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Parameter-
Beschreibung

zur TA-BL/P Geräteserie
Ab Software Version 4.14

Mode  Para   Parameter name                                Value Unit
----------------------------------------------------------------------
1/02  MAXS   Maximum Speed                                 0     1/m n 
1/03  MINS   Minimum Speed                                 0     1/min 
1/04  PRST1  Preset Speed (or Ratio) 1                     0           
1/05  PRST2  Preset Speed (or Ratio) 2                     0           
1/06  PRST3  Preset Speed (or Ratio) 3                     0           
1/07  IL1Q   Current Limit 1st Quadrant                    0,0   A     
1/08  4Qen   4Q Operation Enabled                          0           
1/09  IL4Q   Current Limit 4th Quadrant                    0,0   A     
1/10  RAMP   Select Ramp Mode (Jump, Lin., s)              0           
1/11  ACCEL  Acceleration Time                             0,0   s     
1/12  DECEL  Deceleration Time                             0 0   s     
1/13  LeaDe  Leaded Deceleration                           0           
1/14  BraDe  Wait With HOLD for 0 5s Using a Brake         0           
1/15  DelOf  Turn Regulator o f if Analog Input is 0       0           
1/16  P_AMP  Proportional Amplifier for Speed              0     %     
1/17  I_AMP  Integral A plifier for Speed                  0     %     
1/18  YI0P   Limit Integral Part for Speed                 0     1/min 
1/19  Save   Save Parameter to EEPROM                      0           
2/02  Stdrd  Lo d Standard Parameter                       0           
2/03  RATSP  Motor rated Speed (BL-N-motors lower speed)   0     1/min 
2/04  POLES  Poles of Motor                                0           
2/ 5  PPR    Pulses per Revolution                         0           
2/06  MRACU  Motor Rated Current                           0,0   A     
2/07  MPECU  Motor Peak Current (Limits IL1Q/IL4Q)         0,0   A     
2/08  OCTIM  Over current time (for n < 300 rpm)           0     s     
2/09  SETAB  e ect Ramp A or B                            0           
2/10  ACC_B  Acceleration Time B                           0,0   s     
2/11  DEC_B  Deceleration Time B                           0,0   s     
2/12  PhAdv  Phase Advance                                 0           
2/13  PHADR  Phase Advance at Rated Speed                  0     %     
2/14  PHADM  Phase Advance at Max Speed                    0     %     
2/15  INCR   Speed + Increase Speed                        0           
2/16  DECR   Speed - Decrease Speed                        0           
2/17  FINE   Fine Adjustment, 1/4 RPM                      0           
2/18  SWTR   Switch at this Speed                          0     1/min 
2/19  IL20   Signalize Current Limit after this time       0     s     
2/20  CodO   Fixed Function for Digital Outputs            0           
2/21  DirAn  Select Revers by Negative rated value         0           
2/22  4mA    Analoginput 1: 0-20mA / 4-20mA                0           
2/23  CLT1   Torque Limit Time Constant                    0,00  s     
2/24  UVTIM  Undervoltage Time                             0,0   s     
2/25  OV_4Q  Overvoltage 4Q                                0     V     
2/26  PTQL   Programable Torque limit                      0,0   %     
2/27  RESER  Reserved register                             0           
3/02  SRES   Input Selection Reset                         0           
3/03  SRUN   Input Selection Run                           0           
3/04  SPRS1  Input Selection Preset 1                      0           
3/05  SDIR   Input Selection Direction (Master)            0           
3/06  SHOLD  Input Selection Hold                          0           
3/07  SPRS2  Input Selection Preset 2                      0           
3/08  SMOT   Input Selection Motorpoti                     0           
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1.7 Störungen

1.7.1 Fehlermeldungen des Regelgerätes

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

Alle Fehler lassen sich extern über Anschlußklemmen, über die Schnittstellen RS 485 und RS 422 oder am PG 3000
quittieren. Eine Fehlerquittung ist nur bei Reglersperre, sti lstehendem Motor und nicht mehr anstehendem Fehler
möglich.
Wird die Quittierung extern vorgenommen  so bleibt der letzte Fehler im PG 3000 solange gespeichert, bis er am PG
3000 quittiert wird. Diese Quittierung über PG 3000 kann auch im Betrieb erfolgen. Wird der Fehler im PG 3000 nicht
quittiert, so bleibt der Hintergrund rot und ein neuer Feh er überschreibt den alten. Das bedeutet, im PG 3000 ist
immer nur der letzte Fehler zu sehen.

