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Value Unit

Maximum Speed
Minimum Speed
Preset Speed (or Ratio) 1
Preset Speed (or Ratio) 2
Preset Speed (or Ratio) 3
Current Limit 1st Quadrant
4Q Operation Enabled
Current Limit 4th Quadrant
Select Ramp Mode (Jump, Idm; s)
Acceleration Time
Deceleration Time
Leaded Deceleratiaqfl
Wait With HOLD for W¢'5s Using a Brdke
Turn Regulator @ f 1f Analog Inpufy ®s 0
Proportional, Mip#ifier for Spec@
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Pelesfof Motor
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e ect Rdmp @ or B
Accelerafillen Time B
Decelefdiion Time B
Phasg Wdvance
Phé&8c¥Advance at Rated Speed
Phase Advance at Max Speed
Speed + Increase Speed
Speed - Decrease Speed
Fine Adjustment, 1/4 RPM
Switch at this Speed
Signalize Current Limit after this time
Fixed Function for Digital Outputs
Select Revers by Negative rated value
Analoginput 1: 0-20mA / 4-20mA
Torque Limit Time Constant
Undervoltage Time
Overvoltage 4Q
Programable Torque limit
Reserved register
Input Selection Reset
Input Selection Run
Input Selection Preset 1
Input Selection Direction (Master)
Input Selection Hold
Input Selection Preset 2
Input Selection Motorpoti
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Parameter Beschreibung

Hinweis

Diese Parameter-Beschreibung erlautert die einzelne Parameter der Antriebsgerateserie
TA-BL/P ausfuhrlich. Sie unterliegt daher den gleichen Sicherheitsbedingungen wie die
TA-BL/P Inbetriebnahme und Einstellanleitung. Die VorsichtsmaBnahmen und Warnungen
in der TA-BL/P Inbetriebnahme und Einstellanleitung sind bei der Bedienung des Gerates
unbedingt zu beachten. Die vorliegende Parameter-Beschreibung ersetzt die TA-BL/P
Inbetriebnahme und Einstellanleitung nicht.

1.0 Multifunktionale Bedieneinheit PG 3000

X+
1.1 Lageplan PG 3000 eg
Q
50 O - Q’QQ
® ICC o S
1373 U - &e . 00 g“
H ssssssoon X & £\e
—— ) c"(\ %\( g@p
O— ] a3 C @“\ q\\%
of - samllemil = SROM 6\& %’
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PG 3000 S
AN (\0"
6> A o)
\ | TAE - %Q\)
\\2 7
e
Pos. ?Re'\&}ung AQQ *‘kﬁ“ﬁﬂrﬁ\
» Ad\ %D—Anzeige (A 1 f&ee\gmente, grun/rot hinterleuchtet
V‘ ; Pfeiltas arts é}rﬁlckbewegung (Rollieren) innerhalb der Menustruktur
e . & AL
0‘\69 3 iltaste aufwarts OO‘v Vorwartsbewegen (Rollieren) innerhalb der Menustruktur

Stoppen (Ment CTRL), Abbrechen oder gewahltes Menu verlassen

né‘&tve stop/re't-.é\6
Taste swer

Starten (Ment CTRL), Bestatigen oder Menu auswahlen

6‘096 Sm Urd SmartCard-Datenspeicher, Speicherung der Gerateeinstellung
0‘\0‘ 7 (&Q:hluﬁkabel Lange maximal 0,30m
) ‘

1.1.1 Tgehnische Daten PG 3000

P)Jmessungen (BxHxT) 62x158x21 mm

Gewicht 100 g

Schutzart VBG4, IP20

Umgebungstemperatur 0..40 °C
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1.2 Handhabung der Bedienelemente

1.2.1 Aligemein

Nach dem Einschalten der Netzspannung fluhrt das Gerat einen Selbsttest durch (Display rot hinterleuchtet).

Das TA-BL/P... Regelgerat schlieBt diesen mit direktem Sprung auf den aktuellen Wert der eingestellten Istwertan-

zeige (Parameter 4/09) ab (Display grun hinterleuchtet).

Der Mentzweig VAL ist aktiv. Mit zweimaligem Antippen der stop/return-Taste wechselt die Anzeige auf MENU und

eréffnet die Anwahl weiterer Mentizweige.

Meniizweig Beschreibung

VAL Istwerte anzeigen

PARA Parameterelnstellung verandem
(parametrieren)

CTRL Motor steuern Uber das
PG 3000 Handprogrammiergerat
Gerateeinstellung laden/speichern mit

. der SmartCard

1.2.2 Bedienelemente

Die Pfeiltasten dienerm\@wah
einzelnen Paramet‘:' d erm

Einmal ange |:\ ewirken si

enu
@ﬂ nderung

nachsten
klel

Menuz er Parame ogllche Verande-
r gyis Paramete:
é eine Taste fest en, ew automatischer Durchlauf

es (rollieren), de m Loslasse r Taste gestoppt wird.

9

+ 09
\G
0 6\6

0d 6
op/retu e werden Menuzweige verlassen oder
eteranderu&n abgebrochen (alter Wert bleibt erhalten).

(0

,‘“\6 Mit

,6
&

rt/enter-Taste werden Menlizweige oder Parameter

Mit
g‘&en und Anderungen gespeichert.

4 Inbetriebnahme und Einstellungsanleitung

Druckfehler sowie technische Anderungen vorbehalten



1.2.3 LCD-Display
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X
Pos. Bezeichnung Funktion A\
~
8 Drehrichtung links Kontrollanzeige fir Ausgégsdr h e
—
9 Drehrichtung rechts Kontrollanzeige fir @ga@r‘e{w@é Rechtsla“%
10 Beschleunigungsrampe |Kontrollanzeig d der. chle u g aktiv
11 Bremsrampe Kontroll wahrene@ Ivﬁ%
12 3-stellige Ziffernanzeige N 7- nt-Anzei zallstwerte in %o und Parameter Nr.
\ y)
13 VAL-Menu ‘G\‘.\ erte anzgj . Drehzahl, Strom, Liniengeschwindigkeit usw.
14 PAFQ({Qv \\\ F’aﬁmﬁ tellung verandern
P INT
15 1 S%TRL Men:?" “‘.\\_ 'g)r uern Uber das PG 3000 Handprogrammiergerat
166\&“ CARD, v teeinstellung laden/speichern mit der SmartCard
O \ 52
S ‘?(1 7 Phys zu Pos. Q&O zeigt %, V, A, VA an mit automatischer Zuordnung
eﬁe 18 @;vElnhelt zZu P@\ZO zeigt h, 1/min an mit automatischer Zuordnung
O(IQO 6\)hys. Einhe Pos.20 |zeigtHz, s, Hz/s an mit automatischer Zuordnung
. A )
1“\6 Q‘\' -stelligt\%ﬁernanzeige 15-Segment-Anzeige flr Parameter-Namen und -Wert.
0621 %Qph Bezeichnung |zeigt Formelbuchstaben bzw. Phys. Einheit zu Pos.22 an
0\0‘ 22 (01 O-stelliger Bargraph zeigt Parameterwerte an, z.B. Drehzahl, Strom - (Parameter 4/10)
.\
A
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1.3 Istwerte-Menu

1.3.1 Struktur des VAL-Menius

Mit den Pfeiltasten den Mentizweig VAL auswahlen.

Mit dem Bestatigen durch die start/enter-Taste erfolgt
der Wechsel in das Istwerte-Mend.

Mit Hilfe der Pfeiltasten kann jetzt der gewlnschte
Istwert ausgewahlt werden, der im Display erscheinen
soll. Die vorhandenen Istwerte sind der untenstehenden

Tabelle 8.3.2 zu entnehmen.

Im gezeigten Beispiel wurde der Istwert SPEED

(Drehzahlistwert) gewahlt.

Durch das Tippen auf die start/enter-Taste wird der
momentane Istwert angezeigt.

Mit dem Antippen der start/enter-Taste oder der stop/
return-Taste kommen Sie wieder in die Istwertauswahl

zurtick. &
¢ @
e\\‘»g 6&98
1.3.2 Istwerte 3‘5‘ \)(\ %\
. Q \‘\\' N ’AS :
Parameter; \gem‘: 04;\:? \)G? :ﬁeich nung Einheit Ab':ezrzlngﬁ-
AQKQ)Y“ SPEQ%‘ “ ) Qo Motordrehzahl min-' 0- 6000
‘?(\6/08 ‘a&v ‘\(\v Strom A 0.0 - 3000.0
‘569 0/03, ¢} Wi O Produktgeschwindigkeit - 0 - 30000
0(09‘%\)‘ LSP@\" Produktgeschwindigkeit - 0.0 - 3000.0
"“\6 ' Q)kb!; *f{an'e Produktgeschwindigkeit - 0.00 - 300.00
age 0/06 E\)C'Pusm Position (low) : 0- 65535
9‘\0‘ U/U‘RO POSH! Position (high) - 0- 65535
LERD Leitdrehzahl min’! 0- 6000
ANb/09 Su Software Version . 0- 9999
(14 1] BuUsy (BUSS) Zwischenkreisspannung Vv 0- 9999
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1.4 Parameter-Menu

1.4.1 Struktur des PARA-Meniis

Mit den Pfeiltasten den Mentizweig PARA auswahlen.

Mit dem Bestatigen durch die start/enter-Taste erfolgt
der Wechsel zur Parameterebene und die Anzeige
wechselt auf MODE.

Als erstes muB die Parametergruppe (MODE) mit der
gearbeitet werden soll ausgewahlit werden.

Durch Antippen der start/enter-Taste wird die momen-
tan eingestellte Parametergruppe angezeigt.

Mit Hilfe der Pfeiltasten kann jetzt zu eine anderer
Parametergruppe gewechselt werden.

Mit dem Antippen der start/enter-Taste wird die ‘e
ausgewahlte Parametergruppe bestatigt und die (\

Anzeige wechselt wieder auf MODE.

o
Jetzt kénnen Sie sich mit Hilfe d é‘ durch

zuvor eingestellte F’aramet E) be

e\“
Mit der A T aﬁattern (roI
dle ﬁ - mit d

ruckwarts

6‘5
0\69 Wenn anmeter Ihr ahI erreicht haben (im
), driick die start/enter-Taste um
6 ? tan emges%l n Wert des Parameters
anz
A\ ‘?é &

‘ %ﬂlt Hilfe d?%hasten kénnen Sie jetzt den Wert

o verande| urch Drlicken der start/enter-Taste wird
der n@elngestellte Wert Gbernommen.

Mit der stop/return-Taste kénnen Sie jederzeit den

Vorgang abbrechen. Es bleibt der zuletzt gespeicherte
Wert erhalten.

Druckfehler sowie technische Anderungen vorbehalten
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Y
A

&

Wert nicht
gespeichert

Wert
speichern
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1.5 Motor-Steuerungs-Menu

1.5.1 Struktur des CTRL-Meniis @ M
|1

Mit den Pfeiltasten den Mentzweig CTRL auswahlen.

\ 4

Mit dem Bestatigen durch die start/enter-Taste erfolgt
der Wechsel zur Passworteingabe und die Anzeige .
wechselt auf PW. i Z’Q

Geben Sie mit Hilfe der Pfeiltasten das Passwort ein und @ P I/\l

bestatigen Sie dieses mit der start/enter-Taste. (Werks-
einstellung Passwort=111)

Jetzt kénnen Sie einen Drehzahlsollwert durch Antippen
der Pfeiltasten vorgebem (z.B. 2250min").

Durch Antippen der start/enter-Taste beginnt die D
richtungsanzeige zu blinken und der Regler st

der eingestellten Beschleumgungsrampe
eingestellten Sollwert.

Der Drehzahlistwert wird zusatzll ezelgt
(kleine Anzeige).
Mit Hilfe der Pfelitastem n S| %n S
dern. Q
Mit de en der sto ste dle Dreh-
f anzelge auf und Ier fahrt an
? elngestellten Br mpe bis rehzahl 0.
ses (Bremsung n — oder Se etrieb)
@ = =
0 ﬁe@&\) rehrichtu &dem mochten, mussen Sie
asten den wert auf O stellen. Steht der
“\s pih i Ficken Sig 2 H ssEREooooo
te und dle0 Q;hrlchtungsanzeige wechselt. n %

. ee

Jetz ?en Sie wieder einen Sollwert vorgeben und mit

rt/enter-Taste den Regler freigeben. @
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. eses wieder in dl&@.:swahl zur@

1.6 SmartCard-Menu

1.6.1 Struktur des CARD-Meniis

Mit den Pfeiltasten den Mentizweig CARD auswahlen.

Mit dem Bestatigen durch die start/enter-Taste erfolgt
der Wechsel in das SmartCard Mend.

Mit Hilfe der Pfeiltasten kann jetzt die gewtnschte
Funktion ausgewahlt werden. Die vorhandenen Funktio-
nen sind der untenstehenden Tabelle 8.6.2 zu entneh-
men.

Im gezeigten Beispiel wurde die Funktion READ
(Gerateeinstellungen von der SmartCard laden) ge-
wahlt.

Durch das Tippen auf die start/enter-Taste wird die
Funktion bestatigt und auf dem Display erscheint
START.

Mit dem Antippen der start/enter-Taste wird die
Funktion gestartet.

In unserem Beispiel werden jetzt die Geratgei %
stellungen von der SmartCard in das ‘ Regel- M

B
gerat geladen. ‘e (‘(\
-\

e
Wurde die Funktlove\erfl'?l b@ \ eéé‘@g\

dem Displ \i
av‘e ‘ o““

QLXCh das Drucken op/retur\&ste kommen Sie

. P* 06 6° 6‘60

"1“\2 Fuanonen des Ql}lartCard Meniis

Parameter Beschreibung

. 0‘,’ Dlsplaya%@e Bezeichnung
\) -
O R@ﬂ Gerateeinstellungen von der SmartCard in das Regelgerat laden.
KX/
&‘\\URITE Gerateeinstellungen auf der SmartCard abspeichern.
LocK keine Funktion (reserviert)
UNLCK keine Funktion (reserviert)

Druckfehler sowie technische Anderungen vorbehalten
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1.7
1.71

1.7.2

1.7.3

10

Stérungen
Fehlermeldungen des Regelgeréates

Das Gerat besitzt eine interne Fehlerkennung fur folgende Fehlerarten. Der Regler wird bei den auftretenden Fehlern
gesperrt und am PG 3000 erscheint ein rotes Hintergrundlicht in der Anzeige.

Fehlerart Anzelge
Regler | PG3000
Motoriibertemperatur (nur wenn Parameter 3/55 KLIXEN auf 1 gesetzt ist) Fo MTEMP
Uberstrom Fl oC
Ubertemperatur Leistungsteil F TEMP
Unterspannung (wird nur ausgegeben wenn der Motor in Betrieb ist) F3 uv
BUSS-Uberspannung F4 oV
Rippelstrom F5 RC
Lagesensor HS1, HS2 oder HS3 (nur wenn Parameter 3/73 POSEN auf 1 gesetzt ist) FG POS
Drehzahlsensor (HS4 oder HS3) 1 SPEED
Plausibilitatsfehler 8 PFLT
KurzschluB IGBT F5 IGBT
Externer Fehler (nur Aktiv wenn im Parameter 3/22 55ER ein Digitaleingang zugeordnet wird) £l EXT

“ Fehlermeldung wird nur ausgewertet bei Regler mit Steuerelektronik TA-BL-E/P98 Art.-Nr. 78320-0F

Alle Fehler lassen sich extern Uber AnschluBklemmen, Uber die Schnittstellen RS 485 und RS 422 oder am PG 3000
quittieren. Eine Fehlerquittung ist nur bei Reglersperre;sti Istehendem Motor und nicht mehr anstehendem Fehler
maoglich.

Wird die Quittierung extern vorgenommen sobleibt der letzte.Fehler im PG 3000 solange gespeichert, bis er am PG
3000 quittiert wird. Diese Quittierung Uber RG'8000 kann auch im Betrieb erfolgen. Wird der Fehler im PG 3000 nicht
quittiert, so bleibt der Hintergrund rot undein neuer Feh ertiberschreibt den alten. Das bedeutet, im PG 3000 ist
immer nur der letzte Fehler zu sehen.

Bedienfehler am PG 3000 (keine Fehlerreaktion seitens des Regelgerétes)

ATT1 Parameter verandern im onling=Betrieb (bei laufendem Motor) nicht erlaubt.
ATT2 Motor steuermiber das PG<3000 im online-Betrieb nicht erlaubt.

ATT3 Zugriff aufidie SmartCard im online-Betrieb nicht erlaubt.

ATT4 System\befindet sichqdm Fehlerzustand. Steuern Uber das PG 3000 nicht erlaubt.
ATT5 Motordaten mussehufur gewahlte Funktion vollstandig sein.

ERROR Mngultiges Passwort

Fenhler quittieren mit.Druck auf die start/enter-Taste.

Fehler bei SmartCard-Betrieb (keine Fehlerreaktion seitens des Regelgerétes)

ERR9%, “SmartCard ist schreibgeschutzt.

ERR92 Fehler bei Plausibilitatskontrolle

ERR93 SmartCard nicht lesbar, Regler/Servo-Regler-Typ falsch
ERR94 SmartCard nicht lesbar, Parameter nicht kompatibel.
ERR96 Verbindung zur SmartCard unterbrochen.

ERR97 SmartCard - Daten ungultig

ERR98 Nicht gentigend Speicherplatz auf der SmartCard.

Fehler quittieren mit Druck auf die start/enter-Taste.

