage rechts High
Endlage rechts Low
Referenzpunktmodus
Referenzgeschwindigkeit

Positionierung

KpLage
GrenzeflrLageregler
S-Kurven Zeit
Beschleunigungszeit
Maximaldrehzahl
Positionsvorgabe Vorzeichen
Positionsvorgabe High
Positionsvorgabe Low
Verfahrweise
Zielfenstergrosse
Schaltbedingung 1
Ausgangsfilter 1 Zeit
Verknipfung Ausgangsfilter 1

Bus Parametersatz
Parametersatz kopieren
Positionsvorgabe Vorzeichen
Positionsvorgabe High
Positionsvorgabe Low

Bus Parametersatz
Parametersatz kop.
Positionsvorg. Vorz.
Positionsvorg. High
Positionsvorgabe Low

Bus Parametersatz
Parametersatz kop.
Positionsvorg. Vorz.
Positionsvorg. High
Positionsvorgabe Low

Bus Parametersatz

440
-2: Defaultsatz in alle Satze kopieren

1: Satzanwahl

1: Satzanwahl

17: Start Posi

20: Posi aus

14: F

19: R + reference switch

2:Klemme (binarkodiert)
1:Ein

0: pos.disp. DEZ / pos.input DEZ
0:+

o+
50

O 000

1: auto ref on
-100.0 UpM

1:0n

20

250 UpM
0.50s
0.60s
3000UpM
0:+

8

500

0: absolute
16383

23: Zielfenster erreicht
20 ms
do01

1: Satz 1

0: Satz 0 (stand.) auf Fr.09 kopieren
0:+

128

6000

2: Satz 2

0: Satz 0 (stand.) auf Fr.09 kopieren
0:+

2

4000

3: Satz 3

0: Satz 0 (stand.) auf Fr.09 kopieren
0:+

16

3800

0: Satz 0
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Programmieren einer auto-
matischen Ablaufsteuerung

Ablauf:

Sieben verschiedene Positionen sollen automatisch hintereinander zyklisch

angefahrenwerden.
Zum Start jeder neuen Positionierung mul} Start Posi gegeben werden.

Der Referenzpunkt hat den Absolutwert + 100.000, die Endschalter sitzen bei

Position 0 und + 200.000.
Die Referenzpunktfahrt wird mit einem Digitaleingang gestartet.

Vom Referenzpunkt aus soll ein Ag von:
+75.000/-50.000/-50.000/-50.000/-15.000/+ 100.000 /- 10.000
gefahrenwerden.
Das Relais soll als ‘Position erreicht’-Signal arbeiten.

Nach 'power on' kann mit I2 die Referenzpunktfahrt gestartet werden. Wenn der
Referenzpunktschalter I3 aktiv ist, wird die Istposition mit der Referenzlage

uberschrieben und der Modus beendet.
Mit 11 wird jetzt die Positionierung in Satz 1 gestartet.

Mit jeder weiteren positiven Flanke von |1 wird die nachste Position angewahilt.

In Satz O fahrt der Antrieb auf seine Referenzposition zuriick.

positioning - control (Pc) - Parameter

Pc.0 |Posi Modul 1 |on

Pc.1 |Vorgabe mode 0 |Positionsanzeige/-vorgabe dezimal
Pc.4 |[Endlage links Vorzeichen 0

Pc.5 |Endlage links high 0 |0:+

Pc.6 [Endlage links low 0

Pc.7 |Endlage rechts Vorzeichen| 0

Pc.8 |Endlage rechts high 20 10: +

Pc.9 |Endlage rechts low 0

Pc.10 |Referenzpunktmode 0 |auto refon

Pc.11 [Referenzpunkt Vorzeichen | 0

Pc.12 |Referenzpunkt high 10 |0: +

Pc.13 [Referenzpunkt low 0

Pc.14 |Referenzgeschwindigkeit |-100|der Referenzpunkt wird mit einer

Geschwindigkeit von 100 rpm in
Drehrichtung links gesucht / auto-
matische Richtungsumkehr bei Er-

reichen des Endschalters.
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positioning definition (Pd)-Parameter