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

1.7.2 Bedienfehler am PG 3000 (keine Fehlerreaktion seitens des Regelgerätes)

ATT1 Parameter verändern im online-Betrieb (bei laufendem Motor) nicht erlaubt.
ATT2 Motor steuern über das PG 3000 im online-Betrieb nicht erlaubt.
ATT3 Zugriff auf die SmartCard im online-Betrieb nicht erlaubt.
ATT4 System befindet sich im Fehlerzustand. Steuern über das PG 3000 nicht erlaubt.
ATT5 Motordaten müssen für gewählte Funktion vollständig sein.
ERROR Ungültiges Passwort

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

1.7.3 Fehler bei SmartCard-Betrieb (keine Fehlerreaktion seitens des Regelgerätes)

ERR91 SmartCard ist schreibgeschützt.
ERR92 Fehler bei Plausibilitätskontrolle
ERR93 SmartCard nicht lesbar, Regler/Servo-Regler-Typ falsch
ERR94 SmartCard nicht lesbar, Parameter nicht kompatibel.
ERR96 Verbindung zur SmartCard unterbrochen.
ERR97 SmartCard - Daten ungültig
ERR98 Nicht genügend Speicherplatz auf der SmartCard.

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

Fehlerart
Anzeige

Regler PG3000

Motorübertemperatur (nur wenn Parameter 3/55 KLIXEN auf 1 gesetzt ist) F0 MTEMP

Überstrom F1 OC

Übertemperatur Leistungsteil F2 TEMP

Unterspannung (wird nur ausgegeben wenn der Motor in Betrieb ist) F3 UV

BUSS-Überspannung F4 OV

Rippelstrom F5 RC

Lagesensor HS1, HS2 oder HS3 (nur wenn Parameter 3/73 POSEN auf 1 gesetzt ist) F6 POS

Drehzahlsensor (HS4 oder HS3) F7 SPEED

Plausibilitätsfehler F8 PFLT

Kurzschluß IGBT F9 IGBT

Externer Fehler (nur Aktiv wenn im Parameter 3/22 SSER ein Digitaleingang zugeordnet wird) E1 EXT

Dies
es

 Pro
dukt 

ist
 ei

nges
tel

lt u
nd das

 D
oku

men
t w

ird
 nich

t m
eh

r g
ep

fle
gt. 

 
This 

pro
duct 

is 
disc

ontin
ued

 an
d th

e d
ocu

men
t is

 no lo
nger 

se
rvi

ce
d. 



Dies
es

 Pro
dukt 

ist
 ei

nges
tel

lt u
nd das

 D
oku

men
t w

ird
 nich

t m
eh

r g
ep

fle
gt. 

 
This 

pro
duct 

is 
disc

ontin
ued

 an
d th

e d
ocu

men
t is

 no lo
nger 

se
rvi

ce
d. 



Dies
es

 Pro
dukt 

ist
 ei

nges
tel

lt u
nd das

 D
oku

men
t w

ird
 nich

t m
eh

r g
ep

fle
gt. 

 
This 

pro
duct 

is 
disc

ontin
ued

 an
d th

e d
ocu

men
t is

 no lo
nger 

se
rvi

ce
d. 



Dies
es

 Pro
dukt 

ist
 ei

nges
tel

lt u
nd das

 D
oku

men
t w

ird
 nich

t m
eh

r g
ep

fle
gt. 

 
This 

pro
duct 

is 
disc

ontin
ued

 an
d th

e d
ocu

men
t is

 no lo
nger 

se
rvi

ce
d. 



Dies
es

 Pro
dukt 

ist
 ei

nges
tel

lt u
nd das

 D
oku

men
t w

ird
 nich

t m
eh

r g
ep

fle
gt. 

 
This 

pro
duct 

is 
disc

ontin
ued

 an
d th

e d
ocu

men
t is

 no lo
nger 

se
rvi

ce
d. 



Dies
es

 Pro
dukt 

ist
 ei

nges
tel

lt u
nd das

 D
oku

men
t w

ird
 nich

t m
eh

r g
ep

fle
gt. 

 
This 

pro
duct 

is 
disc

ontin
ued

 an
d th

e d
ocu

men
t is

 no lo
nger 

se
rvi

ce
d. 



Dies
es

 Pro
dukt 

ist
 ei

nges
tel

lt u
nd das

 D
oku

men
t w

ird
 nich

t m
eh

r g
ep

fle
gt. 

 
This 

pro
duct 

is 
disc

ontin
ued

 an
d th

e d
ocu

men
t is

 no lo
nger 

se
rvi

ce
d. 



Dies
es

 Pro
dukt 

ist
 ei

nges
tel

lt u
nd das

 D
oku

men
t w

ird
 nich

t m
eh

r g
ep

fle
gt. 

 
This 

pro
duct 

is 
disc

ontin
ued

 an
d th

e d
ocu

men
t is

 no lo
nger 

se
rvi

ce
d. 



Dies
es

 Pro
dukt 

ist
 ei

nges
tel

lt u
nd das

 D
oku

men
t w

ird
 nich

t m
eh

r g
ep

fle
gt. 

 
This 

pro
duct 

is 
disc

ontin
ued

 an
d th

e d
ocu

men
t is

 no lo
nger 

se
rvi

ce
d. 