Inbetriebnahme und Einstellungsanleitung Druckfehler sowie technische Anderungen vorbehalten
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2. Beschreibung der Parameter

2.1 Parametergruppe 1

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Enhent
vae fIAXS  Maximale Drehzahl 10..6000 1000 min '

Siehe auch Parameter: 2/12, 2/13, 2/14

Maximal-4

Die maximale Drehzahl des Motors wird durch diesen Parame- dr%am ¢
ter festgelegt. Ist der eingestellte Drehzahl gréBer als die Q
Nenndrehzahl des Motors, ist zu beachten, daB beim Uber- \\
schreiten der Motornenndrehzahl das Drehmoment eventuell QQ

zurlick geht. Bei Betrieb des Motors oberhalb der Motornenn- ‘
drehzahl sollte die Phase advanced Funktion genutzt werden. ‘\

Gruppe/Parameter [I)’Ilsl;::_% Parameterbezeichnung \ mﬁm w‘

/03 Minimale Drehzahl “\‘ 5000 ,
‘ A8
o
Die minimale Drehzahl, die der Motor ohne Sollwert fahrt, wird 00 60“ 6 ‘. ‘:',e
unter diesem Parameter eingestellt. Nach erfolgtem Sta \N (\o
Befehl fahrt der Antrieb bei Sollwert 0 auf die hier eingeste ‘ \9
dr =
Drehzahl hoch. r (\ (\ ~
Ist die eingestellte minimale Drehzahl gréBer als dl e tN&imale 6\ ‘“ e
Drehzahl, wird sie auf die maximale Drehzz e % \)
Die eingestellte minimale Drehzahl wir]
vorgabe, Motorpotifunktion oder Sqllwartvorg v Minimal-
Bei Sollwertvorgabe Uber ei : A= die d'e,,h,f;m
Minimale Drehzahlgre “& k% 8 >
6 ) ov +10V
eV
L7\ omA 20mA
6 4mA 20mA
Q,
ung Wertebereich Standardperameter  Einheit_
hl 1 / Drehzahlverhaltnis 1 0..64000 0 min /-
(o)
efer 3/0%@/13 412, 413
1S g n des Par ters /04 PRST1ist abhangig von der Betriebsart des TA-BL/P Reglers als Leit- oder Folgeantrieb

"“\ M r oder Slave) Die Betriebsart ist in Parameter 3/13 55LAV festgelegt.
der Antri @Leltantneb (Master) betrieben, so kann in Parameter 1/04 PR5TI die erste Festdrehzahl hinterlegt
Qverden D| abe erfolg in min™. Die Drehzahl wird unabhangig der Einstellung in Parameter 1704 PRST1immer durch
0\0 die maxim rehzahl (Parameter 1/02 fIAXS) begrenzt.
Wird derAntrieb als Folgeantrieb (Slave) eingesetzt, bestimmt Parameter 1704 PR5T1 in Verbindung mit dem Parameter
‘I@E’ das erste Drehzahlverhaltnis zum Leitantrieb (Master). Das Drehzahlverhaltnis berechnet sich nach folgender
el

Parameter 1/04

itnis - Carameter 1/04
Drehzahiverhailtnis Parameter 4/13

Druckfehler sowie technische Anderungen vorbehalten Inbetriebnahme und Einstellungsanleitung 1
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Beispiele:
1/04=20.000, 4/13=10.000 = Drehzahlverhaltnis = 2
1/04=05000, 4/13=10.000 = Drehzahlverhaltnis =0,5

Die verschiedenen Festdrehzahlen bzw. Drehzahlverhaltnisse werden entweder lber die Digitaleingange oder aber Gber
einen Kommunikationsbus (z.B. Profibus-DP) angesteuert.
Die Klemmenbelegung zur Selektion der Festdrehzahlen wird in den Parametern 3/04 5PRS51 und 3/07 5PR5C festgelegt.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standard Einheit

1/05 PRST2 Festdrehzahl 2 / Drehzahlverhaltnis 2 0..64000 o \e min" /-

Siehe auch Parameter: 3/04, 3/07

Die Funktionsweise ist analog zu Parameter 1/04.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung

1706 PRST3  Festdrehzahl 3 / Drehzahlverhaltnis 3

Siehe auch Parameter: 3/04, 3/07, 3/13

\ .
Die Funkti ise ist anal P ter 1/04 (\\»\s ! g\ e(\l\
1€ Funkiionsweise Ist analog zu rarameter 8
A\O o(de O “n‘- S
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Standardparameter  Einheit
/01 I3 Maximaler Strom bei m b (1 o(\\ g 5 1-mAX A
\

Siehe auch Parameter: 2/06, 2/07, 2/ 03

e
o\)
Der maximale Ausgangsstrom (Mot Séﬂ aufden Wesgebenen Wert limitiert. FUr den generatorischen Betrieb
gilt der gesonderter Grenzstr ra r 1/08 ILY,
Der maximal emstellbareé ert) ists eitig in Abhangigkeit vom Motorspitzenstrom, Geratenennstrom
und in Abhanglgk* e nges begrenzt.
ILI

Derm trom in Par, sprlcht je nach Regelgerat dem 1,2...1,5 fachen Geratenennstrom.
Bei mhlen unter 3 erden gangsstrome oberhalb Geratenennstrom nach Ablauf der Uberstromzeit in

eratene rt begrenzt.
e

S

e
0‘\36 Es ist n Werte ei ellen, die gréBer sind wie 65% des Motorspitzenstrom (Parameter 2/07 fPECL).

&m ermogllclélne Begrenzung des Motorstroms im 1. Quadranten (Motor-Betrieb). Erreicht der Ausgangs-
“\‘5 in dlesem ameter eingestellten Wert, verringert sich die Motordrehzahl in Abhangikeit der Last. Wird der
" e motorls Strom in der Beschleunigungsphase erreicht, verlangert sich die Hochlaufzeit entsprechend.

\\

%le rote LE itam TA-BL/P Display signalisiert das Erreichen der Stromgrenze. Weiterhin istes méglich eine Meldung
auf die rammierbaren Ausgange zu geben, deren Belegung mit den Parametern 3/37. 3/41 bestimmt wird.

"9
@grenzung des maximalen motorischen Stroms kann das Auslésen einer Stérmeldung und Abschalten durch
pldtzlichen Uberstrom z.B. aufgrund eines KurzschluB " nicht verhindern.

12 Inbetriebnahme und Einstellungsanleitung Druckfehler sowie technische Anderungen vorbehalten
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Der max. Strom kann berechnet werden, indem der Geratespitzenstrom (siehe Tabelle fur technische Daten TA-BL/P
Beschreibung im Kapitel 4.2.1) mit dem Faktor 0,82 multipliziert wird.

Der Gerate-Nennstrom ist in Abhangigkeit der Schaltfrequenz (Parameter 4/02 CFfiAX) nachstehend aufgeflihrt.
Der max. Strom folgt der gleichen Kurvenform.

Nennstrom |
A

Nenn

110%
100%

90% L
80% =
70% L
60% :
50%
40%
30% i

i 3 o
1 2 3 4 5 6 7 3910@9_876?( 1518 18 19 f/kHz

Gruppe/Parameter  Display Parameterbezeichnung \ ) " 2 Standardparameter Einheit
1/08 YOEn Generatorischer i Freigag(o‘\ i o -

Siehe auch Parameter: £/25, I/ Q%\\‘J g

Dieser Parameter aktlw,e. |ert den orischen Betrieb des Antriebs.
Istder Parameter ayf %\ etzt w e Betrieb unterbunden und der Motor trudelt bei jeder Verzégerung

aus, bis die ne IIdrehzahlg
Bei "a §v:Lsten wie z. ubw kann der Antrieb durch die last sogar beschleunigt werden.
Ist p ameter auf *. , so is generatorlsche Betrieb freigegeben. Es sollte dann jedoch eine externe
einheit einge rden da x ntrieb ansonsten mit Uberspannung im Zwischenkreis in Stérung gehen kann.
s kénnen zu iel Bremsei en des Typs BC... der Firma TAE mit Bremswiderstanden verwendet werden.

‘\ Dle gener: Bremslei wird durch die generatorische Stromgrenze [Parameter 1/09 IL40] oder durch den
0 Grenbé%) ie DC- Bus nung [Parameter 2/25 OV_40] begrenzt.

o)
"“\6 o\ \6

arameter i ) Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit
%&P Stromgrenze, Generatorbetrieb O.1.1-nAX I-fAX A
‘ 0

O Siehe adQ Parameter: 1/08, 4/0°

“ Sie den generatorischen Betrieb des Antriebs freigegeben haben [Parameter 1/08 HOEN], begrenzt dieser Parameter
den maximal zulassigen Strom bei generatorischem Betrieb im vierten Quadranten. Der maximal zulassige Reglerstrom
bei generatorischem Betrieb ist von der Schaltfrequenz [Parameter 4/02 [FfiAX], dem Motorspitzenstrom [Parameter 2/
07APECY] und der GerategroBe abhangig. Den genauen Wert kénnen Sie der technischen Tabelle TA-BL/P Beschreibung
in Kapitel 4.2.1 enthehmen.
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?‘e [Parameter
es erzégerungs

p\e®

9‘\

14

o

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit

/10 RAMP  Drehzahlrampentyp 0.2 1 -

Siehe auch Parameter: 1/11, 1/12, 2/10, 2/11

Es stehen verschiedene Rampenarten zur Verfligung, die fir den Drehzahlsollwert verwendet werden.
0 = keine Rampe (Sprungfunktion), 1 = lineare Rampe, 2 = S-kurvenférmige Rampe

0 = keine Rampe wirksam
Die Motordrehzahl folgt dem Sollwert so schnell n Solldrehzahl X
wie moglich. Die Beschleunigungszeiten sind nur Q
von den wirksamen Massentragheiten und dem
zur Verfligung stehenden Strom abhangig. Die
Beschleunigungszeiten sind von der motorischen
Stromgrenze [Parameter 1/07/L10] abhangig. Die
Verzégerungszeiten von der generatorischen
Stromgrenze [Parameter 1/08 H0EN und 1709 IL40].
Die maximale Verzégerung ist nur miteiner Brems-
einheit moglich.

1 = lineare Rampe

Die Motordrehzahl folgt der Solldrehzahl immer e

Uber die programmierten linearen Rampen . [Pa- (\

rameter 1/11 ACCEL, 1/12 DECEL bzw. 2/10 ACLB, 2/1 e(\
DECH]. “‘

Die Beschleunigung vom Stillstand bis €1r G t>
malen Drehzahl erfolgt in der‘é“ en
Rampenzeit. .
P \) Ist-Drehzahl Parameter
~ e

——Parameter 1/11

Bedingt durch zu hohe 69@4?9&5% kan 8@ n
die Beschleunigun se\ eflangept werd dﬁ%
nichtfreigegetbu GeneratorB rif?ﬁéa

ter 1/08 H0i niedrigem i ara&ter

/08 'd er zu niedri

2 = S-kurvenfdé Rampe Solldrehzahl
i otordre? olgt der Solldrehzahl immer L

ber die pro mierten S-kurvenférmigen Ram-

pen . (
Die Ba;ﬁeunigung vom Stillstand bis zur maxi- : >
rehzahl erfolgt in der eingestellten

penzeit. [Parameter /11 ALCEL, 1/12 DECEL bzw. A Ist-Drehzahl
2/10 ACLB, 2/11 DECA) n
Durch den Verschliff der Drehzahlrampe wird ein
Uberschwingen der Drehzahl verhindert und die
Beschleunigung zu Beginn und am Ende jeder
Drehzahlanderung ist begrenzt, um die Mechanik
zu schonen.

Parameter
= Ve

—— Parameter /71
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit

n ACCEL  Beschleunigungszeit A (Hochlauf) 01.593.9 10.0 s

Siehe auch Parameter: 1/10

Einstellung der Beschleunigungszeit vom Stillstand bis auf maximale Drehzahl.
Falls der Antrieb wahrend der Beschleunigung an die motorische Stromgrenze [Parameter 1/07IL10] kommt, verlangert
sich die Beschleunigung entsprechend.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Stmdaxbuwnet&ﬁnhen

vie DECEL  Verzégerungszeit A (Runterlauf) 01.593.9 10,0 Q
Siehe auch Parameter: 1/10 QGQ
Einstellung der Verzégerungszeit von maximaler Drehzahl bis zum Stillstand. ‘\‘ “
Falls der generatorische Betrieb [Parameter 1708 4Y0EN] nicht freigegeben ist, so trud@ Antrieb IS e(&%
Solldrehzahl erreicht hat.

Falls der Antrieb wahrend der Verzégerung an die generatorische Stromgré! [Paramet, kommt so
verlangert sich die Verzégerung entsprechend. %

Gruppe/Parameter  Display Parameterbezeichnung \" Wertebereich
i3 LEADE  Gefuhrte Verzégerung bei Regler% re U{( (\j\ -
e (09Q P"

Siehe auch Parameter: 1/12, 2/11 \)((\ \Ne( “© 1S (\o

%e N
Der Parameter bestimmt, ob der Antrieb bei Reglerf S aus@elt ‘q‘g einer Rampe bis auf Drehzahl Null
geflhrt heruntergefahren wird.

0 = Nach Zurticknahme der Reglerfrel ab die Endstu
und trudelt aus.

1 = Nach zurticknahme der e wird d
heruntergefuhrt. Dl ufe\%d erst bei

esperrt, d. h. der Motor wird nicht mehr bestromt

or an der aktiven Verzégerungsrampe bis auf Drehzahl Null
| Null abgeschaltet.

02
o\e 0= Haﬁ nicht ak}i\é()
?:(IQItevé ent aktiv. 6\
,‘“\6 Die *ktlon wird u\%el geflhrter Verzégerung bei Reglersperre [Parameter 1/13 LEADE = 1] unterstitzt.
der Antrie! é:h Zuricknahme der Reglerfreigabe die Drehzahlgrenze von 10 min™ unterschritten hat, wird die

stufe nic ort gesperrt, sondern der Motor noc r weitere ms bei Drehza ull und voller Momenten-

ﬁduf h d der M h fG i 500 bei Drehzahl Null und voller M
erfugbar ehalten.

Q/ rfugbark hal

Bei elﬁ Hubantrieb z. B. wird der Antrieb gestoppt und anschlieBend fir 500ms gehalten, bis die mechanische
mse eingefallen ist. Somit wird ein Durchsacken verhindert.

I'rx’erbindung mit einer mechanischen Haltebremse muB bei geschlossener Haltebremse die Reglerfreigabe entzogen
werden, da der Antrieb ansonsten bei der geringsten Regelabweichung mit maximalem Strom gegen die Bremse fahrt.
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g& am ausgerege|
Gs Integral-Anti

pe®
1““5

f

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit

15 DELOF  Reglersperre bei Sollwert=0 & n=0 0.1 0 -

Parameter 1/15 DELOF bietet eine automatisierte Reglersperre.
Wenn der Parameter 1/15 DELOF auf 1 steht, wird die Reglersperre automatisch aktiviert, wenn sowohl die Soll-Drehzahl
als auch die Ist-Drehzahl gleich Null sind.Das bedeutet, da3 der Regler bei stehendem Motor nur tber einen Drehzahl-
Sollwert ungleich Null eingeschaltet wird und das sich der Antrieb automatisch wieder ausschaltet, nachdem Soll- und
Ist-Wert wieder Null erreicht haben.

0 = automatische Reglersperre nicht aktiv
1 = automatische Reglersperre aktiv

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich ;mlaneler Einheit
16 P AMP  Drehzahlregler P - Verstarkung 0.100 ‘\( A%
07 e i‘
L)

Siehe auch Parameter: 1/11 (o \0 ‘\Gg
Dieser Parameter bestimmt den Verstarkungsfaktor des Drehzahlregelkrelﬁcﬁnd wird r%%\(u den Drehzahl-
regelkreis stabil abzugleichen. é i\
Ist die Verstarkung zu klein, so reagiert der Antrieb insbesondere a \% orgréfen zureichend. Be roBer

Verstarkung wird der Antrieb instabil und reagiert ruckartig.
Die Verstarkung wird prozentual bezogen auf die groBtmogllch stala laubt ist, arg

PARP=1% = K =1 6\\1‘16( (\O
PAAP=100% = K, =100 ©
- Qqé‘(\“” 0(\ o®

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Standardparameter  Einheit

m | AP  Drehzahlreg ral-Anteil % IDD 4 %

e\\‘»
Siehe auch Parameter: 7/75 9“ \)(\ g\
Dieser Parameter xu t den &ralaé\} 385 Drehzahlreglers und sorgt dafiir, daB im stationaren Betriebsfall

keine Regel ng beste% >

Dieser er bestlmm n mit@er Verstarkung die Stabilitat des Antriebs.

Istd MJ klein, so er Antri ehr lange, um einem neuen Sollwert zu folgen bzw. StérgréBen werden nur
u grof3 Qerten wird der Antrieb instabil.

prozentu zogen auf die klirzeste Integrationszeit angegeben.

| AMP a\% T,= @Qns
w = b\; 0,25 ms

mteter Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit
Wirkungsbereich I-Anteils beim n-Regler 1.255 eSS min”

O\

o\

16

Siehe al/Q Parameter: 1/11

ﬁltegral -Anteil des Drehzahlreglers kann bei sehr dynamischen Applikationen als Funktion des Drehzahlfehlers
(Differenz zwischen Drehzahlsoll- und Istwert) deaktiviert werden, um schnellere Reaktionen auf Sollwertanderungen
und StérgréBen bei kleinerem Uberschwingen zu bekommen.
Die Funktion kann aktiviert und deaktiviert werden.

0-200 min" = Funktion aktiv

>200 min~ = Funktion nicht aktiv

Inbetriebnahme und Einstellungsanleitung Druckfehler sowie technische Anderungen vorbehalten
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ACHTUNG: Diese Funktion nur bei sehr dynamischen Applikationen ohne hohe Grundlast verwenden, wie es zum Beispiel
bei Schwungradern oder Fahrwerken der Fall ist. Fir Applikationen mit hoher Grundlast, wie zum Beispiel Extrudern ist
diese Funktion nicht geeignet!