Satz 0 |Satz 1 |Satz 2 |Satz 3 |Satz 4 |Satz 5 |(Satz 6

Pd.0 |Positionierung 1 1 1 1 1 1 1 |1:0on

Pd.1 |Manueller Start 0 0 0 0 0 0 --- |kein manuelles Starten
Pd.2 |Kp Lage 20 20 20 20 20 20 20

Pd.3 |Grenze flr Lageregler 500 | 500 | 500 | 500 | 500 | 500 | 500

Pd.5 |S Kurvenzeit 0,1 0,5 0,5 0,5 2 0,5 0,5

Pd.6 |Beschleunigungszeit 0,2 0,8 0,8 0,8 2 0,8 0,8

Pd.7 |Maximaldrehzahl 1000 | 2000 | 3000 | 3000 | 3000 | 3000 | 3000

Pd.8 |Positionsvorgabe Vorzeichen | O0:+ | O:+ | 1:- | 1:- | 1:- ] 1:-] 0:+

Pd.9 |Positionsvorgabe high 10 7 5 5 5 1 10 |Vorgabe siehe Pc.1
Pd.10 [Positionsvorgabe low 0 5000 0 0 0 5000 0

Pd.11 |Verfahrweise 0 1 1 1 1 1 1 |0 : absolut/1 : relative

Pd.12 |Zielfenstergrolie 16383 | 16383 16383 16383 | 16383 | 16383 | 16383 | Zielfenster 90°
digital input (di) - Parameter
di.3 Eingangsfunktion 11 17 : Start Positionierung
di.4 Eingangsfunktion 12 10 : Start Referenzpunktfahrt
di.5 Eingangsfunktion 13 12 : Referenzpunktschalter
di.6 Eingangsfunktion 14 13 : RST
di.7 Eingangsfunktion 1A 1 : Satzanwahl
di.8 Eingangsfunktion 1B 2 : Satzanwahl
di.9 Eingangsfunktion IC 3 : Satzanwahl
di.11 |Eingangsfunktion 15 14 : Endschalter rechts
di.12 |Eingangsfunktion 16 15 : Endschalter links
di.17 [Strobeabhangigkeit 1792 : 1A+ 1B+ 1C
di.18 |Auswahl Strobesignal 16: 11
digital output (do) - Parameter
do.3 |Schaltbedingung 3 23 : Position erreicht
do.4 [Schaltbedingung 4 1 :generell an
do.28 |Ausgangsfilter 1 Zeit 4 ms
do.30 [Ausgangsfilter 1 Verknipfung 4:do.4
Satz0 | Satz1 | Satz2 | Satz3 | Satz4 | Satz5 | Satz 6
do.13 [Auswahl Schaltbed. Ausgang Out A do.4 0 do.4 0 do.4 0 0
do.14 |Auswahl Schaltbed. Ausgang Out B 0 do.4 do.4 0 0 do.4 0
do.15 |Auswahl Schaltbed. Ausgang Out C 0 0 0 do.4 do.4 do.4 0
A Satz 1
Endschalterrechts - Sollposition
Satz 1
Istposition
Satz 2
Satz 6
Referenzpunkt - 1IN\ > t
\Satz 3 Satz 0
Satz 4 Satz 5
Position-erreicht-Signal

Endschalter links - S I o N s s N o 1 I
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5.22 Referenzpunktfahrt
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Beispiel 1

Ein Endschalter dient gleichzeitig als Referenzpunktschalter.

Hier: Klemme X1.3 = Endschalter rechts
Klemme X1.4 = Endschalter links + Referenzpunktschalter
Einstellung: di.11=14;di.12=19; Pc.14 =-100 min™

Start der Referenzpunktfahrt durch Setzen eines Digitaleinganges (z.B. X1.7 =>
Parameterdi.5=10)oder perBus/PC mitdem Parameter Pd.1 =2 oder automatisch
nach Einschalten der Spannungsversorgung mitdem ersten “Start Positionierung”-
Signal (Parameter Pc.10 = 1).

Das “Start Positionierung”-Signal kann ebenfalls per Digitaleingang gegeben werden
(z.B. X1.2 => Par. di.6 = 17) oder uber Bus / PC mit dem Parameter Pd.1 = 1.