Dies
es

 Pro
dukt 

ist
 ei

nges
tel

lt u
nd das

 D
oku

men
t w

ird
 nich

t m
eh

r g
ep

fle
gt. 

 
This 

pro
duct 

is 
disc

ontin
ued

 an
d th

e d
ocu

men
t is

 no lo
nger 

se
rvi

ce
d. 



Dies
es

 Pro
dukt 

ist
 ei

nges
tel

lt u
nd das

 D
oku

men
t w

ird
 nich

t m
eh

r g
ep

fle
gt. 

 
This 

pro
duct 

is 
disc

ontin
ued

 an
d th

e d
ocu

men
t is

 no lo
nger 

se
rvi

ce
d. 



Dies
es

 Pro
dukt 

ist
 ei

nges
tel

lt u
nd das

 D
oku

men
t w

ird
 nich

t m
eh

r g
ep

fle
gt. 

 
This 

pro
duct 

is 
disc

ontin
ued

 an
d th

e d
ocu

men
t is

 no lo
nger 

se
rvi

ce
d. 



Dies
es

 Pro
dukt 

ist
 ei

nges
tel

lt u
nd das

 D
oku

men
t w

ird
 nich

t m
eh

r g
ep

fle
gt. 

 
This 

pro
duct 

is 
disc

ontin
ued

 an
d th

e d
ocu

men
t is

 no lo
nger 

se
rvi

ce
d. 



Dies
es

 Pro
dukt 

ist
 ei

nges
tel

lt u
nd das

 D
oku

men
t w

ird
 nich

t m
eh

r g
ep

fle
gt. 

 
This 

pro
duct 

is 
disc

ontin
ued

 an
d th

e d
ocu

men
t is

 no lo
nger 

se
rvi

ce
d. 



Dies
es

 Pro
dukt 

ist
 ei

nges
tel

lt u
nd das

 D
oku

men
t w

ird
 nich

t m
eh

r g
ep

fle
gt. 

 
This 

pro
duct 

is 
disc

ontin
ued

 an
d th

e d
ocu

men
t is

 no lo
nger 

se
rvi

ce
d. 



Dies
es

 Pro
dukt 

ist
 ei

nges
tel

lt u
nd das

 D
oku

men
t w

ird
 nich

t m
eh

r g
ep

fle
gt. 

 
This 

pro
duct 

is 
disc

ontin
ued

 an
d th

e d
ocu

men
t is

 no lo
nger 

se
rvi

ce
d. 



Dies
es

 Pro
dukt 

ist
 ei

nges
tel

lt u
nd das

 D
oku

men
t w

ird
 nich

t m
eh

r g
ep

fle
gt. 

 
This 

pro
duct 

is 
disc

ontin
ued

 an
d th

e d
ocu

men
t is

 no lo
nger 

se
rvi

ce
d. 



Inbetriebnahme und EinstellungsanleitungDruckfehler sowie technische Änderungen vorbehalten 27

Parameter Beschreibung
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit

3/04 SPRS1 Festdrehzahl 1 / Drehzahlverhältnis 1 0..13 4 -

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebe eich Standardpa ameter Einheit

3/05 SDIR Drehrichtungsumkehr (Masterbetrieb) 0..13 5 -

Siehe auch Parameter: 1/04, 1/05, 1/06, 4/12

Das Regelgerät TA-BL/P verfügt über drei programmierbare Festdrehzahlen, die über zwei Digitaleingänge oder das
Keypad angewählt werden können. Die nachstehende Tabelle erläutert die Auswahl der aktiven Festdrehzahl, oder des
aktiven Drehzahlverhältnisses mit der oder dem Antrieb läuft.

Siehe auch Parameter: 3/20

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

Bei Betrieb als Folgeantrieb (Slave-Betrieb) beachten Sie bitte Parameter   2   S3/20 SLDIR.

Klemme 5 aktiviert grundsätzlich Reglerfreigabe (Hardware). Diese Funktion ermöglicht es den Regler mit einem Signal
(Bit) auf linkslauf zu starten.

5PRS1
Parameter 3/04

5PRS2
Parameter 3/04

Masterbetrieb Slavebetrieb

deaktiviert deaktiviert standard Sollwert
TRAN1

Parameter 4/12

aktiviert deaktiviert Festdrehzahl 1
Parameter 1/04

Drehzahlverhältnis 1
Parameter 1/04

deaktiviert aktiviert
Festdrehzahl 2
Parameter 1/05

Drehzahlverhältnis 2
Parameter 1/05

aktiviert aktiviert Festdrehzahl 3
Parameter 1/06

Drehzahlverhältnis 3
Parameter 1/06
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3. Positionierung mit TA-BL/P Regler

Systembeschreibung:

Allgemeines

Eine ausführliche Beschreibung über die Eigenschaften und Parametrierung des TA-BL/P Reglers ist in "Inbetrieb-
nahme- und Einstellanleitung für TA-BL/P" dargestellt. In dieser Anleitung wird zusätzlich die Eigenschaft des Reglers
bei der Positionierungsaufgabe behandelt.