Das gezielte deaktivieren und aktivieren des Integral-Anteils des Drehzahlreglers erméglicht ein extrem dynamisches
Verhalten des Antriebs bei minimalem Uberschwingen. Wenn der Parameter 1/18 4/0P einen Wert < 200 min " beinhaltet,
ist die Funktion aktiv. Der Integral-Anteil des Drehzahlreglers ist dann so lange deaktiviert, bis der Drehzahlfehler kleiner
wird, als der Wert in Parameter 1/18 4I0P. Dadurch kann die Verstarkung des Reglers vergroBert werden, ohne das der
Antrieb extrem Uberschwingt oder instabil wird. Ab einem kleinen Drehzahlfehler wird der Integral-Anteil dann aktiviert,
um die stationare Regelabweichung zu eliminieren.

Ist die Grundlast der Antriebsmaschine jedoch so grof3, daBB der Drehzahlregler mit reinem P-Anteil den E&thahlfehler
nicht auf einen Wert unterhalb der Grenze in Parameter 1/18 YI0P regeln kann, so bleibt der Integral—An@Quaktiv und es
stellt sich eine stationare Regelabweichung ein.

normales Einschwingen QQQ
Solldrehzahl des PIl-Drehzahlreglers ‘ 6
Parameter 1/18 40P > 200min™ ¢
p O\ < ] X

n ~—= &((\ Ci\(,

schnelleres Ausregeln durch Um-
schaltung zwischen P und Pl Regler 6(\
[Parameter 1/18 410P < 200min™] A

\ . .
T Q\\s ol g\é\& se(‘l

Verhalten der Ist-Drehzahl bei eingeschranktem und nicht e \N@K‘te kungsberf‘g es Drehzahlreglers und
einer Lastmaschine mit geringer Grundlast. \s

A Solldrehzahl

n

Ist-Drehzahl bei \\“

groBer Gr
(rem@gle

Qereich des |-Anteils beim Drehzahlregler und einer Lastmaschine mitzu groBer
abweichung zu groB ist (z. B. Extruder).

Display . g’gneterbezeidmtg Wertebereich Standardparameter Einheit

SHVE &Parameter in EEPROM speichern 0.1 0 -

s\ S v
Slge auch Pare@ r: /04

X 0 Alle Hegle@ameter ausschlieBlich des Parameters 2/04 Motorpole kénnen On-Line wahrend des Betriebs geandert
werden alle Parameter in den Festspeicher Ubernommen werden, muB der Regler Inaktiv sein und Motor
stehefp Die sieben Segment Anzeige am Regler signalisiert dies durch eine "0".
I&ﬂarameter 1/19 muB auf 1 gesetzt und anschlieBend mit der Enter Taste quittiert werden.
Der TA-BL/P Regler Ubernimmt aus sicherheitstechnischen Griinden nicht alle Anderungen automatisch beim Abschal-
ten des Gerates.
Beim Ausschalten des Gerates gehen alle Anderungen verloren, die nicht zuvor manuell gespeichert wurden.
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2.2 Parametergruppe 2

Gruppe/Parameter

202

Display Parameterbezeichnung Wertebereich

STORD  Standardparameter lesen

Standardparameter Einheit

Siehe auch Parameter: 1/19

Wenn Sie den Wert auf "1" setzen und anschlieBend quittieren (Enter Taste betatigen) werden die in der Parameterliste
angegebenen Standardparameter geladen. Sollen die Parameter in den Festspeicher libernommen werden, siehe

Parameter 1/19 SAVE.

Gruppe/Parameter

/03

Display Parameterbezeichnung
RATSP  Motor-Nenndrehzahl

X,
Wertebereich smdadpu-u@'&mit
0..6000 - 9\\ min’'

In diesen Parameter wird die Nenndrehzahl des Motors laut Typenschild eingestellt.

Bei BL-N-Typen, die kleinere Drehzahl angeben.

A
(O" 6

Falls Sie bei TAE Antriebstechnik ein komplettes Antriebspaket, bestehend aus M% d Regler, rba@en sind

alle Motordaten bereits im Regler eingestellt und optimiert.

et

AN . :red'

Gruppe/Parameter

c/04

Display Parameterbezeichnung
POLES Motor-Polzahl

\ M s_;mdadéa‘dﬂ“i-siheic

alle Motordaten bereits im Re 5 gestellt und o§

Bei den von TAE geh%\(&QAoto&Q&md Ig
Neodym Motoren Setie Qétb(\

L-N-100

&\}12 BL-N-...

18 Inbetriebnahme und Einstellungsanleitung

‘ |9 A
'\
ein éllt 6
ug\tgsauswertung bendtigt. Die Eingabe

Gl“‘) geandert werden.

Ipaarzahlen Standard:

Ferritmagnet Motoren Serie BL-...:

BL-71 - BL-160 4 Pole
BL-180 - BL-315 8 Pole

Druckfehler sowie technische Anderungen vorbehalten
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit
2/05 PPR Impulszahl des Motordrehzahlgebers x4 1.9999 - -

In diesem Parameter wird die Impulszahl des Drehzahlgebers (Inkrementalgeber) eingestellt, der zur Drehzahl-
ruckfihrung verwendet wird. Es muf3 der 4-fache Wert der Impulszahl des Gebers eingetragen werden, da der TA-BL/
P Regler alle steigenden und fallenden Flanken der Spuren A und B zur Drehzahlbestimmung auswertet.

- Dieser Parameter kann nicht wahrend des Betriebs ("On-Line") geandert werden.

Bei den TAE Motoren sind folgende Impulszahlen Standard:

BL-N-71...100 | QA
mpulse

BL71-BL160  : 30— 4-120 QQ

Umdrehung = Q

oS

BL-N-112... Imoulse \ e g"
BL-180-BL315  : 60—, 4-240 &QC WV f\e

Umdrehung = o 6

L)

6(\
TAE-Servomotoren : 600 m x4 =2400 &\‘ . 6&

Umdrehung

Falls Sie bei TAE Antriebstechnik ein komplettes Antriebspaket, Qpeheq rund RegI{ egorben haben,
sind alle Motordaten bereits im Regler eingestellt und optimi@ (\
[\

vé‘g\’ﬁe (\\ %5
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Standardparameter Einheit
2/06 fIRACU Motor-Nennstro (o ' 0..3000.0 - A

In diesem Parameter wird der Mo@“‘@om Iaut M enschild eingestellt.

Falls Sie bei TAE Antne /k e/\%m lettes spaket bestehend aus Motor und Regler, erworben haben, sind
alle Motordaten be@l@ Regle‘ g t/m/en‘

V0 x\(‘
O o0 Q
E/LTI %ﬂPEEH A@@r— Spitzenstrom ?.D..EIDUU.D = :lhen

“\9 SlerQ*% Parametéxg/ 07

¥

@?esem Par@%r wird der Motor-Spitzenstrom laut Motortypenschild eingestellt.

Achtung%or Motor-Spitzenstrom muB zwingend richtig eingestellt werden. Bei einer falscher Einstellung dieses
Paraag kann der Motor beschadigt werden!

x\der Motor-Spitzenstrom zu hoch eingestellt wird, kann der Motor eventuell entmagnetisiert werden, wodurch die
Momentenverfugbarkeit des Antriebspakets sinkt.
Falls der Motor-Spitzenstrom zu niedrig eingestellt wird, begrenzt der Regler den Motorstrom zu friih, was sich auf das
verfligbare Motormoment auswirkt.

Falls Sie bei TAE Antriebstechnik ein komplettes Antriebspaket, bestehend aus Motor und Regler, erworben haben, sind
alle Motordaten bereits im Regler eingestellt und optimiert.
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit

2/08 OCTIM  Uberstromzeit 0.200 80 s

Siehe auch Parameter: 2/06

Bei kurzfristigen, mechanischen Spitzenbelastungen bzw. bei hohen Anlaufmomenten ist der Antrieb in der Lage bis zu
200s ein hoheres Motormoment zu erzeugen.

Die Uberstromzeit beginnt abzulaufen, nachdem der Motorstrom den Motor-Nennstrom tiberschritten hat. Der Regler 138t
bis zum Ablauf der Uberstromzeit den maximalen Reglerstrom zu. Wahrend dieser Zeit wird der Regler thermisch
Uberlastet. Die Uberlastfahigkeit liegt im Bereich zwischen 120% und 150% und ist Abhangig vom Regle:&iNach Ablauf
der Uberstromzelt wird der Ausgangsstrom nur dann auf den Regler-Nennstrom reduziert, wenn die % ahl kleiner
als 300 min’ betragt

Wenn der Regler-Nennstrom unterschritten wird, beginnt die Uberstromzeit wieder heraufzulaufeb daB anschlieBend
wieder ein Uberlaststrom zur Verfligung steht. < g

&

Beispiel: Einstellung 200s

6’ A
z %Os
. Wird der

ufe

Nachdem der Ausgangsstrom den Reglernennstrom tberstiegen hat, beginnt die b@stromzelt \l
wird der Ausgangsstrom auf den Regler-Nennwert begrenzt, um den Regler t |sch nicht
Reglernennstrom nun fir 30s unterschritten, steht anschlieBend wieder far 1@ er Uberlasts' %

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung \ Werld:aesc‘h

2/08 SETAB  Auswahl Drehzahlrampe A oder B\ U..S 0 " f\G

Y
50O
&‘bare D, ahlr paare zur Verfigung. Mit Parame-

emstelﬁakatw\l% \)«‘e

Siehe auch Parameter: 1/11, 1/12, 2710, 2/11, 2/18 ((\ \Ne(

Es stehen zwei unterschiedliche und unabhangig p

Hoch- und Runterlaufzeit sind getrennt vog

0 = Es ist immer Drehzahlrampe 5

—
Il

3= Beispiel: Parameter 2/09=3

. n
?(O ichtung (ccw, J& 8 T/\RampenA
4= a (%ger Drehza%@%anpaar B verwendet. | wen 5

&hzahlvorgab\a)er Motorpotiwird Drehzahlrampenpaar B verwendet. Ansonsten immer Drehzahlrampen-

" 6 Es wird mi eines Digitaleingangs zwischen Drehzahlrampenpaar A und B umgeschaltet. (Die Zuordnung zu

0 einer e wird mittels Parameter 3/19 55E78 festgelegt)
o‘\e 7= S er Regler als Slave arbeitet, werden die Rampenzeiten ACLB Parameter 2/10 und DECB Parameter 2/11
WW Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter _Einheit
0 ACCB  Beschleunigungszeit B (Hochlauf) 0,1.595.9 180.0 s

20

Siehe auch Parameter: 1702, 1/10, 1/11, 1/12, 2/08, 2/11

Einstellung der Beschleunigungszeit vom Stillstand bis zur Motor-Maximaldrehzahl [Parameter 1/02 fiAXS].
Die Beschleunigungszeit wird in 0,1s Schritten angegeben.
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
2/n DECB  Verzégerungszeit B (Runterlauf) 01.593.9 180.0 s

Siehe auch Parameter: 1702, 1/10, 1/11, 1/12, 2/08, 2/10

Einstellung der Verzogerungszeit von der Motor-Maximaldrehzahl [Parameter 1/02 fiAX5] bis zum Stillstand.
Die Verzégerungszeit wird in 0,1s Schritten angegeben.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit
2/e PHADY  Phase advanced aktivieren 0.1 0 X
N L
\&
Siehe auch Parameter: 2/13, 2/14 \
e

0= ina.ktiv ‘ Q’
1 = aktiv 0‘\

Kommutierung des Stroms in Abhangigkeit der Drehzahl zu verschieben. Hierq@ist es ermo
Motorstrom zu Drehmoment vom Stillstand bis zur Motor-Nenndrehzahl kor:? t zu halten
e

Weiter ermaglicht es die Phase advanced Funktion den Motor tber die Ne hzahl [P 2/03 RATSP] hinaus mit
Konstantleistung zu betreiben. Das Verhalten des biirstenlosen Gleichs mmotors niider Phase advange fktion
ist oberhalb der Nenndrehzahl ahnlich dem Verhalten des Gleich otors i eldschwachu

Bei Neodymmagnetmotoren BL-N... kann die Nenndrehzahl mi éﬂ hohere auf dem
Typenschild angebene Nenndrehzahl angehoben werden. Di otoéﬂé g&lgt entspr m|t ein.

o«
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung S\ & ‘ Standardparameter Einheit
2/13 PHAOR Phase advanced bei rehza&‘(\0 30 %
\ A — “‘ ‘m
(v}

Siehe auch Parameter: 2/12, E’/T"f g

Mittels Parameter E/IEIPHHDE'é@&Ie\‘ih ?ebun mutierung bei Motor-Nenndrehzahl festgelegt. Der Wert wird
in % bezogen auf den P‘ﬂ al er btngswinkel angegeben.

Der wirksame Ve hgoungsw de ung ist von der Motordrehzahl des Antriebs abhangig.

Eine gener, ellung d é’ n@nlcht aufgezeigt werden, da der optimale Wert von der Streuinduktivitat
des@M&&S t ande otorparametern abhangt. Der angegebene Standardwert stellt einen
&le rt dar, der au X @ergangenheit mit dem sehr breiten Anwendungsspektrum gefunden wurde.

Wertebereich Standardparameter Einheit
0.99 50 %
"“\6 \gehwgr Parameteﬁeﬂa /13
erschleb er elektronischen Kommutierung oberhalb der Motor-Nenndrehzahl wird mittels Parameter 2/14 PHROR
stgelegt. Is einer gut justierten Phase advanced Funktion kann der Motor bis etwa zur 1,5-fachen Motor-

Nenndre mit Konstantleistung betrieben werden.
& are Drehmoment nimmt, wie beim Gleichstrom- oder Drehstrommotor, ab Nenndrehzahl mit zunehmender
| ab.
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit

2/15 INCR Drehzahl- / Multiplikatoranhebung 0..9993 0 min’/-

Siehe auch Parameter: 3/11, 3/13

Die Funktion der Drehzahlanhebung ist davon abhangig, ob der Antriebs als Leitantrieb (Master) oder Folgeantrieb
(Slave) lauft. Die Betriebsart Master bzw. Slave wird in Parameter 3/13 55LAV festgelegt.

A

- Betrieb als Leitantrieb (Master) " §::I:Ir::t + Wert”;?R
Wenn der Antrieb als Leitantrieb lauft, wird bei Sollwert %
aktiver Drehzahlanhebung der Drehzahlwert aus
Parameter 2/15 INCR auf den gewahlten Sollwert

addiert.

- Betrieb als Folgeantrieb (Slave)
Wird der Antrieb als Folgeantrieb betrieben, so wird
bei aktiver Drehzahlanhebung das Drehzahl-
verhaltnis zwischen Leit- und Folgeantrieb entspre- *
69(\]

chend der nach folgenden Formel angehoben.

G 6 Akthleruﬁo& t

(TRHm Parameter 4/12 + INCR Para
ot
0(\ e(“'

Masterdrehzahl x
TRANZ Parameter

Bei eingestellten und aktivierten Festverhg en wird TR as aktive Verhaltnis ersatzt. Parameter 1/04
bis 1706 bzw. Parameter 3/04 und 3‘(‘
Die Drehzahlanhebung wird r@* Qneter 3 iviert bzw. deaktiviert.
9 2
&_ o\l A
Parfrieterbezekthing, 1) Wertebereich Standardparameter Einheit

/ Multiplikationsabsenkung ~ 0.9999 o min™ / -

[/

arameter Y4/12 — DECR Parameter E’/IS)
Ma ehzahl x
\‘ TRANZ Parameter 4/13
) )
ea)le Drehzar@enkung wird mittels Parameter 3/12 SOEC aktiviert bzw. deaktiviert.
o )
(\@Q
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit
/M FINE Drehzahlfeinabstimmung 0.3 0 1/4 min'

Falls der Antrieb eine feste Sollwertvorgabe bekommt, wie es z. B. bei Verwendung von Festdrehzahlen oder bei der
Sollwertvorgabe Uber ein Bussystem der Fall ist, so kann der Sollwert nur in ganzen Umdrehungen pro Minute
vorgegeben werden. Mittels der Feinabstimmung wird die Genauigkeit der Sollwertvorgabe um den Faktor vier
verbessert, da der Sollwert dann mit einer Auflésung von %z Umdrehung genau vorgegeben werden kann.