Endschalter links + VRef= -100 min-' Endschalter
Referenzpunktschalter - rechts
. [ ] |
I \ Ausgangsposition I
X1.4 X1.3

Position nach Abschluf? der

Referenzpunktfahrt (->Pc.11...13) Freifahren des Referenz-

Start Ref.-Fahrt schalters mit 0.25* VRef
%
I / Zuriickdrehen auf
/ ! die Gebernullage
I rd
""""""""""""""""""""""""""""""""""""" oz e
VRef (Pc.14) ! t

1 I I

Signalan X1.4
0

t
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5.23 Referenzpunktfahrt
Beispiel 2

Der Referenzpunktschalter istunabhangig von den Endschaltern.

Hier: Klemme X1.3 = Endschalter rechts

Klemme X1.4 = Endschalter links

Klemme X1.5=Referenzpunktschalter
Einstellung: di.11=14; di.12=15; di.3 =12; Pc.14 =-100 min"

Start der Referenzpunktfahrt durch Setzen eines Digitaleinganges (z.B. X1.7 =>
Parameterdi.5=10) oder perBus/PC mitdem Parameter Pd.1 =2 oder automatisch
nach Einschalten der Spannungsversorgung mitdem ersten “Start Positionierung”-
Signal (Parameter Pc.10 = 1).

Das “Start Positionierung”-Signal kann ebenfalls per Digitaleingang gegeben werden
(z.B. X1.2 => Par. di.6 = 17) oder Uber Bus / PC mit dem Parameter Pd.1 = 1.

VRef = - min™’
Referenz- Vorzugsrichtun
Endschalter punktschalter <g_ 9 Endschalter
links R rechts
| L [ 1] |
| I N Ausgangsposition |
X1.4 X1.5 L X1.3
Position nach Abschluf® der :
Referenzpunktfahrt (->Pc.11...13)
Freifahren des Referenz-
StartRef.-Fahrt schalters mit 0.25 * VVRef
Y% —l_l— Zuruckdrehen auf
i 4 die Gebernullage
O _II__,_ _______
VRef (Pc.14) i
1 i t
;
o Signal an X1.4
t
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5.24 Referenzpunktfahrt Anfahren des Referenzpunktschalters entgegen derVorzugsrichtung (Sonderfall zu
Beispiel 3 Beispiel 2).
End- VRef = - min-" Position nach Abschlufd der

schalter -— Referenzpunktfahrt(->Pc.11...13)
. Vorzugsrichtun
links ° ° ‘/ Endschalter

1 [ I |
x1.zt11 / t;_s x1.|3

Ausgangs-
position (to)

Referenz-
punktschalter

Zuriickdrehen
Freifahrendes aufdie Geber-
Start Ref.-Fahrt (to) Referenzschalters nullage
I L I\
VRef
‘ (Pc.14) t

! Signal an X1.4

Signalan X1.5 (Referenzpunktschalter)

0
Auftreffen auf Auftreffen auf ‘\\ Referenzposition !
Endschalter links (t1) Referenzpunkt- (-=>Pc.11...13)
schalter (t2) Referenzpunkt-

schalter freigefahren
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5.25 BetriebbeigroRenMassen-
tragheitsmomenten

Bei grolien Massentragheitsmomenten treten bei der Positionierung haufig uner-
winschte Effekte auf; hier eine Kurzanleitung fur die Parametrierung.

Drehzahlreglereinstellung wie gewohntdurchfihren (CS-Parameter).

Positioniermodul aktivieren und Positioniervorgang mit Inverter-Scope
aufzeichnen.

Das nun folgende Beispiel wurde mit einem Motor 12.SM.000-4400 und einer
Schwungmasse mit 88 « 10 kgm? aufgezeichnet.