Positionierung

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

3.1 Positionsvorgabe (Soll-Position)

Der Soll-Position (Impulszahl) kann über einen DriveAdminstrator, Key-Pad oder Profibus vorgegeben werden. Dabei
ist die Soll-Position bzw. die maximale Soll-Position aus den Parametern 2 322/323222/32 und /32/33/32/33 bzw. 2/302/30 und /312/31/312/31 wie
folgt berechnet, Soll-Position =Soll-Position (highTeil)x10000+Soll-Position (LowTeil).
Dadurch ist eine maximale Impulszahl von 655359999 (65535x10000+9999) realisierbar.

3.2 Positionserfassung (Ist-Position)

Die Ist-Position (Impulszahl) wird in Abhängigkeit von dem Drehzahl-Inkrementalgeber, der an dem Motor montiert
ist, erfaßt. Die erfaßte Ist-Position steht immer zur Verfügung, ob der Antrieb positioniert oder als Drehzahlregler
arbeitet.

3.3 Hoch- und Runterlaufkurven

Die Hoch- und Runterlauf-Kurven der Drehzahl bei der Positionierung können unabhängig (Kurvenform bzw. Lauf-
zeit) voneinander programmiert werden. Für die Hochlaufzeit kann in Abhängigkeit von der Einstellung in Parameter
2/09 entweder die Beschleunigungszeit A (ACCEL 1/11) oder B (ACC-B 2/10) gewählt werden. Die Kurvenform der
Beschleunigung wird durch den Parameter 1/10 bestimmt (s. Inbetriebnahme- und Einstellanleitung für TA-BL/P 4.1 ...
300.1). Wobei die Runterlaufkurve (Bremskurve-Typ) durch den Parameter 73/75 und die Bremszeit durch den
Parameter /372/37 bestimmt wird

Bemerkung:
Da die Bremszeit des Antriebsmotors von vielen Faktoren z.B. von der mechanischen Last, Stromgrenze des Reg-
lers, Schwungmasse des Motors, usw. abhängt, kann bei einer Überbelastung des Antriebs während der Bremszeit
die Pos tion verfällt werden, ist die Bestimmung der optimalen Bremszeit durch diesen Parameter von großen
Bedeutung.
Die Bremszeit bezieht sich aus der maximalen Positionsdrehzahl und kann durch die Einstellung von kleineren
Verstärkungsfaktoren von P-Regler länger als die festgelegte Bremszeit sein.
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3.4 Vorgehensweise bei der Positionierung

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

3.4.1 Festlegung

a) Die maximale und die erste Sollpositionen (2/302/30 bis //2/332/33) werden als Impulszahlen eingegeben. Dadurch ist
die Genauigkeit der Position gewährleistet.

b) Die maximale Positionsdrehzahl wird durch den Parameter 22/3422/34 festgelegt.

Bemerkung:
Bei der Positionierung im Slavebetrieb soll die maximale Slavedrehzahl unterhalb der maximalen Positionsdrehzahl
liegen. Ist die Slavedrehzahl, während dem Slavebetrieb, gleich oder großer als die maximale Positionsdrehzahl,
dann übernimmt der Positionsregler die Aufgabe und erreicht die Endposition (maximale Sollposition) mit der
maximalen Positionsdrehzahl. D.h. wenn einmal der Positionsregelr gestartet ist, dann gibt es keine Möglichkeit (in
diesem Positionierungsabschnitt) in den Slavebetrieb zurückzukehren.

c) Um einen Schleppfehler zu vermeiden, ist bei der Positionierung ein Positionsfenster vorgesehen. Dabei macht
der Positionsregler eine maximale Positionsdifferenz von, in diesem Parameter 2/352/35 festgelegten, Impulsen.

d) Verstärkungsfaktor für den P-Regler muß in dem Parameter 63/36 festgelegt werden.

e) Auswahl der Bremskurve 33/75, Profibus Nr. 217 Bit 9

Durch das Setzen dieses Bits kann die Art der Bremskurve zwischen einer RAMPE 0) oder Elliptische KURVE (1) (S-
kurvenahe) ausgewählt werden. Dabei läuft immer einer P-Regler parallel zur den gewählten Bremskurve. Die
Wirkung dieses Reglers kann durch die Änderung des proportionalen Verstärkers (Parameter 22/36, Profibus Nr.
223) genutzt werden.

Bemerkung:
Die Hochlauf-Kurve wird durch die Hilfe von Parameter 1/10 in Zusammenhang mit 1/11 oder 2/10 realisiert werden. Die
Beschleunigungszeit bezieht sich aus der maximalen Drehzahl des Reglers (Parameter 1/ 02).