Dem Sollwert wird der Wert von w Umdrehungen hinzu addiert.
4
X+
Zum Beispiel: Ya, Y2, %a
P K\GQ
f@Q
Gruppe/Parameter  Display Parameterbezeichnung Wertebereich ‘s&ammua&mn
/18 SWTR  Drehzahlmeldung 10.6000 XM100 in’ |
& © P
Siehe auch Parameter: 2/08, 3/37, 3/38, 3/39, 3/40, 3/41 0‘\ gep
L)

Das Steuergerat verflgt Uber einen frei emstellbaren Drehzahlwachte kann mitt meter 2/18 SUTE' ein
Schaltpunkt frei gewahlt werden zwischen 10 min’ " und 6000 min” D ‘ormation, augenbllckllch zahl

groBer ist als der Schaltpunkt, kann entweder mittels eines Dlgltalaus gs exter §

schaltung verwendet werden. (\
00 de

ernz. B. fur(e\li{@ penum-
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung \

2/18 ILeo Meldeverzégerung, Str erre 9% \9 s

eV
Siehe auch Parameter: 3/37, 3/38, 3/389, W/"ﬂ % o\)((\

Die TA-BL/P Regelgerate sind i |n melden, ef Motorstrom den parametrierten Wert des Regler max.
Stromes in Parameter 1/07 ILID 9 eter 1/0 iberschreitet. Diese Meldung wird mit der Zeitverzégerung in
Parameter 2/19 IL20 uber sgang a
4 o ’@ .g ’ A\
GuppelPaﬂnete‘ \bisplay o Wertebereich Standardparameter Einheit
2/e \)V‘ Cooo onfi tion der Digitalausgange 0..] 0 -
K\

(
9 gehe auch Par:

Die fe % uration der Digitalausgange ermdglicht es eine detaillierte Fehlermeldung des TA-BL/P mittels der

us %e melden zuk8nnen. Ist der Parameter 2/20 C000 aktiv (Wert = 1), sind die Parameter der Digitalausgangs-

\6 %r ierung 3/37@5 3746 nicht aktiv und deren Einstellungen hat keine Auswirkungen auf die Funktion der

“ Ausgange. Die ger% Belegung der Digitalausgange bei fester Konfiguration der Digitalausgange kénnen Sie der
folgenden @elle entnehmen.

o)

Q\ storung)" 43 44 45 47 48
Saﬁ&lstérung - - = 0 R

ereit - - - 1 1
Drehzahl > 0 - - 1 1 -
Stromgrenze erreicht - 0 - 1 -
KurzschluBB - 1 - 0 -

Fehler im Zwischenkreis - - - 0 1
Ubertemperatur - - 1 0 1
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Parameter Beschreibung

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit

2/2l DIRARN  Drehrichtungsumkehr bei neg.-Sollwert  0..] 0 -

Siehe auch Parameter: 3/05

Dieser Parameter ermdglicht es eine Drehrichtungsumkehr bei negativem Analogsollwert zu aktivieren.

Ist der Parameter 2/21 DIRAN auf O gesetzt, lauft der Motor unabhangig des Vorzeichens des Sollwertsignals immer in
positiver Drehrichtung (Betragsbildung).

Ist der Parameter 2/210IRAN auf 1 gesetzt, dann lauft der Motor bei positivem Analogsollwert im Rechts- und bei negativem
Analogsollwert im Linkslauf. Wird die Drehrichtung mittels eines Digitaleingangs gewechselt, so verhalt Slﬁ der Antrieb

genau umgekehrt. Q
,\\G

Nur méglich bei Verwendung von Analogeingang 1 Q

Parameter 2/21 = 0 Parameter 2/21 = x\‘ 6
Start Rechts Start Links Start Rechts su(ﬁ\_mks \0 ‘\eg

positiver

. e
Analogsollwert Rechtslauf (CW)| Linkslauf (CCW)| Rechtslauf (CWkQ}‘lkslauf (C g

negativer
Analogsollwert

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Siand?@g Einheit
2/ec YA Analogeingangi /0-20on %‘ﬁ@‘é i 6

Rechtslauf (CW)| Linkslauf (CCW) Llnkslauf@\N) Rech

Bei analoger Sollwertvorgabe mittels Stromsollwe aram Q/EW‘lngestellt werden, ob es sich um ein
Signal mit 0-20mA oder 4-20mA handelt.
Die Einstellung des Parameters 2/22 YA k nachfolgen Ie enthommen werden.
Sollwertvorgabe Paranw))

0-20mA

4 20mA e\
Bitte b ?‘6;« Sie, daB f der Reglerplatine ebenfalls entsprechend dem AnschluBbild
TA- eschreibu |teI 6. & ingestellt werden mussen.

X\

“\6 \gehqﬂgv Parameteﬁg/OSQ

orgabe c&ﬁomgrenze Uber einen Analogeingang oder digitale Werteinstellung wird der Stromsollwert tber

(") inen Tlefp96 flihrt, um das Eingangssignal zu bedampfen. Die Zeitkonstante des TiefpaB wird mittels Parameter

O\ 2/23 CLT, estlmmt Desto kleiner der Wert in Parameter 2/23 CLT1 ist, desto dynamischer kann sich die Strom-
gren;? ern und um so geringer ist auch die Unterdrlickung von Stérsignalen.

atsneter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
UVTI  Unterspg.-abschaltung, Verzégerung  0,0.3000.0 0] s

Bei den Regelgeraten TA-BL/P wird die Netzspannung nicht direkt Gberwacht, da die Steuerelektronik aus dem
Zwischenkreis versorgt wird. Die Uberwachung auf Netzunterspannung basiert auf der gemessenen Zwischenkreis-
spannung. Wenn die Zwischenkreisspannung unter die Unterspannungsgrenze absinkt, erkennt der TA-BL/P Regler
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den Unterspannungsfehler. Der Unterspannungsfehler aktiviert sofort die interne Reglersperre und der Motor wird
nicht mehr bestromt.

Die Fehlermeldung wird um die in Parameter 2/24 UVTIM parametrierte Zeit verzégert.

Ist die Zeit in Parameter 2/24 UVTIM abgelaufen, wird der Fehler gespeichert und muB entweder durch einen
externen Resetbefehl oder aber durch Ein- und Ausschalten des Reglers manuell zurtickgesetzt werden. Ist die Zeit
in Parameter 2/24 UVTIM noch nicht abgelaufen, und die DC-Bus Spannung steigt wieder Giber die
Unterspannungsgrenze an, so nimmt der Regler ohne Fehlerabschaltung automatisch wieder den regularen Betrieb
auf.

Die Unterspannungsgrenze ist fest eingestellt und kann nicht modifiziert werden.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich A e Einheit
2/25 OV 40 Maximale Zwischenkreisspannung 100..1500 30, %
A
< \>)
Siehe auch Parameter: 1/08 ‘\ 6

’\ ‘ Gg
Um den TA-BL/P Regler generatorisch betreiben zu kénnen, muB3 dieser Betr(éofall mit dem‘ﬁ‘;ra @ 1708 40EN
freigegeben sein!
Bei Betrieb des TA-BL/P Regelgerates im generatorischen Betrieb wird der, L aschlne E tzogen, die im DC-
@’1 eit verwendet wird oder
die Uberspasﬁeg erreicht
im ZW|scheé ab, um die

Bus gespeichert und dann mittels einer Bremseinheit umgewandelt wird. n keine
wenn die umgesetzte Leistung zu klein ist, steigt die Zwischenkreiss ng an.
hat, schaltet der TA-BL/P Regler hardwaremaBig mit dem Fe & Uberseil
Leistungshalbleiter und die Zwischenkreiskondensatoren zu s 9

s’ n

Der Parameter 2/25 OV_40 ermdglicht den Betrieb des TA- eratorlsﬁ\ etrleb auch ohne eine
<]

externe Bremseinheit. Die Bremsleistung wird bei Erreic| t&re/25 OV 4 estellten Spannung so weit
reduziert, daB die Zwischenkreisspannung den eing ert nlc&$ersw& e beachten Sie jedoch, daB sich
hierdurch die Bremsrampe verlangert.
Beachten Sie auch, daB optional eingesetzt inheiten ni nktionieren, falls der Wert fur die maximale
Zwischenkreisspannung in Parameter E" zu klein ei ﬁst

o\

Gruppe/Parameter  Display gﬁ ?g Wertebereich Standardparameter  Einheit
2/e6 PTaL, “ r@u reréf;@grammlerbar 0..100 100 %
LY

e ™
e&@rameter in prozentschritten begrenzt werden

Wertebereich Standardparameter Einheit
Motw Verh.-faktor Begrenzung (Auf) 0.100 0 %

6 gﬁ\v altnlsand gen "Aufwarts" mittels Motorpotentiometer kénnen Prozentuell zum festeingestellten Verhaltnis
“\
beg' zt werden

/) \\
N G.’ Qupdenmbé Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit
o\ 2/c8 fIPTOL  Motorpoti Verh.-faktor Begrenzung (Ab) 0..100 0 %
‘

S'Q‘b\auch Parameter: 2/27

Dieser Parameter ist analog zu Parameter 2/27 allerdings abwarts.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit

2L ER Siehe Kapitel 3. Positionierung mit TA-BL/P Regler
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2.3 Parametergruppe 3

Die Aktivierung der Parameter 3/0¢c...3/24 erfolgt entweder Gber:

KI. 2...13: Ist die Nummer einer Klemme (2-13) programmiert wird die Funktion durch dieser Digital
Eingang aktiviert.

oder Programmiergerat: ~ Wird die Zahl O programmiert ist die Funktion immer Aus.
Wird die Zahl 1 programmiert ist die Funktion immer Ein.

Eingang low- oder high-Aktiv ? siehe Parameter 3/75.. /06

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich S‘Iﬂrdadpﬂ'mvé Einheit
3/02 SRES  Reset-Stérung 0.13 x\@

eﬁ’

Alle im Gerat gespeicherten Stérmeldungen kénnen mittels eines externen Siganls zurlick g erden. Der Parameter
3/02 SRES legt fest, welche Klemme mit der Funktion Fehler-Reset belegt ist, bzw. deaktlxédlese Fun

Ein Fehlerzustand wird mittels der 7-Segment Anzeige des Gerates gemeldet, |ndem e Anzeige é“e v%%% .
F3 oder £l anzeigt.
Eine Liste aller Fehlermeldungen finden Sie in der TA-BL/P Betriebsanleitun Q\ %%\(

Ein Reset ist nur méglich bei Regler Inaktiv und bei Stillstand deis“g

\oed

Bei Auftreten eines Fehlers wechselt die Anzeige des Keypads P@O rot. Selbst einem Reset des
Fehlers bleibt die Anzeige des Keypads jedoch rot, bis der I@@r aré(aé anuell zurd setzt wird.

L)

Fehler kénnen auch zurlick gesetzt werden, indem das rat so& e vorﬁée\%etrennt wird, bis alle Anzeigen

erloschen sind. Sp \g(\ \“(\

Gruppe/Parameter Display Par: Wertebereich Standardparameter Einheit
3/03 seuq ﬂ(gﬁgle(\ne gabe ,AQQ‘ 0.3 3 -
Sor ’@‘ ““
Siehe auch r&%
TA BL/P Rege betneb erden kann, muB eine Regler-Freigabe erfolgen. Parameter 3/03 SRUN belegt
S Klemme mlt d rammler Heglerfrelgabe
e
es AuBer ameter 3/0 il programmlerbaren Reglerfreigabe ist die Klemme 5 fest liber die Hardware als

\ -
0 3 @) wwksamé\
,‘“\6 Um Q*n Fehler z%&%etzen zu kénnen, muB der Antrieb stillstehen und die Reglerfreigabe muf3 deaktiviert sein!

e? 600
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung

3704 SPRS!T  Festdrehzahl 1 / Drehzahlverhaltnis 1

Wertebereich

g.13

Standardparameter  Einheit

Ll

Siehe auch Parameter: /04, 1/05, 1/06, H4/12

Das Regelgerét TA-BL/P verfugt Uber drei programmierbare Festdrehzahlen, die Gber zwei Digitaleingédnge oder das
Keypad angewéhlt werden kénnen. Die nachstehende Tabelle erldutert die Auswahl der aktiven Festdrehzahl, oder des
aktiven Drehzahlverhéltnisses mit der oder dem Antrieb l&uft.

SPRS1T S5PRSC
Masterbetrieb Slavebetrieb
Parameter 3/04Y | Parameter 3/04
deaktiviert deaktiviert standard Sollwert TRANT
Parameter 4/12
. . Festdrehzahl 1 Drehzahlverhaltnis 1
aktiviert deaktiviert Parameter /04 Parameter 1704
. . Festdrehzahl 2 Drehzahlverhalinis 2
deaktiviert aktiviert Parameter 1705 Parameternl/os
aktiviert aktiviert Festdrehzahl 3 Drehzahlyverhalinis 3
Parameter 1705 Parameter 1705
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebe eich Standardpa ameter  Einheit
3705 SOIR Drehrichtungsumkehr (Masterbetrieb) .13 5 -

Siehe auch Parameter: 3/2100

Bei Betrieb als Masterantrieb ist die Drehrichtung fest definiert in Rechtslauf (CW) und Linkslauf (CCW). Standardrichtung
ist Rechtslauf. Wenn die Drehrichtungsumkehhaktiviert wird, dreht der Motor im Linkslauf.

Bei Betrieb als Folgeantrieb (Slave-Betrieb) beachten Sie bitte Parameter 3,20 SLIIR.

Klemme 5 aktiviert grundsatzlich Reglerfreigabe (Hardware). Diese Funktion ermdglicht es den Regler mit einem Signal

(Bit) auf linkslauf zu starten.
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. ges - Wennd

p\°

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit

3/06 SHOLD  Schnellhalt 0.13 5 -

Siehe auch Parameter: 1/08, 1708, 4/05

Wird der Parameter 3/06 SHOLD aktiviert, so wird ein Bremsvorgang mit maximal verfigbarem Drehmoment an der
generatorischen Stromgrenze (Parameter 1/09 IL40) eingeleitet.

Um die Funktion nutzen zu kénnen, muB der Antrieb jedoch als Servoregler (Parameter 4/05 SERVO= 1) oder 4Q Antrieb
(Parameter 1/0840EN= 1) betrieben werden und es sollte eine Bremseinheit verwendet werden (z.B. BremscK?Pper BC2.1
oder BC3.1). Wird auf eine Bremseinheit verzichtet, so betragt das Bremsmoment nur ca. 3% des Ne&@noments.

Falls der Antrieb nur im ersten Quadranten betrieben wird (Parameter 1708 H0EN= 0 ), so trudelt de@rieb entsprechend
der Schwungmasse der Arbeitsmaschine aus.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Stmdadpua%
3/01 SPRS2 Festdrehzahl 2 / Drehzahlverhaltnis 2  0.13 6\ \

< X
Siehe auch Parameter: 3/04, 2/09 (\\ © %%\( g
O Qo

’
Der Parameter 3/07 5PRSC dient zur Anwahl einer zweiten Festdrehza&‘ ie Funﬁ&e ist analo(g\l W&neter

3/04 SPRSI.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung

3/08 SAOT  Motorpotifunktion EIN /@te A\'

W\ v A\) (\
Siehe auch Parameter: 3/08, 3/10, 2/09 6\ “‘e

o
Die Funktion des Motorpotis ist im B“%pg aster- un antrieb unterschiedlich.
A0 R\Y
i i i eb (M ieb

Mo i

on, nachdem der Antrieb eingeschaltet worden ist (Netz Ein),

Gbernimmt 4 otorpoti 69& ent aktuellen Drehzahl-Sollwert. Von dort aus kann die Drehzahl dann
vergro der verklei “ n (si Parameter 3/09 und 3/10).
- (B er Deaktivier: otorpotis wird der letzte Wert gespeichert, so daB dieser bei erneuter Aktivierung wieder
*,
? zur Verfligung nd verwe wird.

spannung%‘\lvird, so geht der letzte Motorpotiwert verloren.

des Motor#s auf "0"
zahIsoIIwert&s Motorpotis kann auf Null zurickgesetzt werden, indem bei aktiviertem Motorpoti "Up"

ot
‘)er
‘a eter 3/09 3@ und "Down" (Parameter 3/10 500UN) gleichzeitig aktiviert werden.

g
—0 6" ernehmen @‘aktuellen Drehzahl fiir das Motorpoti

o\

28

. 66

Wenn bei iviertem Motorpoti "Up" (Parameter 3/09 5UP) und "Down" (Parameter 3/10 500UN) gleichzeitig aktiviert
werder(Q wird die aktuelle Drehzahl flir das Motorpoti Ubernommen.

- Fia auswahl, sieche Parameter 2/05.
- «@ges‘telhe Rampenzeit bezieht sich auf 0-max-Drehzahl.
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M ifunidion im Betrieb als Fol ieb (I ieb)

- Beim Betrieb als Folgeantrieb dient das Motorpotentiometer zur Kontrolle des Drehzahlverhaltnisses zum Leitantrieb.

- Wird die Motorpotifunktion erstmalig nach Einschalten des Antriebs aktiviert, so wird das aktuelle Drehzahlverhaltnis
Ubernommen. Von dort aus kann das Drehzahlverhaltnis zum Leitantrieb dann vergréBert oder verkleinert werden
(siehe Parameter 3/09 und 3/10).

- Bei gleichzeitigem aktivieren von "Up" (Parameter 3/09 5UP) und "Down" (Parameter 3/10 500UHN) wird immer das fest
eingestellte Drehzahlverhaltnis Gbernommen.

- Rampenzeit bezieht sich auf: 0 - 64000 x Masterdrehzahl.

Wenn in dem Parameter 3/08 507 ein Wert zwischen 22 und <13 eingestellt ist, so stellt dieser Wert dll’é’dle Klemme
dar, die mit der Funktion belegt ist. X
Wird eine "0" eingetragen, so ist die Funktion deaktiviert, wird eine "1" eingetragen, so wird dwé@ tion aktiviert.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung ‘Sﬁmdm#u-nmta l;nhen
3/08 SUP Motorpotentiometer aufwarts U B v

¢ Pii

Der Wert des Motorpotis wird so lange vergréBert, wie der Parameter 3/ U?ﬁ aktiviert i
Beim Leitantrieb wird die Solldrehzahl vergréBert und beim Folgeantrigbdas Drehz altnis. ) oed,
\

Siehe auch Parameter: 3/08 . C"(\

& o W
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung 60? ¥ Einheit
3/10 SOOWN  Motorpotentiometer abwarts((\ e( Q

G ‘ L
Siehe auch Parameter: 3/08 @(\‘ e(\ (\\‘6

g\}g‘ SOOUN aktiviert ist.
ntrieb das Drehzahlverhaltnis.