KEB-Antriebstechnik (R) COMBIVIS (R) Inverter Scope

CHA:Inv1 ru.1 Istdrehzahl 1000rpm/DIV  Ypos: Orpm
CHB:Inv1 ru4 Solldrehzahl 1000 rpm/DIV  Ypos: Orpm
CHC:Inv1 ru2 Istmoment 4.1 Nm/DIV Ypos: 0 Nm

CHD:Inv1 ru.27 Winkelabweichung 10 x/ DIV Ypos: 0x
CU | : Off
CU II: Off

MEM: (1604/4000) .,

Solldrehzahl
Istdrehzahl

Istmoment BB \

Winkelabweichung

Der Antrieb kann in dieser Aufnahme dem Sollwert nicht folgen. Beim Beschleunigen
ander Momentengrenze vergroRert sich die Winkelabweichung zusehends. Sodann
gleichtder Antrieb den Winkelfehler durch Nachholen bis auf Null aus. Wichtig dabei
ist, dald die Maximaldrehzahl (SP.5, SP.8) groRer eingestellt ist als Pd.3 + Pd.7.

Beim Verzégern kann der Antrieb dem Vorsteuerprofil wieder nicht folgen. Es kommt
zu einem Uberschwinger. Der Antrieb wird anschlieend mitder unter Pd.3 eingestell-
ten Drehzahlin seine Solllage zuriickgedreht. Der Uberschwinger (Winkelabweichung)
betragtin diesem Beispiel 3,5 Motorumdrehungen.

Um bis auf die Maximaldrehzahl zu beschleunigen, bendtigt der Antrieb in diesem

Beispiel etwa 300 ms. Diesen Wert stellen wir fir unseren zweiten Versuch fur die
Beschleunigungszeit Pd.6 ein.
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Beispiele Positioniermodul

KEB-Antriebstechnik (R) COMBIVIS (R) Inverter Scope
CHA:Inv1 ru1 Istdrehzahl 1000 rpm/DIV  Ypos: Orpm
CHB:Inv1 ru4 Solldrehzahl 1000 rpm/DIV  Ypos: Orpm
CHC:Inv1 ru2 Istmoment 4.1 Nm/DIV Ypos: 0 Nm
CHD:Inv1 ru.27 Winkelabweichung 10 x/ DIV Ypos: 0x
CU I : Off
CU II: Off
MEM: (1492/4000) 0'ms - 4000 ms

Bei dieser Einstellung mit Pd.6 =0,3 —

S kann der Antrieb dem Vorsteuer-

profil folgen. Nur in den Eckpunkten BE

des Vorsteuerprofiles kommt es zu |~ , AVW. e 20 ot .

MomentenstéRen, die sich in der /

Mechanik der Maschine stérend aus- W

wirken kénnen. -
KEB-Antriebstechnik (R) COMBIVIS (R) Inverter Scope
CHA:Inv1 ru.1 Istdrehzahl 1000rpm/DIV  Ypos: Orpm
CHB:Inv1 ru4 Solldrehzahl 1000rpm/DIV  Ypos: Orpm
CHC:Inv1 ru2 Istmoment 4.1 Nm/DIV Ypos: 0 Nm
CHD:Inv1 ru.27 Winkelabweichung 10 x/ DIV Ypos: 0x
CU | : Off
CU II: Off

MEM:(1344/4000)

Bei groBen Massentrédgheits-
momenten ist die Verwendung von
S-Kurven zu empfehlen. Hierim Fol-
genden ein Versuch mit Pd.5 = 0,3s
und Pd.6 = 0.01s.

Hier folgt der Antrieb dem Vorsteuerprofil optimal.
Solldrehzahlund Istdrehzahlliegen Ubereinander.

Das Drehmomenthateinen “dreieckformigen” Verlauf.
Der Antrieb hat keinen Uberschwinger im Zielfenster.
Die Winkelabweichung betragt maximal etwa 10°.
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Beispiele Positioniermodul

5.26 Fehlersucheim Positionier-

modul

Fehlverhalten

mogliche Ursache

Kontrolle / Abhilfe

Positionierschritt bzw.
Referenzpunktfahrt
wird nichtausgefuhrt

Reglerfreigabe nicht gesetzt

Klemme X1.1, Parameter ru.14

Endschaltersignal unterbrochen
oder nichtangeschlossen

Klemmleiste, Parameterru.14, ru.16

Drehmomentbegrenzung aktiv

An.13 =0 setzen; CS.6 / CS.7 anheben

Software-Endlagen aktiv

Software-Endlagen andern oder aus-
schalten (siehe Parameter Pc.4...9)