3.4.2 Referenzfahrt

Die Referenzfahrt erfolgt ohne die Positionierung. D.h. der Parameter 3/79 darf nicht gesetzt werden. In diesem Fall
arbeitet der Regler ohne einen einzigen Ein luß der Positionierung (Keine Überlagerung der Positionsregler zum
Drehzahlregler)

Folgende Reihenfolge bitte unbedingt einhalten

3.4 3 Positionierungsfreigabe 3/79, Profibus Nr. 217 Bit 7

Durch das Setzen dieses Bits ist der Positionsregeler dem Drehzahlregler überlagert. Der Drehzahlregler bezieht
seinen Sollwert aus dem Positionsprofil des Positionsreglers.

Wird die Positionierung mittels Digitaleingänge realisiert, muss Parameter 3/3/813/3/81 gemeinsam mit 3/793/793 9/73/79 aktiviert werden.

3.4.4 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 2/30
bis /32/33) bzw. alle Steuer- und Statussignale der Positionierung mit 0 initialisiert.

Bemerkung:
Da die erste Sollpositionsberechnung und die internal Freigabe für die Positionierung in der Phase der Dreh-
richtungsfestlegung (33/77, 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 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 7/73/77 bzw PB-Nr 217 Bit 13 wird einmal vor dem Beginn der Positionierfahrt die
gewünschte Vorwärtzdrehrichtung des Antriebsmotors in Abhängigkeit der Bewegungsrichtung des Materials aus
Par. 3/05 bzw PB.Nr 86 Bit 4 übernommen. Nach der Festlegung ist Par. 3/77 bzw PB-Nr. 217 Bit 13 zu deaktivieren.
(min Einschaltdauer 100ms) Die Umkehrung der Drehrichtung des Antriebsmotors wird von dem Positionsregler
übernommen.

Bemerkung:
Die Drehrichtung des Antriebsmotors im Slavebetrieb des Reglers ist unabhängig von diesem Bit. Deshalb soll auch
einmal die Drehrichtung des Slaves in Abhängigkeit des Masters vor dem Beginn der Positionierung 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.

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

Dieses Bit gibt den ersten Befehl für die Positionierung. Ist die Position erreicht, dann wird ein Position_Ok Signal an
der ausgewählten Klemme der digitalen Ausgänge 3/373/37 bis 3/413/41 durch Eingeben den Wert 11 ( s. Parameter
beschreibung) signalisiert. Für Profibusanwendung wird dieses Bit in Profibus Nr  218 Bit 10 signalisie t  Dieses
Position_Ok Bit wird bei jeder erreichten Position gesetzt und beim Anfangen jeder Art der Positionierung auf 0
zurückgesetzt. Ist aber die Position überschritten, dann wird ein Position_NotOk Signal an der ausgewählten Klem-
me der digitalen Ausgänge /3/33/373/37 bis 133 13/413/41 durch Eingeben den Wert 13 signalisiert  Für Profibusanwendung wird
dieses Bit in Profibus Nr. 218 Bit 3 signalisiert.
Nach diesem Zustand kann der Antrieb zum Slavebetrieb oder zur Anfangsposition gefahren werden.

3.4.7 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 die Drehrichtung des Antriebsmotors ändern. Die Drehrichtung wird automatisch beim
Setzen das Bit 14 in dem Profibus Nr  217 und beim Verlasen dieses Bereiches (beim Zurücksetzen das Slavebit)
umkehrbar  Da der Antrieb im Slavebetrieb zu der maximalen Sollposition fährt, kann nur durch das aktivieren von
Profibus Nr. 217 Bit 14 zurückgefahren werden.

3 4.8 Gehe zur Anfangsposition 3/78, Profibus Nr. 217 Bit 14

Durch d eses Bits und Zürücksetzen von “gehe in die Erste Position” wird die interne Sollposition automatisch auf 0
gesetzt und der Antrieb läuft in umgekehrter Richtung zu dem Ausgangspunkt zurück
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3.5 Positionierung durch die Änderung der Soll-Position

Anders als bei der oben genannten Funktionsweise der Positionierung, kann die Positionierung durch Änderung der
Soll-Position realisiert werden.
Dabei bleibt das Bit 3/74 immer gesetzt. Die Drehrichtung wird automatisch je nach Größe des Positionierungswert
intern festgelegt.

Bemerkung:
Die Prozeduren von 2.5.1 bis 2.5.6 sollen auch bei dieser Betriebsweise durchgeführt 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 Wertänderung der
Soll-Position.

Soll-Position änderung während der Positionierung:

Eine Soll-Positionänderung ist während der Positionierung oder beim Stillstand des Motors möglich.
Hier kann man verschiedene Fälle unterscheiden, wann die Änderung vorgenommen wurde,

1.Fall, Beim Hochlauf
2.Fall, Vor dem Bremsvorgang
3.Fall, Während dem Bremsvorgang (Bremsvorgang durch Soll-Positionsänderung)
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 ursprünglich eingestellte Position, dann bremst der Antrieb den Motor mit
der, in Par. 1/12 oder 2/11, eingestellten Zeit zur Drehzahl = 0 und läuft in umgekehrter Richtung zur der neuen
Position.