Der Wert des Motorpotis wird so lange ver, wie der Pa
Beim Leitantrieb wird die SoIIdrehza und bei

AG
Gruppe/Parameter Display Wertebereich Standardparameter Einheit
nm SIH&\(\ rhaltnisanhebung 0..13 n -
Siehe gw&ameter c
ivierung des eters J/QQIL’ wird beim Betrieb als Leitantrieb (Master) die Solldrehzahl um den Wert in

5 arameter 2, ngehoben
es Bei Betr| &6 veantrleb V\(, er Verhaltnisfaktor um den Wert in Parameter 2/15 INCR angehoben.

S

Druckfehler sowie technische Anderungen vorbehalten Inbetriebnahme und Einstellungsanleitung 29



Parameter Beschreibung

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit

3/12 SDEC  Drehzahl- / Drehzahlverhaltnisabsenkung 0..13 e -

Siehe auch Parameter: 2/16

Bei Aktivierung des Parameters 3/1c S0EC wird beim Betrieb als Leitantrieb (Master) die Solldrehzahl um den Wert in
Parameter 2/16 DECR abgesenkt.
Bei Betrieb als Slaveantrieb wird der Verhaltnisfaktor um den Wert in Parameter 2/16 DECR abgesenkt.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich WMEMeR
3/13 S5LAY  Master- / Slavebetrieb 0.13 =] Q -
A
)
Siehe auch Parameter: 1/04, 2/15, 4/08, 4/10, 4/11 QGQ
Der Parameter 3/13 55LAV bestimmt, ob der Antrieb als Master- oder Slaveantrieb betriebe .Wenn dle&ée Fun n
deaktiviert ist, arbeitet der Antrieb als Master und wenn sie aktiviert ist als Slave.
\((\ ‘\‘\0 ‘\G

Betrieb als Masterantrieb . ‘\

%%‘s einem Drehzahl-

- Erfolgt die Drehzahlvorgabe Uber die Analogeingange (0-10V bzw. 0(4 —?\A) so entspri
bereich von minimaler Drehzahl (Parameter 1/03 filNS) bis zur maxirp rehzahl (P, er 1702 AARXS).
- Die Festdrehzahlen werden mit dem Programmiergerat PG3000 @am PCin ingegeben. (Et@dér o4
PRSTI .. 1/06 PRST3) "\]\
" einge

- Die direkte Drehzahlvorgabe mittels Programmiergerat PG3 \oder % in min gﬁ .
- Die Geschwindigkeitsanhebung oder Absenkung wird in ei iehe Par?((;r 3/08, 2/15.

Betrieb als Slaveantrieb \) \\ \6

- Der Betrieb als Slaveantrieb entspricht dem als elekt Q«S(rlebe D. h. der Antrieb folgt einem
Leitantrieb mit einem fest vorgegebenen Dr. verhaltnis e| elnstellbar ist.

- Der Leitsollwert wird bei Folgeantrle er in F r Frequenz vorgegeben, die proportional der
Leitgeschwindigkeit ist. Der Lel kann alter A/B Frequenz-Impulse mit 90° Versatz oder als A
Frequenzimpuls+ Drehricht n den Kl n 33 - 35 gelesen werden
(siehe auch AnscthB schrel Kapitel 6.2.3).

- Die Drehzahlvorg rd Ioge@a ist auBer Funktion.

- Die DrehzaS?h tnisse de rogrammiergerat PG3000 oder am PC entsprechend der unten
aufge eln v B

- Di zahlverhaltni ng b nhebung wird ebenfalls entsprechend der angegeben Formel angehoben

?(Qﬂ abgesenkt. eschrem des Parameters 2/15, 3/08.

Die Drehzah wir er auf maximale Drehzahl begrenzt
. ese - Die Leit indigkeit wir@ﬁ dem Wert von Parameter 4/12 TRANI multipliziert und anschlieBend mit dem Wert von
0\ Par. 13 TRANS divi und dann als Solldrehzahl verwendet.

?ﬁQV ndung me r fester Drehzahlverhaltnisse wird die Leitgeschwindigkeit mit den Werten von Drehzahl-
\6 |s 1-3 m I|ziert (Parameter 1704 - 1/06)
"“ rameter ﬂbestlmmt die Anzahl der Pulse pro Umdrehung des Leitantriebs. Hierdurch wird zuséatzlich
0 “auch die &e der Geschwindigkeit des Leitantriebs erméglicht.

0\0 Drehzah ( Itnls zwischen Master- und Slaveantrieb:

B@atz fester Drehzahlverhaltnisse: sonst:
o Parameter 1/04 ... 1706 (PRSTI ... PRST3) . o Parameter Y/12 TRANI
Drehzahlverhaltnis = Drehzahlverhaltnis =
Parameter 4/13 TRANZ Parameter Y/13 TRANZ
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit
3/14 SSPER  Drehzahlistwertfehler unterdriicken 0.13 o -

Die Uberwachung des Drehzahlistwertgebers kann zur Fehlerlokalisation abgeschaltet werden. (z.B. externe EMV-
Problemme Stérimpulse auf Geberleitung).

Inaktiv (0) = Drehzahlistwertgebertiberwachung EIN

Aktiv (1) = Drehzahlistwertgebertiberwachung AUS

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit
3/15 SSYNC Winkelsynchron/Drehzahlsynchron 0.13 1 g\‘
4/14 X
Siehe auch Parameter:
§*
Bei Betrieb des TA-BL/P Reglers als Slaveantrieb sind zwei Betriebsmodi moglich: ( 6
Inaktiv = Winkelsynchron ‘\ Q

*
Q \
Aktiv = Geschwindigkeitssynchron &(o \0 ‘\eg
- Bei der Winkelsynchronisation werden kurzfristige Drehzahlunterschiede (2. urch eine t‘togzmschen Leit-

und Folgeantrieb nachgeregelt.
Kann der Folgeantrieb dem Leitantrieb kurzfristig, z. B. durch einenJ.‘ toB3, nicht f o werden die velpaBten
d Slavean:iqe eht. Die

Pulse aufaddiert und spater nachgeholt, so daB kein Winkelfehler, chen M
hzahlverh%r@ um Masterantrieb

Position der Antriebe zueinander bleibt in dieser Betriebsart er wen.
- Bei der Drehzahlsynchronisation wird der Slaveantrieb mi em
geregelt. Ein Winkelversatz, z. B. durch eine kurzfristige B@sthnrd éc t nachge“Qt.
O, VooV

vom Paramet 559NC nicht beeinfluBt. Wie sich der
immt.

Das Verhalten des Antriebs bei erreichen der Strom
Antrieb bei Erreichen der Stromgrenze verhalt wir

Wird der Parameter 4/14 LIfiIT auf , en "verlorene" Pulse, beim Erreichen der Stromgrenze
aufaddiert, und baldestmégli% gw ren. Eine che Anwendung sind Positionierantriebe.

IE“" mﬁ@m\s\ ¥ 38
Gruppe/Parameter p Par. i Wertebereich Standardparameter Einheit
316 \SANG _M"&‘\'“*&g@o 0.1 o -

9 \ ) ; \\ ) -
?(Q unktion wirdﬁellen @k«are noch nicht unterstutzt.
@ &

00
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit
N SICY Endschalter in Uhrzeigersinn (CW) 0.3 o -
Inaktiv = Endschalter Funktion Aus

Aktiv

Endschalter Funktion Ein

Die Vorendschalterfunktion erméglicht es Vorendschalter direkt in den TA-BL/P Regler einzulesen (z. B. fir Hub- und
Fahrwerke). Ist der Vorendschalter betatigt, stopt der Antrieb und kann dann auch nicht mehr auf Rechtslauf gestartet
werden, bis der Endschalter nicht mehr betatigt ist.
X+
\‘29
-\

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Wmh Einheit
3/18 SICCY  Endschalter gegen Uhrzeigersinn (CCW) 0..13 ‘Q -
\d ~ *
| | e & 4t
Inaktiv = Endschalter Funktion Aus (Q (X ¢) \eg
Aktv = Endschalter Funktion Ein X, ‘

C‘\gep

Die Funktionsweise ist analog zu Parameter 3/17 5ICW, allerdings Linkslaufs@‘.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung parameter Einheit
3/18 SSETB  Anwahl Rampe A oder B (Q \Ne(d g -

G - S \
Siehe auch Parameter: £/09 Q@(\ 6\?1\“‘3(“

Rampenpaar A aktiv g& %o
Rampenpaar B aktiv \“5

Inaktiv =
Aktv = \
2 e O
Mittels des Parameters ZW|sch rehzahlrampenpaaren A und B umgeschaltet werden.

Dieser ParalQe‘&SSt nur ak&& “\&g 8&@ eter 2/09 SETAB = "6" (externe Rampenanwahl) eingestellt ist!

\d Wertebereich Standardparameter Einheit

rehnch@swechsel bei Folgeantrieben 0.13 0 -

0\8 Inaktlv 6\) lave hat délelche Drehrichtung wie der Masterantrieb
er Slave dr, it der invertierten Drehrichtung des Masterantriebs

,‘“\6 Bei Q&eb des TA-QD?RegIers als Folgeantrieb mit A/B Spurleitwert ist die Drehrichtung nicht fest definiert, da durch
Wechsel C‘ipuren A und B die Drehrichtung wechselt. Um Verdrahtungsaufwand und Anderungen an der
kumentatlc@ sparen, kann die Drehrichtung invertiert werden.

Wi%@ Drehrichtung bei laufendem Motor gewechselt erfolgt dies mit max. Drehmoment
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Gruppe/Parameter  Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
3/21 SECL Externe Drehmomentgrenze 0.13 0 -

Siehe auch Parameter: 3/50

Inaktiv interne Stromgrenze
Aktiv = externe Stromgrenze

Wenn der Parameter 3/21 SECL auf aktiv ist, wird die Limitierung des Motorstroms als Funktion eines Analogsignals
betrieben. Weitere Information finden Sie unter Parameter 3/50 \’
)

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Einheit
3/22 SS5ER  Externe Fehlerabschaltung 0.3 0 06 -

< -
Uber den in Parameter 3/22 55ER festgelegten Digitaleingang kann eine externe Fehler. egwaltung em& werdw
B. Uberlast des Motor-Fremdliifters). & \

Das TA-BL/P Regelgerat behandelt diese Stérabschaltung wie einen internen F und sperrt *?X

Das Display zeigt die Fehlermeldung "EI' und das PG3000 zeigt "EXT" an. ‘\0

Inaktiv (0) = Externe Fehlerabschaltung AUS . ‘6 *\% d.
: 6\& e

Aktiv (1) = Externe Fehlerabschaltung EIN &\ N‘\ (v
N . -0
Gruppe/Parameter  Display Parameterbezeichnung 0" ﬁﬁw—h Einheit
3/23 SS0C  Reglerendstufe Inaktiv (Q e‘o. % 3 W -
I\ o\ X -4

A ‘ o 6 ‘J
Fir Sicherheitsanwendungen kann die Reglerend iviert w&n. (\“
Qe
Inaktiv (0) = Reglerendstufe EIN % \)
Aktiv (1) = Reglerendstufe AU\i g& G
)
Gruppe/Parameter Display P; i

3724 S TLFI}7
0

‘ &wv
Die Dreh A%egrenzu 9

w = Analog (si h Para&ér 3/50, 3/54, /23, und 3/21)
1 Progr rbar (sm@ch Parameter 2/26 und 3/2])

%emgange oder mittels Software eingestellt werden.
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Gruppe/Parameter

3/25..36

Display Parameterbezeichnung
IPLZ...13 Eingangslogik der Klemmen 2 bis 13

Wertebereich

0.1

Standardparameter Einheit

. 969 3

Die Polaritaten der digitalen Eingange konnen durch die folgenden Parameter bestimmt werden (siehe. Parametern 3/
02 bis 3/20). Ist das entsprechende Polaritatsbit einer Klemme gesetzt, dann ist die Klemme inaktiv und wird durch
Anlegen einer Gleichspannung von (15 bis 30V) aktiviert. Bei einem nicht gesetzten Polaritatsbit einer Klemme gilt das
Gegenteil. D.h., ist das entsprechende Polaritatsbit einer Klemme nicht gesetzt, dann ist die Klemme aktiv und wird durch
Anlegen einer Gleichspannung von (15 bis 30V) deaktiviert (siehe Tabelle).

g\,

[g?;it:'l;s:!ngnil:g; Polaritat Digitale Eingange Funktion \\e
0 aktiviert ‘(\( 6
0 1 deaktiviert (2 0 eg’t
1 0 deaktiviert X ‘\
1 1 aktiviert \0 %%\( g
Bemerkung:
Die Spannungspegel unter 3V gelten fur die digitalen Eingange als Lo d uber 8 h Da die digi lngange
nur eine maximale Spannung von 30V vertragen, sollte die anzuleg e Gle/c g kleiner ode diesem Wert
sein.
A\® \hle
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung g \s Standardparameter Einheit
3/31 5048  Funktion Relais 1 (KI Qg) i -

Siehe auch Parameter:

%0"

M2

Die Funktion des Relaisausgan ‘&: r) W|rd
Belegungen zur Verfugy n chfolg abelle aufgeflhrt sind.
Einstellung . % QGGn@‘b’r"l

\

%

LM

A@?*\ v r}\h%elegt
Sdémel - Stérung

1(02

~ Str%@renze erreicht, verzégert
1 _{\" Drehzahl erreicht

A\id h’ (,U Betriebsbereit
« Ov A\)‘ A‘\é Betrieb
'A(OE 16 VDrehzahlmeldung (siehe Parameter 2/B)

N

Drehzahl > 9min™'

1“\6 X 7
8

666 éov Stromgrenze
\e"r Motornennstrom Gberschritten
O Reserve
“;‘\9 11 Motor in Position
’\\ 12 Master Drehzahl erreicht (nur bei Positionierung)
13 Position Uberschritten
34 Inbetriebnahme und Einstellungsanleitung
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit

3/38 S047  Funktion Relais 2 (Klemme 47) 0.13 1 -

Siehe auch Parameter: 3/37, 3/43

Die Funktion des Relaisausgang 2 (Offner) wird mittels Parameter 3/38 5047 festgelegt. Es stehen 9 verschiedene
Belegungen zur Verflgung, die unter Parameter 3/37 5048 aufgefihrt sind.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
3/39 S0K45  Funktion Digitalausgang 1 (Klemme 45) 0.13 1

\GQ’

Siehe auch Parameter: 3/37, 3/44 Q
Q

Die Funktion des Digitalausgangs 1 (Optokoppler) wird mittels Parameter 3/33 50K45 fest ‘Ie . Es stehgn 9 ver-
schiedene Belegungen zur Verflgung, die unter Parameter 3/37 5048 aufgeflhrt sind. @ 8

Q '300 ned”
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung
340 S0K4Y4 Funktion Digitalausgang 2 (Klemme 44) U «@ %‘( g

\!

N *G‘ ;
Siehe auch Parameter: 3/37, 3/45 s\‘ . 6@ Ged
Die Funktion des Digitalausgangs 2 (Optokoppler) wird mittels P. et festgelegt ‘t\elhen 9 ver-
schiedene Belegungen zur Verfligung, die unter Parameter U‘{B sind. fo)
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Standardparameter Einheit
341 50K43  Funktion Dlgltalausg ‘I\(lemllsé:‘@ 6 -
G\)“

Siehe auch Parameter: 3/37, 3/"/5

Die Funktion des Dlgltalaus oppler Qa{:s%’arameter 3741 50K43 festgelegt. Es stehen 9 ver-
schiedene Belegungen- rfug die ant eter 3/37 5048 aufgefiihrt sind.

Wertebereich Standardparameter Einheit
@énge 0.1 - -

‘0 96‘5 In der Folgen ef elle kann di \bgik der Relais- bzw. Optokopplerausgange umgesetzt werden.
o vé O
\4 o
( 6\ Ausainge Parameter Relais bzw. | Standard-
'\s 0(0 .\6 gang 3/42-45 Optokoppler| parameter
1“ » 0\ 0 Inaktiv
06 0 Relais (6ffner) KI. 48 P048 - 1
o 6 1 Aktiv
‘\0 (o 0 Inaktiv
\Y) Q Relais (schlieBer) KI. 47 | P047 ' 1
X 1 Aktiv
ameter 3/37 _ 0 Inaktiv
ausgewahlte Optokoppler (schlieBer) KI. 45 | P045 r A 1
Funktion Aktiv v
. 0 Inaktiv
Optokoppler (schlieBer) KI. 44 | P044 - 0
1 Aktiv
. 0 Inaktiv
Optokoppler (schlieBer) KI. 43 | P043 - 1
1 Aktiv

Druckfehler sowie technische Anderungen vorbehalten Inbetriebnahme und Einstellungsanleitung
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit

Eel AOSEL  Funktion Analogausgang 1.2 1 -

Siehe auch Parameter: 3/12

0-10V = 0- max. Drehzahl (rechtslauf)

Der Parameter 3/47 ROSEL bestimmt die Belegung des Analogausgangs an Klemme 21.

1 = Motordrehzahl 0-10V £ 0- max. Drehzahl; rechtslauf (Maximaldrehzahl in Parameter 1/02 fi
0-(-10V) £ 0- max. Drehzahl; linkslauf (Maximaldrehzahl in Parameter I/DE

2 = Motorstrom (0 - 5V £ 0 - Geratenennstrom ) \
Die Polaritat des Analogausgangs kann mittels Parameter 3/72 invertiert werden. 9

Der Motorstrom steht ebenfalls an den Klemmen 0 und I zur Verfligung. (nicht programler@
-5V £ Geratenennstrom

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung
3/48 RSEL]  Drehzahlsollwert mit Rampe

Siehe auch Parameter: 3/49

0= Funktion keinem Analogeingang zugeordnet
1= Analogeingang 1 (Klemme 19) (
2= Analogeingang 2 (Klemme 20) \)((\ \NG

Der Parameter 3/48 RSELT bestimmt bei Betrieb als
vor dem Rampengenerator. Der Antrieb folgt je

0-10V £ 0-max. Drehzahl (Parameter 1/02

ﬁ (Mast en ingang fiir den Drehzahlsollwert
der aktiven Drehzahlrampe.