Position ist bereits erreicht

Positionsvorgabe Pd.8...10 und Istposi-
tionru.35...37 vergleichen

letzter Positionierschritt noch nicht
abgeschlossen,
Referenzfahrt aktiv

Statusanzeigeru.0

(P A = Positionierung aktiv)
Statusanzeigeru.0

(SrA = Referenzpunktsuche aktiv)

Positionierung zu ungenau
(Zielfenster wird nicht erreicht)

Lageregler zu weich oderausge-
schaltet (Pd.2)

Wertvon Pd.12 anheben

Zielfenster zu klein

Wertvon Pd.12 anheben

Drehmomentbegrenzung aktiv

An.13 =0 setzen; CS.6/ CS.7 anheben

Antrieb fahrt Gber Zielposition
hinaus und kehrt dann zurick

Rampen fur Posi-Fahrprofil zu kurz
eingestellt

Rampenzeiten Pd.5/Pd.6 verlangern

Drehmomentbegrenzung aktiv

An.13 =0 setzen; CS.6 / CS.7 anheben

Drehzahlbegrenzung aktiv,
d.h. Sp.5 oder Sp.8 < Pd.7

Sp.5/Sp.8 > Pd.7 einstellen oder Pd.7
entsprechendreduzieren

Lageregler zu weich oder
ausgeschaltet (Pd.2)

Wert von Pd.2 anheben

Antrieb fahrt auf die falsche
Position

falscher Parametersatz aktiviert

akt. Parametersatz (ru.18) kontrollieren

Positionsvorgabe oder Verfahrweise
falsch eingestellt

Pd.8...11 kontrollieren

Referenzfahrt aktiv

Statusanzeigeru.0
(SrA = Referenzpunktsuche aktiv)

Antrieb schwingt

Drehzahlregler schlechteingestellt
Lageregler schlechteingestellt

siehe CS-Parameter
Pd.2 abgleichen

starke mech. Belastung
beim Positionieren
(Drehmomentstoiie)

Rampen fir Posi-Fahrprofil zu kurz
eingestellt

Rampenzeiten Pd.5/Pd.6 verlangern

mehr Verschliff fir Posi-Fahrprofil
vorgeben

Pd.5erhohen

Antrieb fahrt Gber Endschalter
hinaus Referenzpunktsuche
wird nicht abgeschlossen, An-
trieb fahrt immer von einem
Endschalterzumanderen

Endschalter rechts / links vertauscht

Klemmleiste kontrollieren, Parameterru.14

Reaktion auf Endschalter deaktiviert

Parameter Pn.24 kontrollieren

Vorzeichen der Referenzgeschwindig-
keit Pc.14 falsch

Ist der Endschalter links gleichzeitig Re-
ferenzschalter, mul} Pc.14 negativ sein;
Ist der Endschalter rechts gleichzeitig Re-
ferenzschalter, mul® Pc.14 positiv sein.

kein Digitaleingang als Referenzpunkt-
schalter definiert oder Referenzpunkit-
schalter nicht angeschlossen

Ref.-Signalaufeinen Digitaleingang fihren
und diesen als Referenzpunktschalter pro-
grammieren (->di.-Par.)
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AA-Parameter

5.27 AdjustmentAssistance (AA)-

Parameter

[ Parameter kann nur gelesen werden!

[ Bestatigung mit Enter zum Abspeichern des Par.-Wertes nétig!

[ Parameter ist satzprogrammierbar!

Gr.|Nr.[Name Adresse|P |E |R|Auflosung|Unter- | Ober- | Default- [Einheit

grenze| grenze wert

AA| 0 |Parameterauswahl Kanal 1 3200 1 0 65535 0 -
AA| 1 |Parameterauswahl Kanal 2 3201 1 0 65535 0 -
AA| 2 |Parameterauswahl Kanal 3 3202 1 0 65535 0 -
AA| 3 |Parameterauswahl Kanal 4 3203 1 0 65535 0 -
AA| 4 |Zeitbasis 3204 0,001 0,001 | 32,000| 0,001 ---
AA| 5 |Triggerquelle 3205 1 0 255 255 ---
AA| 6 |Trigger Position 3206 1 0 [|variabel 10 -—-
AA| 7 |Start/ Stop Aufzeichnung 3207 1 0 255 0
AA| 8 |Betriebsstatus Scope-Funktion 3208 R 1 0 2 0 -
AA| 9 |Addresse fir Parameter auslesen 3209 1 0 [|variabel 0
AA| 10 |Parameterwert Kanal1 320A R 1 0 - - -
AA| 11 |Parameterwert Kanal 2 320B R 1 0 --- - -
AA| 12 |Parameterwert Kanal 3 320C R 1 0 --- -—- -—-
AA| 13 |Parameterwert Kanal 4 320D R 1 0 - - -