Bemerkung:
alle Änderungsvorgänge laufen mit den programmierten Rampen, so das kein Drehmomentstoß auf den Antrieb
bzw. die Maschine wirkt.
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3.6 Grafische Darstellung Einfache Positionierung
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3.7 Grafisches Beispiel mit Umschaltung auf Slavebetrieb
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52 Inbetriebnahme und Einstellungsanleitung

Parameter Beschreibung

Druckfehler sowie technische Änderungen vorbehalten

Gruppe/
Parameter Display Bezeichnung Werte bereich Standard-

parameter Einheit

1/02 MAXS Maximale Drehzahl 100 - 6000 1000 min-1

1/03 MINS Minimale Drehzahl 0 - 6000 0 min-1

1/04 PRST1 Festdrehzahl 1 / Drehzahlverhältnis 1 0 - 64000 0 -

1/05 PRST2 Festdrehzahl 2 / Drehzahlverhältnis 2 0 - 64000 0 -

1/06 PRST3 Festdrehzahl 3 / Drehzahlverhältnis 3 0 - 64000 0 -

1/07 IL1Q Maximaler Strom bei mot. Betrieb 1Q 0,1 - I-max. I-max. A

1/08 4QEN Generatorischer Betrieb, Freigabe 0 oder 1 0 -

1/09 IL4Q Stromgrenze, Generatorbetrieb 0,1 - I-max. I-max. A

1/10 RAMP Drehzahlrampentyp
0=Sprung
1=Rampe
2=S-Kurve

1 -

1/11 ACCEL Beschleunigungszeit A (Hochlauf) 0,1 - 599,9 10,0 s

1/12 DECEL Verzögerungszeit A (Runterlauf) 0,1 - 599,9 10,0 s

1/13 LEADE Geführte Verzögerung bei Reglersperre 0 oder 1 0 -

1/14 BRADE 0,5s Haltemoment bei n<10 min 1 0 oder 1 0 -

1/15 DELOF Reglersperre bei Sollwer =0 & n=0 0 oder 1 0 -

1/16 P AMP Drehzahlregler P- Verstärkung 0 - 100 5 %

1/17 I AMP Drehzahlregler, Integral-Antei 0 - 100 4 %

1/18 YI0P Wirkungsbereich I-Anteils beim n-Regler 1 - 255 255 min-1

1/19 SAVE Parameter in EEPROM speichern 0 oder 1 0 -

4.1 Parametergruppe 1
4. Übersichtstabellen Parameter
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Inbetriebnahme und EinstellungsanleitungDruckfehler sowie technische Änderungen vorbehalten 53

Parameter Beschreibung

Gruppe/
Parameter Display Bezeichnung Wertebereich Standard-

parameter Einheit

2/02 STDRD Standardparameter lesen  0 oder 1 - -

2/03 RATSP Motor-Nenndrehzahl  (Bei BL-N-Motoren die
kleinere Drehzahl angeben) 0 - 6000 - min-1