0- (-10V) siehe Parameter 2/21. \\ 9

Dem hier gewahlten Drehzah rt hmter pengenerator noch der in Parameter 3/43 RSELZ
ausgewihlte Drehzahls«‘@t add*
e
Wertebereich Standardparameter Einheit
sol rt ohne Rampe 0.15 0 -

ogeigang zugeordnet
ngang 1 (Kl e 19)

(0« al
1“'\6 g w eingang 2‘(@&3mme 20)
@%meter i/'g bestimmt welchen Analogeingang ein Drehzahlsollwert ohne Hoch- Runterlauframpe zugeord-
et wird.
9\ Der in Pﬁpeter 3749 RSELP definierte Sollwert fuhrt zu einer sofortigen Drehzahlanderung mit max. Drehmoment am

Motq
Y?Parameter 3748 RSEL] definierten Sollwert, wird hinter dem Drehzahlrampengenerator der in Parameter 3/49
definierte Drehzahlsollwert hinzu addiert.
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Gruppe/Parameter

3/50

Display Parameterbezeichnung
RSEL3  Sollwert, Drehmoment limit

Wertebereich Standardparameter Einheit

0.15 o -

0= Funktion keinem Analogeingang zugeordnet
1= Analogeingang 1 (Klemme 19)
2= Analogeingang 2 (Klemme 20)

Der Parameter 3/50 R5EL3 bestimmt den Analogeingang flir externe Drehmomentbegrenzung. Diese Funktion kann
als Drehmomentenlimitierung verwendet werden, da beim burstenlosen Gleichstromantrieb der Motorstrom in weiten
Grenzen dem Drehmoment des Antriebs entspricht. Die erreichbare Drehmomentengenauigkeit hangt von dem
bendtigten Drehzahlstellbereich ab. \’

Der Eingang ist so skaliert, da3 10V bzw. 20mA (20mA nur mit Analogeingang 1 méglich siehe An c@)ild
TA-BL/P Beschreibung Punkt 6.2.3) der Limitierung des Motorstroms auf Geratemaximalstrom e@mht
0,
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich ;:am'netef Einheit
3/51 RSELY  Quelle max. Positionier-Drehzahl 0.15 ‘\( -

Die maximale Drehzahl der Positionierung kann digital oder analog mit Parameter prelngestellt'@'
3/51 = 0 Digital = (2/34) Die maximale Drehzahl der Positionierung (ib bussyste

3/51 = Analogeingang 1 Die maximale Drehzahl der Positionierung (i alogein

3/5] = 2 Analogeingang 2  Die maximale Drehzahl der Positionierug@ber Analogei

Gruppe/Parameter '\(  Wertebereich Standardparameter "
3/5253 0.15 0 \G@u

Diese Parameter sind flr einen spateren Einsatz reserviert und@‘rde*d@?@ellen Soﬁvx‘r&och nicht verwen-
det. ((\ \NG
Wi _ \6

Parameterbezeichnung (‘ We Standardparameter Einheit

enzun&v‘\ ) “,(\0 0 -
GV

en. egi'
oot

A\

Display Parameterbezeichnung
RSEL5-6 Reserve Analoganwendungen

Gruppe/Parameter

3/54

Display
TROEN  Betrieb Drehmomen

Siehe auch Parameter: 1/07

Parameter flir das Ein- und A egrenzung. Ist dieses Bit auf 1 gesetzt, so funktioniert der
Uberlagerte Reglerkreis, iﬁgé' &n begre kann besonders an der Stromgrenze im Nenndrehzahlbereich
bzw. héheren Dre reich ? ie %&

Iosen DC4vsto

roBe Rolle spielt, lineare Drehmoment-Drehzahl-Eigenschaft des

elngesetzten en. Der Stromregelkreis ist dem Drehzahlregler unterlagert. Bei nicht
Der S Ikreis ist dem Drehzahlregl { Bei nich
gesetzt, ird der Spl egreé‘é Dieser ist aber Giber den gesamten Drehzahlverlauf nicht proportional zum
Dre 0
?( . \"\(\ TROEN Parameter 3/54
es N (\ Drehmoment-
es Regel N -0 L begrenzung
‘\6\’ o\" | Spitzenstrom
6 g begrenzung

1 o
S of )
"“ Q Beis\séd\: Parameter 3/54 =0
O

Beispiel 2: Parameter 3/51 = 1

6@vtrom [A] Strom [A]}
\0 Regler- Regler- |
O spltzenstro spitzenstrom /
I|Ir|'|l! k"l’l *-‘%_\ I||ml‘ - IIE“’\
«‘\ \“‘\\\\ —— Spitzenstrom
- Drehmoment
3 N [min’] » n [min”]
Motor Motor
Nenndrehzahl Nenndrehzahl
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Wie auf dem Diagramm sichtbar, ist eine lineare Drehmomentbegrenzung nur méglich wenn der eingestellte max. Strom

Parameter 1707 IL10 nicht gréBer ist als der Reglernennstrom. (siehe folgendes Beispiel)

Beispiel 3: Parameter 3/54 = 1
(allerdings I-Limit Parameter 1/071L10 groBer als Nennstrom)

Strom [A] A
Regler-
spitzenstrom | _/ 1
hrenn = N — Spitzenstrom
—— Drehmoment Q\"
&
N [min’] ()
Motor ‘ Q
Nenndrehzahl i G‘\ ‘0’.6‘ g‘_
Gruppe/Parameter  Display Parameterbezeichnung Wertebereich W;‘&n Ei
3/55 KLIXEN  Motorklixon Aktiv 0.1 “\. 0 @“e
— AP
K\

0 = Nur Meldung
1 = Antrieb Stop (Sammelstérung)

In Parameter 3/55 kann festgelegt werden ob Motorﬁberte@am
stop, oder nur eine Meldung ausgeben soll.

@’O
g\e\“’

G‘A’ageme Stor(\?auslosen soll, d.h. Motor
G \

o™’

“\9 PP(xQ*@ad un

L3

e

o\

38

@ﬁdﬂ?& = —

q DQ Gerat

Motorklixon c: \““ Ausschalten

(Abschaltung) Y Klixon-Fehler
\\‘4 7 nur Anmelden
\_G %\ Motor arbeitet mit
(berh6hter Temperatur
Bemerkung: \(\g \\\' 08
Bevor KIixonfeQ uftntt wi &n&(’ l)ﬁ durch einen zweiten Klixon vorgemeldet.

Wertebereich

0.255

Standardparameter Einheit

o

meter

Siehe a cowgter

rofibus Pa eter
P@U flr Write, wobei x die Wert von 0 bis 7kann.

@%meter Leﬁ(x)kJ

it dieser Fi ion kann eine Automatisierungseinheit alle Informationen Gber den Zustand eines Stromrichtergerates
erhalten sind, soweit nicht durch Schreibsperre oder Zugriffsrechte eingeschrankt, alle Parameter(Werte, Beschrei-
bung, ? e) lesbar.

F&s}neter Schreiben PP(x)U:

Mit dieser Funktion kann ein Master den Informationsinhalt eines Parameters andern. Anderbar sind, soweit nicht durch
Zugriffsrechte eingeschrankt, die Parameterwerte und teilweise die Parameterbeschreibungen.

Bemerkung:

Bei TA-BL/P Geréten konnen die Werte, die in der Profibusbeschreibung (Profibus-DP Inbetriebnahme- und Einstellan-
leitung) aufgelistet sind, ohne weiteres gelesen (Statusregister) oder gedndert (Commandregister) werden.
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit

/12 CAOP!  Polaritat Analogausgang umkehren 0.1 0 -

Siehe auch Parameter: 3/47

Der analoge Ausgang (KI. 21), der durch den Parameter 3/47"ROSEL" = 1 oder 2 ausgewahlt wird, kann durch Setzen
dieses Parameters invertiert werden. Dabei ist:

[AOP1 Parameter 3/7°

10 »| Analoger Ausg'a\ng

Analoger Ausgang invertieren !
Kl. 21 (n oderI) ol .| Analoger Au
nicht inverti w
oL

Gruppe/Parameter  Display Parameterbezeichnung Wertebereich v\emdadpawnetb
3/13 POSEN  Sammelstérung bei Lagesensor fehler 0.1 A\Q g

Tritt ein Lage-Fehler auf und das Bit "POSEN' ist gesetzt, wird das TA-BL/P ( @Q\elstorung Qtet Bei nicht
gesetztem "POSEN" wird der Lage-Fehler nur gemeldet. Bei groBerer Lasts der Moto er Last werden nur
die von dem Fehler nicht betroffende Wicklungen bestromt (Motor dIE§§ der nagel ) d

c©

POSEN Paramege‘bm Qa 1
11 \' v Aus a&
Lagesensoren & e(d O sc*
L!ée Fehler
% \ ur Anmelden
otor lduft entweder mit 2

@Q ((\e(\ Phasen oder steht

% o\) (siehe Erklarung).

U | Motor arbeitet

- normal

A,
Wertebereich Standardparameter Einheit

glgel @osrtlonlerung mit TA-BL/P Regler
o3
W

L)

i Paramet, ichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
3/80 EQL‘ In re Zahlerrichtung nach Pos Aus 0.1 0 -
Vi
\ 4
ge& gesetzt, wﬁn bei inaktiver Positionierung, die Positionswerte in den Parametern 0/06 und 0/07

gek gezahlt.
W
arameter thlay Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit
3781 6 Siehe Kapitel 3. Positionierung mit TA-BL/P Regler
o 0 g

Q\

Gruj . Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit

SMAPOT  Motorpoti Wert bei Netz-Aus Speichern 0.1 0 -

Der Parameter dient zur Speicherung des aktuellen digitalen Motorpotiwertes beim Ausschalten der Netzspannung.
Der Wert des Motorpoti wird in Parameter 0/12 angezeigt.

0 = nicht Speichern
1 = Speichern
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2.4 Parametergruppe 4

In dieser Parametergruppe werden die Einstellungen des TA-BL-Gerates durchgeflihrt.

-
Eine Veranderung der Parameter in Parametergruppe -4- darf nur von Fach-
personal vorgenommen werden.

_

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit
Y02 LFMAX  Max. Taktfrequenz 500..1800 4500 Hz
Siehe auch Parameter: 1/07, 1709 K\GQ

Hier wird die maximale Taktfrequenz der Stromregelung eingestellt. Die Grenze des maximal&erétestromes bei
den verschiedenen Betriebsarten (motorischer, generatorischer oder ServoBetrieb) wird eser Fre enz
abhangig gemacht (siehe Parameter 1/07). Durch diese MaBnahme ist ein langeres Le dauer des étes ‘_
gewahrleistet. Im Servobetrieb ist die Taktfrequenz im gesamten Drehzahlbereich gl der maxi n Tal*\eg

frequenz. Bei Motoren mit kleinerer Stranginduktivitat ist die maximale Taktfreq anzuheben@ d%@ Kungs-
grad zu verbessern und Motorgerausche zu minimieren. \0 % (
Gruppe/Parameter  Display Parameterbezeichnung \‘ ertebereich tandardparameter Ej .
Y403 CFMIN  Startfrequenz 300. 500 .o\l‘\

Siehe auch Parameter: 4/02, 4/04

(O
| . | R
Die Startfrequenz ist die Takifrequenz des Stromregler; d degMptdrs. Flr den unteren Drehzahl-

bereich, dessen Taktfrequenz durch den Paramete!
Parameter 4/0¢2, 4/04 und der aktuellen Drehzal

ieﬂleser Parameter zusammen mit dem
uenzrampe, mit der die Regelung des
ode, hat die Startfrequenz keine Bedeutung.

>

o .
AU AT i
A

06 O Eckpunkt
G
¢\0" Gruppe/Pa-m@v Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
o Y4/04 Q LRENDG  Eckpunkt fir max. Taktfrequenz 100..800 300 min”
0\9 -

S& auch Parameter: 4/02, 4/03

Ist die momentane Drehzahl des Motors kleiner als dieser Wert (4/04), wird der Strom mit einer Frequenz, die
zwischen der in Parameter 4/03 und 4/0¢C festgelegten Taktfrequenz liegt, als Funktion der aktuellen Drehzahl
geregelt. Steigt die aktuelle Drehzahl tber den im Parameter 4/04 eingestellten Drehzahlwert, dann tritt die maximale
Taktfrequenz in Kraft. Dadurch erzielt man einen besseren Wirkungsgrad des Systems. Dieser Parameter hat bei 4Q
oder Servobetrieb keine Wirkung.
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Gruppe/Parameter  Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter ~ Einheit
Y4/05 SERVO  Servofunktion 0.1 o -

Siehe auch Parameter: 1/07

Durch das aktivieren dieses Bits wird die Servofunktion aktiviert. Mit diesem Parameter wird die Schaltungsanordnung
der Leistungstransistoren geandert. Dadurch bekommt der Motor einen besseren Rundlauf.

Anmerkung: - Verluste im Regler steigen an

- Stromgrenze wird um ca. 20% reduziert. \
Q ¢

\O
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Bﬂ&m Einheit
Y/06 ADR Gerateadresse 1.99 ]l

O

Jedes TA-BL/P-Gerat kann mit diesem Parameter adressiert werden, wodurch Sie sovg@hlt einem Po@-Ad

oder Kommunikationsbus (z.B. PROFIBUS) kommunizieren kénnen. Sind verschi e Gerate mit nter.
Adressen programmiert und tber einen PROFIBUS verbunden, ist manin der L? n einer einzi @& oberflache
aus (z.B. SPS) die verschiedenen Gerate anzusprechen. (\\ %

O 4aQn .

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung

401 P PR Passwort fir Parameter (PG W)

Siehe auch Parameter: 4/08

Wenn Anderungen der eingestellten Param
(Fachpersonal) die Méglichkeit den Z“an

\
o S

Bemerkung: &
Eine Veranderung9 %@ rametea\ te nlédn ersonal vorgenommen werden.
vl 0 t\
Gry Display , ? Wertebereich Standardparameter Einheit
Pu asswo Control (PG 3000) 0.938 m -

es Ny
o\es Siehe a 0 ‘%er Y4/01 00

gdg der TA- BLé&erate mittels KeyPad (PG3000) kann mit einem Passwort zuganglich gemacht werden. Ist
ung mlttelg\@yPad nicht erwtinscht, kann ist dies mit einem Passwort gesperrt werden.

"“\‘5 ?

9 6°
Q¥

(0
/\“‘QQ
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Wertebereich

110

Gruppe/Parameter

4708

Display Parameterbezeichnung
L OSP  Auswahl der PG 3000 Anzeige

Standardparameter Einheit

!

Siehe auch Parameter: 0/01 - 0/10

Mit Parameter 4/09 wird ein Istwert ausgewahlt der grundsatzlich nach anlegen der Netzspannung angezeigt wird. Ist die
entsprechende Nummer eines Istwertes aus der Parametergruppe 0 ausgewahlt, dann erscheint der erwlinschte Istwert
nach dem Einschalten im KeyPad. (siehe PG3000 Beschreibung Punkt 1.3).

Standardeinstellung: Motordrehzahl

X,
ol Displa Bezeichnun Werte bereich Sl Einheit
Parameter play 9 para r
Q" ‘L
1=Motordrehzahl (
2=Strom é'\ Q ‘ g .
3=Liniengesch . i
4=Liniengeschw. *\‘\0 ‘\e
"Auswahl der Anzeige", die nach 5= Llnlen w 2 (%
Y4/08 L OSP | dem Einschalten auf dem Display 6 Posnt %( g .
des PG 3000 erscheint. (hlgh)
rehzahl d’
ftware Ve e
! ZW|sch (\l\p
A
\d v W
OAAA w (V3 \g ‘\q ‘
Gruppe/Parameter  Display Parameterbezeichnung Vot (\" Weneb@ > Standardparameter  Einheit
4/10 B OSP Bargraph-AuswahI ( nzelg Q c -
u"
Mit dem KeyPad (PG3000) ist man i “ ine Syste Is Bargraph (Balkenanzeige)darzustellen und
zu beobachten. Die TA- BL/P G "\ Utzen dle ktion und erméglichen momentan die Darstellung der

folgenden SystemgréBen:

o\ \\\'
o *‘
Gru k Standard-
P Aﬁg Displa %(\ . eichnung Werte bereich AN Einheit
' . AN 0=AUS
. 3‘569 c&' nop (é:; raph-Auswahl (PG3000) [, oo
0\ 6@)\) .‘6 (Balkenanzeige) 3;P::ir:on fow) - -
1S L(‘Oé_ 6‘ 4=reserviert
\ W
s AL ¢ X
606 600

“&
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
4m OSP F  Faktor Liniengeschwindigkeit 1.9939 1000 -

Siehe auch Parameter: 0/03, 0/04, 0/05

Durch diesen Parameter kann ein Faktor flr die Berechnung der Liniengeschwindigkeit aus der aktuellen Istdrehzahl
eingestellt werden. Die Liniengeschwindigkeiten werden dann in 1, 1/10 und 1/100 in den Parametergruppe 0 (siehe
Parameter 0/3, 0/4 und 0/5) nach folgenden Formel zur Verfigung gestellt.