Inverter Scope (AA.O ... AA.13)
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Diese Parameter werden von dem Kommunikationsprogramm
verwaltet.

‘Inverter Scope’
AA.O bis AA.3 enthalten die Adressen der Parameter, die vom ‘Inverter Scope’
aufgezeichnetwerden sollen.

AA.4 enthalt die Zeitbasis fiir die Aufzeichnung der Parameterwerte.

AA.5/ AA.6 enthalten die Triggerbedingung und - position.

AA.7 | AA. 8 dienen zur Synchronisation des PC-Programms mit dem KEB
COMBIVERT S$4.

AA.9 ... AA.13 dienen zum Auslesen der im Gerat aufgezeichneten Werte.

Das Programm ‘Inverter Scope’ ist menuegefiihrt und verwaltet diese Parameter
selbstandig. Ein direkter Zugriff auf die AA-Parameterist daher nicht notwendig. Die
Bedienung des Inverter-Scope Programms ist in der COMBIVIS-Betriebsanleitung
erlautert.



6. Anhang

6.1 Geanderte Funktionen ab
Version 3.0

6.1.1 Anderungim Posimodul

6.1.2 Anderungin der OL und OH2
Funktion

6.1.3 Softwareendschalter

6.1.4 NeueFunktionen 3.0

Eine abgebrochene Positionierung wird mit der nachsten Start Positionierung
zunachstbeendet.

Die OH2-Funktion tbernimmt nur noch den Schutz der Motorwicklung. Das bedeutet,
die Funktion spricht nur noch oberhalb des 3-fachen Motornennstromes an. Zum
Motorschutz auf Ubertemperatur muR jetzt in jedem Fall ein PTC-Kontakt ange-
schlossenwerden. Zusatzlich kdnnen die Auslésezeiten nochin dendr-Parametern
vorgegebenwerden.

Die OL-Funktion hatsich bei Geratenim G-und H-Gehause geandert. Als Nennstrom
fur den Uberlastbereich wurden fiir das 16.54.G... 33 A und fiir das 18.S4.H... 50 A
angesetzt. Der Stillstandsdauerstrom mafRgeblich fiir den Endstufenschtz unterhalb
von 3 Hz wurde nicht verandert.

Wird eine Position auRerhalb der Softwareendschalter angewahltund gestartet, wird
E.SLF bzw. E.SLrausgeldst. Auch bei Pc.0 =2 neue Positionsvorgaben wahrend der
Positionierung wird der Fehler ausgelost.

Anzeige Wert Bedeutung
E.SLF 110 Fehler Software Endlage vorwarts
(Position oberhalb Pc.7 ... Pc.9 angewahlt)
E.SLr 111 Fehler Software Endlage riickwarts
(Position unterhalb Pc.4 ... Pc.6 angewahlt)

- Motortemperaturmessung (KTY-Unterbaukarte)

- Erweiterungdes Drehzahlbereichs 14000 rpm

- Motorpotifunktion

- Bremsmomentund Rampe flir Not-Stop

- Feldschwachbetrieb

- TauschenderAnalogeingange

- Regelungder Steller-/Motortemperatur

- Betrieb eines Motors mit Hiperfacegeber

- Direkte Umschaltmdglichkeit zwischen synchron-, posi- und drehzahlgeregeltem Betrieb
- Vorgabe anderer Beschleunigungsrampe wie Verzégerungsrampe im Posibetrieb
- Anderung der maximalen Positioniergeschwindigkeit wahrend der Positionierung
- Vorgabe neuer Positionen wahrend der Positionierung

- Positionierung miteiner Anfangsdrehzahl

- Registerfunktion

- Aufsynchronisieren mit Rampen
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