2/04 POLES Motor-Polzahl 2 - 32 - -

2/05 PPR Impulszahl des Motordrehzahlgebers x4 1 - 9999 - -

2/06 MRACU Motor-Nennstrom 1,0 - 3000,0 - A

2/07 MPECU Motor-Spitzenstrom 1,0 - 3000,0 - A

2/08 OCTIM Überstromzeit (bei n <300 min-1) 0 - 200 80 s

2/09 SETAB Auswahl Drehzahlrampe A oder B

0 = Rampe A
1 = SWTR
3 = Dir
4 = Rampe B
5 = Motorpoti
6 = Set B
7 = Slave set B

0 -

2/10 ACC B Beschleunigungszeit B (Hochlauf) 0,1 - 599,9 180,0 s

2/11 DEC B Verzögerungszeit B (Runterlauf) 0,1 - 599,9 180,0 s

2/12 PHADV Phase advance aktivieren 0 oder 1 0 -

2/13 PHADR Phase advance bei Nenndrehzahl 0 - 99 30 %

2/14 PHADM Phase advance bei Maximaldrehzahl 0 - 99 50 %

2/15 INCR Drehzahl- / Multiplikatoranhebung 0 - 9999 0 min-1/-

2/16 DECR Drehzahl- / Multiplikatorabsenkung 0 - 9999 0 min-1/-

2/17 FINE Drehzahlfeinabstimmung 0 - 3 0 1/4 min-1

2/18 SWTR Drehzahlmeldung 10 - 6000 100 min-1

2/19 IL20 Meldeverzögerung, Stromgrenze erreicht 1 - 9999 1 s

2/20 CODO Feste Konfiguration der Digitalausgänge 0 oder 1 0 -

2/21 DIRAN Drehrichtungsumkehr bei neg. Sollwert 0 oder 1 0 -

2/22 4MA Analogeingang 1, 0-20mA oder 4-20mA 0 oder 1 0 -

2/23 CLT1 Drehmomentgrenze, Zeitkonstante 0,01 - 300,00 0,01 s

2/24 UVTIM Unterspg.-abschaltung, Verzögerung 0,0 - 3000,0 0,1 s

2/25 OV_4Q Maximale Zwischenkreisspannung 100 - 1500 900 V

2/26 PTQL Drehmomentgrenze Programmierbar 0 - 100,0 100,0 %

2/27 MPTUL Motorpoti Verhältnisfaktor Begrenzung (Auf) 0 - 100 0 %

2/28 MPTDL Motorpoti Verhältnisfaktor Begrenzung (Ab) 0 - 100 0 %

4.2 Parametergruppe 2

Parameter 2/29 bis 2/37 sind optionale Parameter siehe Kap. 4.5
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54 Inbetriebnahme und Einstellungsanleitung

Parameter Beschreibung

Druckfehler sowie technische Änderungen vorbehalten

Gruppe/
Parameter Display Bezeichnung Wertebereich Standard--

parameter

3/02 SRES Reset-Störung

0 = AUS
1 = EIN

2 bis 13 =
Klemmen

am TA-BL/P

2 (KL.2)

3/03 SRUN Regler-Freigabe 3 (KL.3)

3/04 SPRS1 Festdrehzahl 1 / Drehzahlverhältnis 1 4 (KL.4)

3/05 SDIR Drehrichtungsumkehr (Masterbetrieb) 5 (KL.5)

3/06 SHOLD Schnellhalt 6 (KL.6)

3/07 SPRS2 Festdrehzahl 2 / Drehzahlverhältnis 2 7 (KL.7)

3/08 SMOT Motorpotentiometer EIN / AUS 8 (KL.8)

3/09 SUP Motorpotentiometer aufwärts 9 (KL.9)

3/10 SDOWN Motorpotifunktion abwärts 10 (KL 10)

3/11 SINC Drehzahl- / Drehzahlverhältnisanhebung 11 (KL.11)

3/12 SDEC Drehzahl- / Drehzahlverhältnisabsenkung 12 (KL 12)

3/13 SSLAV Master- / Slavebetrieb 13 (KL.13)

3/14 SSPER Drehzahlistwertfehler unterdrücken 0

3/15 SSYNC Winkelsynchron / Drehzahlsynchron 1

3/16 SANG Winkelkorrektur 0

3/17 SICW Endschalter in Uhrzeigersinn (cw) 0

3/18 SICCW Endschalter gegen Uhrze gersinn (ccw) 0

3/19 SSETB Anwahl Rampe A oder B 0

3/20 SLDIR Drehrichtungswechsel bei Folgeantrieben 0

3/21 STQL Externe Drehmomentgrenze 0

3/22 SSER Externe Fehlerabschaltung 0

3/23 SSDC Reglerendstufe Inaktiv 0

3/24 STLAP M-limit Analog / Programmierbar 0

3/25 IPL2
Eingangslogik der
Klemmen 2 bis 13
(Polarität umkehren)

KL.2
0=Eingang ist
aktiv und wird

beim Anlegen von
+24V inaktiv

1=Eingang ist
inaktiv und wird

beim Anlegen von
+24V aktiv

1

3/26 IPL3 KL.3 1

3/27 IPL4 KL.4 1

4.3 Parametergruppe 3
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Parameter Beschreibung

Gruppe/
Parameter Display Bezeichnung Wertebereich Standard-

parameter

3/28 IPL5

Eingangslogik der
Klemmen 2 bis 13
(Polarität umkehren)

KL.5

0=Eingang ist aktiv
und wird beim

Anlegen  von +24V
inaktiv

1=Eingang ist
inaktiv und wird

beim Anlegen  von
+24V aktiv

1

3/29 IPL6 KL.6 1

3/30 IPL7 KL.7 1

3/31 IPL8 KL.8 1

3/32 IPL9 KL.9 1

3/33 IPL10 KL.10 1

3/34 IPL11 KL.11 1

3/35 IPL12 KL.12 1

3/36 IPL13 KL.13 1

3/37 SD48 Funktion Relais 1 KL.48
0=AUS
1=Störung
2=Verzög. Stromgr.
3=Drehzahl erreicht
4=Betriebsbereit
5=Betrieb
6=Drehzahlmeldung
7=n > 9 min¯¹
8=Stromgrenze
9=Motornennstr. überschr.
10=Reserve
11=Position OK
12=Masterdrehzahl errei.
13=Pos. überschritten