Liniengeschwindigkeit z.B. = 85 m/min bei Motordrehzahl n = 1550 min”

Liniengeschwindigkeit(8/03) x 1000 85 m/min x 1000 &
Drehzahl(2/01) 1550 min- 1€\

oy
85 m/min ‘ g
8,5 m/min \\ O

FaktorLiniengeschwindigkeit (4/71) =

Liniengeschwindigkeit (0/03) = Liniengeschwindigkeit
Liniengeschwindigkeit (0/04) = Liniengeschwindigkeit (0/03)/10

Liniengeschwindigkeit (005 = Liniengeschwindigkeit (0/03)/100 = 0,85 m/min (Q o 0@ ‘\eg ’
Gruppe/Parameter  Display Parameterbezeichnung W X YEinheit
412 TRAN1  Verhaltnisfaktor n (Master) x Wert J 00 * -

. 0\‘0 ) ed,

Siehe auch Parameter: 1/04, 3/13, 4/13, 4/11 $ '\o

\

Die Drehzahl des als Slave laufenden Motors kann aus der Leitdtghza &es ehzahl) dur@gga Multiplikation mit
w;qﬁ?
al

diesem Parameter in Abhangigkeit von Parameter 4/13abge # dlefolgen‘\ eichung). Andert sich die
Drehzahl des Masters, andert der Slave-Antrieb die ch e) aktiv pe, um eine sprungformige
Drehzahlanderung des Slaves zu verhindern. Fall &chieder@ erh ‘?@ vorwahlen wollen lesen Sie bitte
Parameter 1/04 PR5TI.

Slave Drehzahl =

Da der Wertebereu{\ @&%OO \- a@a hzahlverhaltnis sehr genau eingestellt werden. (z.B. bei Servoan-
wendungen) \6

G
Ist elnvﬁ derung der, ¥RE , PRESET2, PRESET3 oder TRANSMISSION1
W ausgewahlte ufgetreten, dann wird das neue Verhaltnis (Zwischen Master und Slave)
ber die vorgewA

ie vorgewahlte Rampe ist bezogen auf 0-64000
Eine aﬁ@@e Funktlorg@(el)se des Slave-Betriebes finden Sie in Parameter 7/77 55.A/
(0 O
Displ Pa!ameterbezeidru\g Wertebereich Standardparameter Einheit
?  Verhaltnisfaktor n (Master) / Wert 1.64000 1000 -

mpe errei b

068lehe aucl‘ﬂrameter Y4/12

Die D@zahl des als Slave laufenden Motors kann aus der Leitdrehzahl (Masterdrehzahl) durch eine Division mit diesem
eter in Abhangigkeit von Parameter 4/12 abgeleitet werden (siehe die Gleichung in 4/12).
Beide Parameter (4/12 und 4/13) bestimmen das Drehzahlverhaltnis zwischen Master- und Slaveantrieb.
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p\e®

es Dieser Param :«@
s

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit

4/ LIMIT  Master-Slave Impulsbegrenzer 0.1 ! -

Siehe auch Parameter: 3/15

Der Synchronlauf zwischen Master und Slave ist garantiert, solange die Stromgrenze (siehe Parameter 1/07und 1/09)
nicht erreicht ist. Falls der Folgeantrieb (Slave) allerdings z.B. beim beschleunigen, die Stromgrenze erreicht, stehen
lhnen folgende maoglichkeiten zur verfligung:

0 = Leitimpulse werden auch wenn der Slaveantrieb an der Stromgrenze lauft, gespeichert und aufgeholt.

1 = Solange Slaveantrieb an der Stromgrenze lauft werden die Leitimpulse nicht aufgeholt. Q\"
Gruppe/Parameter  Display Parameterbezeichnung Wertebereich Einheit
4/15 AB [0 Leitfrequenz AB-Signal o. Takt/Drehrichtug 0.7 q‘ Q -

D
Siehe auch Parameter: 4/17 (Siehe auch AnschluBbild TA-BL/P Beschreibung Punkt 6.%\ 6

C‘\O ‘\39‘

0 = Zweispurige Leitfrequenz ‘\\
1 = Einspurige Leitfrequenz und Drehrichtungssignal 0

Die TA-BL/P Serie bietet zwei Moglichkeiten zur Inkremtalen Sollwertverabﬁmg far Fo, eb (Slave).

1. Leitsignal mittels zwei Rechteckfrequenzen die zueinander 90° Ph \verschob
haben den Vorteil, das die Drehrichtung durch die Phasenve ung §

Kanal A: LI Digital Eingang Klemme 33 ((\
Kanal B: _['LI"I Digital Eingang Klemme 34

2. Leitsignal mit einer Frequenzspur und statis wahl der \ri

Digital Eingang Klemme 33 _@i"e_ Drehrichtungssignal

uf

Wertebereich Standardparameter Einheit

0.99 o -

r einen s&@ren Einsatz reserviert und wird in der aktuellen Software noch nicht verwendet.

(¢
6\6

Wm Di Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
1 Impulse vom Master 1.9999 120 -

‘\QQSiehe auclkerameter: Y4/15

44

Mit H\% eses Parameters wird die Leitdrehzahl (Masterdrehzahl) berechnet.
«& i Folgebetrieb mit A/B Signal vom Master muB die Impulszahl/Umdrehung mit 4 multipliziert werden.

2. Bei Folgebetrieb mit einer Frequenzspur wird die tatsachliche Impulszahl/Umdrehung eingestellt.
Beispiel:

‘A/B — Spur 30 Impulse/Umdrehung x 4 =£

Einspurig 200 Impulse/Umdrehung x 1=200
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Gruppe/Parameter

4/18

Display Parameterbezeichnung
KPSLY  P-Verstarkung Slave (Statisch)

Wertebereich Standardparameter Einheit
0.100 ! %

Dieser Parameter bestimmt den proportionalen Verstarkungsfaktor der Schleppfehler-Regelung.

Gruppe/Parameter

4/13

Wertebereich

0.100

Display

KPAMN

Parameterbezeichnung
P-Verstarkung-Beschleunigung

Standardparameter Einheit
o %

X’
Dieser Parameter bestimmt den proportionalen Verstarkungsfaktor wahrend der dynamischen Ph Q
Ist der elektronische Getriebe "winkelsynchron" (Parameter 4/20 = 1) eingestellt, dann gilt d arameter fur die
Berechnung der internen Beschleunigungsanteil der Drehzahlistwert des Slaves. Q

.
7 009
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung W it

420 SMO0  Auswahl der Slave-Betriebsart 0. g -

m Master , so muB dia@ebsart

aramet gesetzt, dann er Master-

w hron. In dies debsartwnrd der
dar(&@

er Leitantrj d Folgeantrieb Gber
Q@%&G (\\\
o

Soll der Slave nicht nur drehzahlgenau, sondern auch winkelgenal
"Elektronisches Getriebe-winkelsynchron" gewahlit werden. D.h. is
und der Slaveantrieb durch elektronische Getriebe verbunden un

einfache Drehzahl-Regelung. S (\
oV \

Gruppe/Parameter  Display P, i Wertebereich Standardparameter Einheit

421 PUL li zahl 2 1.64000 ! -
st e

Der Paramv\& \)Il'd in der (\‘\ﬁ)\}w vErsion nicht ausgewertet.
(06

g

W&spm Parafgiérbeze Wertebersich SrrtdienTs E
'-I/E’E’d \) CORR éhamlsche Voreilung 0.9339 0 -

0
?&meter wnrckr\@r aktuellen Softwareversion nicht ausgewertet.

e? 600

©
'
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3.

3.1

3.2

3.3

46

Positionierung mit TA-BL/P Regler

Systembeschreibung:
Allgemeines

Eine ausfuhrliche Beschreibung tber die Eigenschaften und Parametrierung des TA-BL/P Reglers ist in "Inbetrieb-
nahme- und Einstellanleitung fur TA-BL/P" dargestellt. In dieser Anleitung wird zusatzlich die Eigenschaft des Reglers
bei der Positionierungsaufgabe behandelt.

Positionierung

Durch den Regler der Firma TAE GmbH kann eine Positionierungsaufgabe realisiert werden. Dabei bleiben alle
frihere Funktionen des Reglers erhalten.

Positionsvorgabe (Soll-Position)

Der Soll-Position (Impulszahl) kann Gber einen DriveAdminstrator, Key-Pad oder Profibus/orgegeben werden. Dabei
ist die Soll-Position bzw. die maximale Soll-Position aus den Parametern £/3¢ und 2/33 bzw. 2/30 und 2/31 wie
folgt berechnet, Soll-Position =Soll-Position (highTeil)x10000+ Soll-Position (LowTeil)*

Dadurch ist eine maximale Impulszahl von 655359999 (65535x10000+9999) realisierbar.

Positionserfassung (Ist-Position)

Die Ist-Position (Impulszahl) wird in Abh&ngigkeit von dem Drehzahl-Inkrementalgeber,\der an dem Motor montiert
ist, erfaBt. Die erfaBte Ist-Position steht immer zur Verfigung, ob derAntrieb positiofiert oder als Drehzahlregler
arbeitet.

Hoch- und Runterlaufkurven

Die Hoch- und Runterlauf-Kurven der Drehzahl bei derfRositionierungkénnen unabhéngig (Kurvenform bzw. Lauf-
zeit) voneinander programmiert werden. Fur die Hoehlaufzeit kann(in“Abhéangigkeit von der Einstellung in Parameter
2705 entweder die Beschleunigungszeit A (ACCELA/11) oder B\(ACC-B 2/10) gewahlt werden. Die Kurvenform der
Beschleunigung wird durch den Parameter i/{0\bestimmt (s Anbetriebnahme- und Einstellanleitung fir TA-BL/P 4.1 ...
300.1). Wobei die Runterlaufkurve (BremsKurve-Typ) durchjden Parameter 3775 und die Bremszeit durch den
Parameter £/37 bestimmt wird

Bemerkung:

Da die Bremszeit des Antriebsmotors von vielén*Faktoren z.B. von der mechanischen Last, Stromgrenze des Reg-
lers, Schwungmasse des Matdrs, usw. abh@ngt, kann bei einer Uberbelastung des Antriebs wahrend der Bremszeit
die Pos tion verfallt werdén, ist die Bestimmung der optimalen Bremszeit durch diesen Parameter von groB3en
Bedeutung.

Die Bremszeit bezieht sich aus dernmaximalen Positionsdrehzahl und kann durch die Einstellung von kleineren
Verstarkungsfaktoren von P-Regler langer als die festgelegte Bremszeit sein.
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3.4.1

3.4.2

343

3.4.4

Parameter Beschreibung

Vorgehensweise bei der Positionierung

Ist eine Positionierung erwilnscht, dann kann es wie folgt vorgegangen werden:

Festlegung

a) Die maximale und die erste Sollpositionen (238 bis £/33) werden als Impulszahlen eingegeben. Dadurch ist
die Genauigkeit der Position gewéhrleistet.

b) Die maximale Positionsdrehzahl wird durch den Parameter £/34 festgelegt.

Bemerkung:

Bei der Positionierung im Slavebetrieb soll die maximale Slavedrehzahl unterhalb der maximalen Positionédrehzahl
liegen. Ist die Slavedrehzahl, wahrend dem Slavebetrieb, gleich oder groBer als die maximale Positidnsdrehzahl,
dann Ubernimmt der Positionsregler die Aufgabe und erreicht die Endposition (maximale Sollposition) mit der
maximalen Positionsdrehzahl. D.h. wenn einmal der Positionsregelr gestartet ist, dann gibt esskeine Moglichkeit (in
diesem Positionierungsabschnitt) in den Slavebetrieb zurtickzukehren.

c) Um einen Schleppfehler zu vermeiden, ist bei der Positionierung ein Positionsfenster vorgesehen: Dabei macht
der Positionsregler eine maximale Positionsdifferenz von, in diesem Parametefic/35 festgelegten, Impulsen.

d) Verstarkungsfaktor fir den P-Regler muB in dem Parameter 3,736 festgeledf werden.
e) Auswahl der Bremskurve 375, Profibus Nr. 217 Bit 9

Durch das Setzen dieses Bits kann die Art der Bremskurve zwischen giner RAMPE .Q),oder Elliptische KURVE (1) (S-
kurvenahe) ausgewahlt werden. Dabei lauft immer einer P-Reglerparallel zur den gewahlten Bremskurve. Die
Wirkung dieses Reglers kann durch die Anderung des proportionalen Verstérkers (Parameter £/35, Profibus Nr.
223) genutzt werden.

Bemerkung:
Die Hochlauf-Kurve wird durch die Hilfe von Parameter i/i3 in Zusammenhang mit /1! oder 2/i0 realisiert werden. Die
Beschleunigungszeit bezieht sich aus der maximalen Drehzahl des Reglers (Parameter 1/ 02).

Referenzfahrt

Die Referenzfahrt erfolgt ohne die Pasitionierung. Dy, der Parameter 3,775 darf nicht gesetzt werden. In diesem Fall
arbeitet der Regler ohne einen einzigen Ein luB deh,Positionierung (Keine Uberlagerung der Positionsregler zum
Drehzahlregler)

Folgende Reihenfolge, hitte’'unbedingt einhalten

Positionierungsfreigabe 3/79, Profibus Nr. 217 Bit 7
Durch das Setzen dieses Bits ist-der Positionsregeler dem Drehzahlregler Gberlagert. Der Drehzahlregler bezieht
seinen Sollwert aus dem Pdsitionsprofil des Positionsreglers.

Wirddie Positionierungmittels Digitaleingénge realisiert, nuss Parameter 3/87gemeinsam mit 3/ 79 aktiviert werden.

Resetposition"3/76, Profibus Nr. 217 Bit 12

Durch das,Setzen dieses Bits werden die interne Soll- und Istpositionen (nicht die Werte von den Parameter /30
bis 2/37)'bzw. alle Steuer- und Statussignale der Positionierung mit 0 initialisiert.

Bemerkung:

Da die erste Sollpositionsberechnung und die internal Freigabe fur die Positionierung in der Phase der Dreh-
richtungsfestlegung (3777, Profibus Nr. 217 Bit 13) erfolgt, soll das Resetpositionsbit vor dem Parameter (3,77,
Profibus Nr. 217 Bit 13) deaktiviert werden.
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3.4.5

3.4.6

3.4.7

34.8

48

Bestimmung der Drehrichtung 3/77, Profibus Nr. 217 Bit 13

Die Drehrichtung wird in Parameter 3/05 ,Profibus-Nr. 86 Bit 4 bestimmt.
0=Rechtslauf , 1=Linkslauf (Auf Motordrehrichtung bezogen)

Durch das Setzen dieses Bits (Par. 3/77bzw PB-Nr 217 Bit 13 wird einmal vor dem Beginn der Positionierfahrt die
gewunschte Vorwértzdrehrichtung des Antriebsmotors in Abhéngigkeit der Bewegungsrichtung des Materials aus
Par. 3/05 bzw PB.Nr 86 Bit 4 ibernommen. Nach der Festlegung ist Par. 3/77bzw PB-Nr. 217 Bit 13 zu deaktivieren.
(min Einschaltdauer 100ms) Die Umkehrung der Drehrichtung des Antriebsmotors wird von dem Positionsregler
Ubernommen.

Bemerkung:

Die Drehrichtung des Antriebsmotors im Slavebetrieb des Reglers ist unabhangig von diesem Bit. Deshalb soll auch
einmal die Drehrichtung des Slaves in Abhangigkeit des Masters vor dem Beginn der Positioriierung festgelegt
werden. Dabei hat der Antriebsmotor sowohl bei der Positionierung als auch im Slavebetrieb die gleiche, Dreh-
richtung.

In diesem Abschnitt wird die erste neue Soll-Position berechnet.

Gehe zur ersten Position 3/74, Profibus Nr. 217 Bit 8

Dieses Bit gibt den ersten Befehl fur die Positionierung. Ist die Position efreicht, dann wird ein Position_Ok Signal an
der ausgewdhlten Klemme der digitalen Ausgange 3/37 bis 3/47 durgh,Eingeben dedWert 11 ( s. Parameter
beschreibung) signalisiert. Fur Profibusanwendung wird dieses Bit iniProfibus Nr (218 Bit 10 signalisie t Dieses
Position_Ok Bit wird bei jeder erreichten Position gesetzt und beifa*Anfangen jeder Art der Positionierung auf 0
zurlickgesetzt. Ist aber die Position Uberschritten, dann wird eirPosition_NotOk Signal an der ausgewahlten Klem-
me der digitalen Ausgange 3/37 bis 3/41 durch Eingeben den Wert 13 signalisiert Fur Profibusanwendung wird
dieses Bit in Profibus Nr. 218 Bit 3 signalisiert.

Nach diesem Zustand kann der Antrieb zum Slavebgtrieb oder zur Afifangsposition gefahren werden.

Gehe zur Endposition in Slavebetrieb 3/13, Profibus Nr. 87 Bit 6

Nur bei Positionierung im Slavebetrieb

Dieses Bit aktiviert den Slavebetrieb,des Reglers immer in gleiche Richtung nach dem erreichten ersten Position.
Dieses Bit darf und kann nicht dieZDrehrichtung,des Antriebsmotors dndern. Die Drehrichtung wird automatisch beim
Setzen das Bit 14 in dem Profibus Nr 217 und)peim Verlasen dieses Bereiches (beim Zurtcksetzen das Slavebit)
umkehrbar Da der Antriebim-Slavebetrieb(zu der maximalen Sollposition fahrt, kann nur durch das aktivieren von
Profibus Nr. 217 Bit 14 zurtickgefahren werden.

Gehe zur Anfangsposition 3/78, Profibus Nr. 217 Bit 14

Durch d eses'Bits und ZurlckSetzen von “gehe in die Erste Position” wird die interne Sollposition automatisch auf 0
gesetzt und 'der Antrieb I4uft<in umgekehrter Richtung zu dem Ausgangspunkt zurlick
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Parameter Beschreibung

Positionierung durch die Anderung der Soll-Position

Anders als bei der oben genannten Funktionsweise der Positionierung, kann die Positionierung durch Anderung der
Soll-Position realisiert werden.