4

3/38 SD47 Funktion Relais 2 KL.47 1

3/39 SOK45 Funktion Digitalausgang 1 KL.45 7

3/40 SOK44 Funktion Digitalausgang 2 KL.44 2

3/41 SOK43 Funktion Digitalausgang 3 KL.43 6

3/42 PD48 Ausgangslogik Relais 1 KL.48

0 oder 1

1

3/43 PD47 Ausgangslogik Relais 2 KL.47 1

3/44 POK45
Ausgangslogik
Optokopplerausgänge

KL.45 1

3/45 POK44 KL.44 0

3/46 POK43 KL.43 1

3/47 AOSEL Funktion Analogausgang
1=Motordrehzahl
2=Motorstrom 1

3/48 RSEL1 Drehzahlsollwert mit Rampe
0=AUS
1=Analogeingang 1
2=Analogeingang 2
3=(nicht belegt)
  .
  .
  .
15=(nicht belegt)

1

3/49 RSEL2 Drehzahlsollwert ohne Rampe 0

3/50 RSEL3 Sollwert, Drehmoment limit 0

3/51 RSEL4 Quelle max. Positionier-Drehzahl 0

3/52 RSEL5
Reserve Analoganwendungen

0

3/53 RSEL6 0

3/54 TRQEN Betrieb Drehmoment-Begrenzung
0=Aus
1=Ein 0

3/55 KLIXEN Motorklixon Aktiv
0=Inaktiv
1=Aktiv 0
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56 Inbetriebnahme und Einstellungsanleitung

Parameter Beschreibung

Druckfehler sowie technische Änderungen vorbehalten

Gruppe/
Parameter Display Bezeichnung Wertebereich Standard-

parameter

3/56 PP0r

Profibus Parameter

0 Lesen

Profibus-Nr.
0 bis 255

0

3/57 PP0w 0 Schreiben 0

3/58 pp1r 1 Lesen 0

3/59 pp1w 1 Schreiben 0

3/60 pp2r 2 Lesen 0

3/61 pp2w 2 Schreiben 0

3/62 pp3r 3 Lesen 0

3/63 pp3w 3 Schreiben 0

3/64 pp4r 4 Lesen 0

3/65 pp4w 4 Schreiben 0

3/66 pp5r 5 Lesen 0

3/67 pp5w 5 Schreiben 0

3/68 pp6r 6 Lesen 0

3/69 pp6w 6 Schreiben 0

3/70 pp7r 7 Lesen 0

3/71 pp7w 7 Schreiben 0

3/72 CAOP1 Polarität Analogausgang umkehren
0=Aus
1=Ein

0

3/73 POSEN Sammelstörung bei Lagesensor fehler
0=Aus
1=Ein

0

3/80 INVCD Invertiere Zählerrichtung nach Pos Aus
0=Aus
1=Ein

0

3/82 SMPOT Motorpoti Wert bei Netz-Aus Speichern
0=Aus
1=Ein

0

Parameter 3/74 bis 3/79, 3/81 sind optionale Parameter siehe Kap. 4.5
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58 Inbetriebnahme und Einstellungsanleitung

Parameter Beschreibung

Druckfehler sowie technische Änderungen vorbehalten

4.5 Parameter zur Option Positionierung

Gruppe/
Parameter Display Bezeichnung Werte bereich Standard-

parameter Einheit

2/29 DEC_C Verzögerung Rampe C 0,1 bis 599,9 180,0 s

2/30 PHMAX Maximale Sollposition x10000 0 bis 65535 0 -

2/31 PLMAX Maximale Sollposition x1 0 bis 9999 0 -

2/32 PHIGH Sollposition x10000 0 bis 65535 0 -

2/33 PLOW Sollposition x1 0 bis 9999 0 -

2/34 MPOSP Maximale Drehzahl der Positionierung 1 bis 6000 100 min-1

2/35 WINPO Positionsfenster (Geberimpulse x4) 1 bis 255 30 -

2/36 KPP_P Proportionale Verstärkungsfaktor für
Positionierung 1 bis 255 75

2/37 ADJBC Bremskurve justieren 0,1 bis 100,0 1,0 s

3/74 STPOS Gehe zur ersten Position

0=OFF
1=ON

2 b s 13=
klemmen am

TA-BL/P

0 -

3/75 BRCUR Bremskurventyp: Linear/S-Kurve 0 -

3/76 REPOS Reset Position 0 -

3/77 REFPO Definiere Positionsrichtung 0 -

3/78 RUKPO Gehe zur Anfangsposition 0 -

3/79 ENPOS Positionierung freigeben 0 -

3/81 F_Jog Digitale Sollwert freigabe 0 -

Ab Version BL60430:
Bemerkung:
Die Quelle der maximalen Drehzahl der Positionierung kann digital oder analog, mit Parameter 3/51, vorgewählt
werden.
3/51 = 0 Digital = (2/34) Die maximale Drehzahl der Positionierung über Feldbussysteme
3/51 = 1 Analogeingang 1 Die maximale Drehzahl der Positionierung über Analogeingang 1
3/51 = 2 Analogeingang 2 Die maximale Drehzahl der Positionierung über Analogeingang 2

Die Parameter 3/74 bis 3/79 und 3/81 sind über Digitaleingänge ansteuerbar.
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