Dabei bleibt das Bit 3/ 74 immer gesetzt. Die Drehrichtung wird automatisch je nach GréBe des Positionierungswert
intern festgelegt.

Bemerkung:

Die Prozeduren von 2.5.1 bis 2.5.6 sollen auch bei dieser Betriebsweise durchgefiihrt werden. Dann ist “Gehe zur
ersten Position Parameter 3/ 74, Profibus Nr. 217 Bit 8” zu aktivieren. Die Positionierung erfolgt nach dem Vorgang
durch die Wertédnderung der

Soll-Position.

Eine Soll-Positionanderung ist wahrend der Positionierung oder beim Stillstand des Motors, méglich.
Hier kann man verschiedene Félle unterscheiden, wann die Anderung vorgenommen wairde,

1.Fall, Beim Hochlauf

2.Fall, Vor dem Bremsvorgang

3.Fall, Wahrend dem Bremsvorgang (Bremsvorgang durch Soll-Positionsanderung)
4.Fall, Beim Stillstand

z.B.

A Anfangsposition
B Endposition

C Neue Position

1. A< C<B,

ist die neue Soll-Position kleiner als die urspringlich eingestellte\Position, dann bremst der Antrieb den Motor mit
der, in Par. /12 oder 2/1i, eingestellten Zeit zuf Prehzahl = Q-und lauft in umgekehrter Richtung zur der neuen
Position.

Bemerkung:
alle Anderungsvorgénge laufen piit,den programfaierten Rampen, so das kein DrehmomentstoB auf den Antrieb
bzw. die Maschine wirkt.
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4. Ubersichtstabellen Parameter
4.1 Parametergruppe 1

52

P‘i::ﬁ‘%% - Display Bezeichnung Werte bereich 5’;?::‘2::; Einheit
oo MAXS |Maximale Drehzahl 100 - 6000 1000 min’
/03 NS | Minimale Drehzahl 0 - 6000 0 min
/04 PRST] |Festdrehzahl 1/ Drehzahlverhaltnis 1 0 - 64000 0 -
1705 PRSTZ |Festdrehzahl 2 / Drehzahlverhaltnis 2 0 - 64000 0 -
/06 PRST3 |Festdrehzahl 3 / Drehzahlverhaltnis 3 0 - 64000 0 -
o7 LI |Maximaler Strom bei mot. Betrieb 1Q 0,1 - I-max. I-max. A
1708 UOEN |Generatorischer Betrieb, Freigabe 0 oder 1 0 -
a9 LY |Stromgrenze, Generatorbetrieb 0,1 -i-max. [-rmax. A
Vi RAMP |Drehzahlrampentyp ?ig‘;x;g 1 -

2=S8-Kurve
(i ACCE!  |Beschleunigungszeit A (Hochlauf) 0,1 - 599,9 10,0 s
e DECEL |Verzégerungszeit A (Runterlauf) 0,1~ 599,9 10,0 s
/B8 LEADE | Geflihrte Verzégerung bei Reglersperre 0 oder 1 0 -
M BRADE 0,55 Haltemoment bei n<10in ' 0 oder 1 0 -
Ve DELOF |Reglersperre bei Sollwer'=0 & n=0 0 oder 1 0 -
Vs P RMP |Drehzahlregler P- Verstarkung 0-100 5 %
4 ! AP |Drehzahlreglérdintegral-Antei 0-100 4 %
g 0 Wirkungsbereich I-Antgjls*beim n-Regler 1-255 255 min!
4= SAVE  |Paramieter in EEPROM speichern 0 oder 1 0 -

Inbetriebnahme und Einstellungsanleitung
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4.2 Parametergruppe 2

Pg::mfé .| Display Bezeichnung Wertebereich s;?::‘ggr Einheit
/02 STORLD |Standardparameter lesen 0 oder 1 - -
203 RATsp [lammdonan BSSNMT o-oo0 ||
2/04 FPOLES |Motor-Polzahl 2-32 - -
2705 PPR  |Impulszahl des Motordrehzahlgebers x4 1 - 9999 - -
2/05 MRACL (Motor-Nennstrom 1,0 - 3000,0 : A
2707 MPECY |Motor-Spitzenstrom 1,0 - 3000,0 - A
2708 OCTIM |OUberstromzeit (bei n <300 min™) 0-200 80 s

0 = Rampe’A

1 = SWJIR

3 =.Dir
/a9 SETRB |Auswahl Drehzahlrampe A oder B 4 = Rampe B 0 -

5= Motorpaoti

6 = SetB

7 = Slave'set B
2/ ACC B |Beschleunigungszeit B (Hochlauf) @1 599,9 180,0 s
/M DOEC B |Verzégerungszeit B (Runterladif) 0,1 -599,9 180,0 s
/e PHROV |Phase advance aktivierén 0 oder 1 0 -
2/ PHROR |Phase advance bei Neénndrehzahl 0-99 30 %
c/M PHRDM |Phase advance(bei Maximaldfghzahl 0-99 50 %
2/% INCR  |Drehzahls/ Multiplikatoranhebung 0 - 9999 0 min‘/-
26 DECR  |Drehzahl- / Multiplikatorabsenkung 0 - 9999 0 min'/-
2/1 FINE  |Brehzahlfeinabstimmung 0-3 0 1/4 min"'
2/8 SU/TR"" |Dbrehzahimeldung 10 - 6000 100 min”
2/ 1070  |Meldeverzégerung, Stromgrenze erreicht 1 - 9999 1 s
2720 C0D0 J|Feste Konfiguration der Digitalausgéange 0 oder 1 0 -
A2 DIRAN | Drehrichtungsumkehr bei neg. Sollwert 0 oder 1 0 -
220 UME  |Analogeingang 1, 0-20mA oder 4-20mA 0 oder 1 0 -
/03 {171 |Drehmomentgrenze, Zeitkonstante 0,01 - 300,00 0,01 S
2/24 LUVTIM |Unterspg.-abschaltung, Verzégerung 0,0 - 3000,0 0,1 s
/75 OV 40 |Maximale Zwischenkreisspannung 100 - 1500 900 v
2/°05 P70l |Drehmomentgrenze Programmierbar 0-100,0 100,0 %
2/ MPTUL |Motorpoti Verhalinisfaktor Begrenzung (Auf) 0-100 0 %
2/8 fPTOL [Motorpoti Verhaltnisfaktor Begrenzung (Ab) 0-100 0 %

Parameter 2/29 bis 2/37 sind optionale Parameter siehe Kap. 4.5
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4.3 Parametergruppe 3

54

Gruppe/ - . : Standard--
BT ETaraT Display Bezeichnung Wertebereich parameter
3/02 SRES |Reset-Storung 2 (KL.2)
3/03 SRUN  |Regler-Freigabe 3 (KL.3)
3/04 SPRS] |Festdrehzahl 1 / Drehzahlverhaltnis 1 4 (KL.4)
3/05 SOIR  |Drehrichtungsumkehr (Masterbetrieb) 5 (KL.5)
3/06 SHOLD |Schnellhalt 6.AKL.6)
3/07 SPRSZ |Festdrehzahl 2 / Drehzahlverhéltnis 2 7 (KL.7)
3/08 MOT  |Motorpotentiometer EIN / AUS 8 (KL.8)
3/09 SUP  |Motorpotentiometer aufwarts 9 (KL'9)
3/10 OOWN |Motorpotifunktion abwérts 10 (KL 10)
an SINC  |Drehzahl- / Drehzahlverhaltnisanhebung 11 (KL.11)
= AUS
/e SDELC  |Drehzahl- / Drehzahlverhaltnisabsenkung 1 =EIN 12 (KL 12)
) ) ) .
/B S5LAY |Master- / Slavebetrieb $\5is 13 = 13 (KL.13)
/M SSPER |Drehzahlistwertfehler unterdriicken Klemmen 0
_ am TA-BL/P
/5 SSYNEC | Winkelsynchron / Drehzahisynchron 1
3/ SANG | Winkelkorrektur 0
s SICL  |Endschalter in Uhrzeigersinn (6w) 0
3/18 SICCL |Endschaltehgegen Uhrzegéfsinn (cow) 0
3/18 SS5ETH |Anwahi,Rampe A odérB 0
3/20 SLOIR | Deéhrichtungswechsel bei Folgeantrieben 0
3/21 STOLN [Externe Drehmomentgrenze 0
3/e2 S5FER  |Externe Fehlerabschaltung 0
3/23 S50C  |Réglerendstufe Inaktiv 0
3/24 STLAPM-limit Analog / Programmierbar 0
0=Eingang ist
3/25 PLe KL2 | akiv und wird 1
. . beim Anlegen von
Eingangslogik der +24V inaktiv
3/25 {PL3 |Klemmen 2 bis 13 KL.3 1
(Polaritdt umkehren) 1=Eingang ist
/27 PLy KL.4 bQ%ktRIn?enge\r’]\n\sgn 1
v ' +24V aktiv

Inbetriebnahme und Einstellungsanleitung
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Gruppe/ . . . Standard-
e Display Bezeichnung Wertebereich parameter
3/208 IPLS KL.5 1
3/25 IPLG KL.6 1
- o 0=Eingang ist aktiv
3/30 IPLT KL.7 und wird beim 1
Anlegen von +24V
3/31 IPLE KL.8 S 1
Eingangslogik der naktiv
3/32 IPL9  |Klemmen 2 bis 13 KL.9 1
(Polaritdt umkehren) 1=Ei ist
3/33 IPLIO KL.10 | '=EIngangis 1
inaktiv und wird
/34 =1 KL.11 | beim Anlegen‘von 1
+24V akiiv
3/35 IPLE KL.12 1
3/36 IPLE KL.13 1
b=AUS
3/317 S0O4E  |Funktion Relais 1 KL.48 (42 st6rung 4
2=Verzog. Strom_gr. — -
3/38 5047 |Funktion Relais 2 KL.47 |3 prenzan eneiont 1 83 5
5=Befiiéb — 9 2
= T >
3/39 S0KY5 |Funktion Digitalausgang 1 KL.45 E;Erihgze::i'??'dung 7 % 2 %
8=Stromgrenze i — ‘5)% %
340 S0KBYY |Funktion Digitalausgang 2 KL.44 ?gf"st"me””s"' tberschr. | o | O 5 ¢
=Reserve 55
11=Position OK 1 © ?o
i iqi 12=Masterdrehzahl errei. s=3%
3/M S0KY3 |Funktion Digitalausgafig 3 KL.43 | 12=Vasterdrehzan o 6 % ;S
5O Q
3492 48 | AusgangslogikdRelais 1 KL.48 1 %’% S
1 O E (sp)
3/43 POYT | Ausgangslogik Relais 2 KL.47 1 E g E
—{E5¢
39 | POKYS KL.45 0 oder 1 1) 2&¢
. - S8
Ausgangslogik BE
/45 PORY Optokopplerausgénge KL.44 i ©
346 PORA3 KL.43 1
IC Cl : 1=Motordrehzahl
341 ROSEL  Funktioh Analogausgang 2~ Motorstrom 1
3/48 RSELT /\Brehzahlsollwert mit Rampe 1
0=AUS
3449 RSELZ |Drehzahlsollwert ohne Rampe 1=Analogeingang 1 0
. 2=Analogeingang 2
3/50 RSELS |Sollwert, Drehmoment limit 3=(nicht%eleggt) 9 0
3/5] RSELY |Quelle max. Positionier-Drehzahl : 0
3/52 RSELS - 0
Reserve Analoganwendungen 15=(nicht belegt)
9/53 | RSELS 0
3/5H TROEN |Betrieb Drehmoment-Begrenzung ?:é,uns 0
3/55 BLIXEN Motorklixon Aktiv ?:rlft:(\flv 0
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Gruppe/ n . " Standard-
Parameter Display Bezeichnung Wertebereich parameter
3/56 PPOR 0| Lesen 0
3/57 PPOL 0| Schreiben 0
3/58 PPIR 1| Lesen 0
3/59 PP 1| Schreiben 0
3/50 PPZR 2| Lesen 0
3/61 PP 2| Schreiben 0
3/62 PP3R 3| Lesen 0
3/53 PP3L 3| Schreiben Y 0
Profibus Parameter Profl_bus Nr.
3/64 PPYR 4| Lesen Obis 255 0
3/65 PPYL 4 | Schreiben 0
3/66 PP5SR 5| Lesen 0
3/57 PPSL 5| Schreiben 0
3/58 PPER 6" Lesen 0
3/69 PPEL 6 | Schreiben 0
3/70 PPIR 7| Lésen 0
/7 PP 7\ Schreiben 0
3/ CAOPT |PolaritahAnalogausgang umkehren ?ié.uns 0
/1 POSEN |Sammelstérung bei Lagesensor fehler ?:'E:Jns 0
3/80 INVCA Ninvertiere Z&Hlerrichtung nach Pos Aus ?:'E:Jns 0
3/82 SAPOT |Motofpoti Wert bei Netz-Aus Speichern ?ié,uns 0

Parameter 3/74 bis 3/79,°3/81 sind optionale Parameter siehe Kap. 4.5
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Eine Veranderung der Parameter in Parametergruppe -4- darf nur von Fach-

personal vorgenommen werden.

4.4 Parametergruppe 4

Gruppe/ . . . . | Standard-| _. . .
Parameter | DiSP1ay Bezeichnung Werte bereich | - - eter| Einheit
Yoe CFMARX |Max. Taktfrequenz 500 bis 18000 4500 Hz
oy &
Y403 CFMIN |startfrequenz 300 bis 2500 D Hz
q
\ )
4/04 CREND |Eckpunkt fir max. Taktfrequenz 100 bis 800 QQOO min’’
Y05 SERVO |Servofunktion 0 oder 1 Y\‘Q 0 -
o 2l :
Y706 AOR  |Gerateadresse 1 b!s \ :1‘0 9‘\,39
401 Pl} PR |Passwort fiir Parameter (PG3000) 0&\999 G*\b “e - -
4/08 Pl TN |Passwort fiir Control (PG3000) bis 999 *%‘\h 1J -
&\* 1 =Motc&& \c 'ed
\ 2=Stro e(\l
O iéfgeschw. S
Auswahl der Anzeige, die nach <§' %(( ngeschw. 10\'
403 { [SP |Einschalten auf dem Displa é@d @g‘;ﬁ"ges 1 -
erscheint. (‘ & *ugh)
< ég idrehzahl
& “ oftware Version
%G\) 10=Zwischenkr.spg.
.1&‘ — 9
\\ 0=AUS
£\ uswahl @ 1=Drehzahl
wo |8 Bg«\ e "6» 38 2=Strom 2 :
& % 3=Position (low)
wX \6 4=reserviert
V
Linie chwindigkeit 1,000 is -
A 1 osp 1 bis 9999 1000
L of < — < ‘\
(‘ Ye . Verhé‘l}“éktor n (Master) x Wert 1 bis 64000 1000 -
—
% é,l AN |V tnisfaktor n (Master) / Wert 1 bis 64000 1000 -
?(% LT &ster—Slave Impulsbegrenzer bei 0 oder 1 1 }
,\ S " 5 omgrenze
“ Leitfrequenz AB-Signal oder )
1 @6% @}D Taki/Drotrichtung 0 oder 1 0
oD WwE OANCOR | Winkelkorrektur 0 bis 99 0 -
\ Yt
O '-l[/Q PPR 1 |Impulse vom Master 1 bis 9999 120 -
&‘\7 KPSLY |PVerstarkung Slave (Statisch) 0 bis 100 1 %
) Y8 KPR |P-Verstarkung-Beschleunigung 0 bis 100 0 %
Y20 SO0 |Auswahl der Slave-Betriebsart 1=Elektr-Getriebe 1 -
421 PULSE |Zielimpulszahl 1 bis 64000 1 -
Y0 [ORR  |Dynamische Voreilung 0 bis 9999 0 -
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4.5 Parameter zur Option Positionierung

PGa::mfé | Display Bezeichnung Werte bereich g;f:;i:gr Einheit
2/29 OEC [ |Verzégerung Rampe C 0,1 bis 599,9 180,0 s
2/30 PHAARX IMaximale Sollposition x10000 0 bis 65535 0 -
/3 PLMARX [Maximale Sollposition x1 0 bis 9999 0 -
2732 PHIGH |Sollposition x10000 0 bis 65535 0 -
2733 PLOL |Sollposition x1 0 bis 9999 0 -
2/34 PSP Maximale Drehzahl der Positionierung 1 bis 6000 100 min’*
2/35 WINPEO  Positionsfenster (Geberimpulse x4) 1 bis 255 30 -
2/35 HPP_P Egzri)t?c:triti);ilsgVerstérkungsfaktor far 1 bis 255 75
2737 F0JBC |Bremskurve justieren 0,1 bis§\00,0 1,0 s
3/ STPOS |Gehe zur ersten Position 0 -
3775 BRCUR |Bremskurventyp: Linear/S-Kurve 0 -
3/76 REPOS |Reset Position 01_=OoF[\Ij: 0 -
3/ REFPL |Definiere Positionsrichtung 5bs{13= 0 -
3/78 RUKPL \Gehe zur Anfangsposition klemmen am 0 -
3779 ENPOS |Positionierung freigébén TA-BLP 0 -
3/81 F_J0OG |Digitale Sollwett freigabe 0 -

Ab Version BL60430:

Bemerkung:

Die Quelle der maximaler\Drehzahl der Positionierung kann digital oder analog, mit Parameter 3751, vorgewéhlt

werden.

3/51 = 0 Digital=+(2/34)
Analogeingang 1
3/51 = 2 _Analogeingangs2

3/51 =1

Die Paramieter 3/ 74bi8,3/79 und 3/81 sind (iber Digitaleingdnge ansteuerbar.
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