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MENTOR Il USER’'S GUIDE ’ Addendum

Mentor If B
Issue 5 — Addendum 2
Software V4.3.0

Detalls of software

{1}  Field control code has been modified to allow the use of FXMB
issue 2.

Note: ISSUE 2 FXM5 MUST NOT BE USED WITH
PREVIOUS SOFTWARE VERSIONS.

The FXMB settings are given below. The table on page 10-81s

incorrect.

Maximum Primaty LK1 posiilon Parameter

current (A) tumns 20 15 6.11
1 10 b i
2 10 A 2
3 5 i 3
4 5 ® 4
5 4 ¢ 5
6 3 o 6
7 2 ® 7
8 2 . 8
9 2 . 9
10 2 . 10
11 1 o 11
12 1 d 12
13 i ¢ 13
14 1 . 14
15 1 i 16
16 1 . 16
17 1 . 17
18 i ® 18
19 1 g 19
20 1 e 20
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Achtung Hochspannung n

Die in den Thyristorregler MENTOR !i auftretenden Spannungen kinnen starke
olektrische Schiige erzeugen. Der Besitzer ader Benutzer hat dafilr zu sorgen,
da der Antrieb Mentor Il nach den Sicherheitsvorschriften und den
zugehérigen gesetzlichen Vorschriften und Bestimmungen installiert, betrieben
und gewartet wird.

Nach Lektiire und Verstindnis dieser Bedienungsanleitung, ist das Gerét nur
von Fachpersonal zu installieren. Dabei sind die Installationsanweisungen zu
beachten. Bei Fragen oder Zweifeln wenden Sie sich an den Lieferanten.

Dear Hersteller Ubarnimmt keinerlei Haftung fiir Folgen, die sich aus der
unangemessenen, nachlassigen oder falschen Installation oder Einstellung der
wahlfreien Betriebsparamater des Geriites, oder aus einer Fehlanpassung des
Antriebes MENTOR 1! an den Motor ergehen.

Der Inhalt disser Anleitung gilt als richtig zum Zeitpunkt der Drucklegung. Im
Interesse der laufenden Entwickiung und Verbesserung des Gerétes, behilt
sich der Hersteller das Recht vor, die Spezifikation des Produktes oder seiner
Leistung oder den Inhalt der Bedienungsanteitung ohne vorherige Ankiindigung
zu dndern.

Alle Rechte vorbehalten. Ohne schriftliche Genehmigung des Herausgebers
darf kein Teil dieses Buches in irgendeiner Form oder durch irgendwelche
Einrichtungen elektronischer oder mechanischer Art, sinschliefllich der
Fotokopie, der Aufzeichnung oder durch Informationsspeicher- oder
} ssesysteme reproduziert oder {iheriragen werden.

Copyright 1891 Control Techniques ple

Handbuch - MENTOR H

Artikelnr.: 0181-6002

Deutsche Ausgabe 1 November 1992
Softwareversion - 2.4.X
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Bedienungsanteitung fir den Gleichstromantrieb MENTOR Il
Parameter fir MENTOR il

MENTOR 11 verfilgt Uber eine Reihe von Parametern, die die groftmdgliche
Flexibilitat der Anwendung fiir industrielle Anforderungen garantieren. Die
Parameter sind in Meniis zusammengefafit, weil der Benutzer so den
bequemsten und schnelisten Zugriff zu den Parametern hat.

Innerhalb jedes Meniis wurden diejenigen Parameter, die nur fir die
Anpassung des Antriebes an die kundenspezifischen, komplexeren
Anwendungen gebraucht werden, “unsichtbar” gemacht - d.h. sie sind
normalerweise nur Uber einen Zugriff auf die geschiitzte Datenebene
zugénglich. Beim Zugriff mit niedrigem Sicherhsitsgrad sind die Parameter in
der Digitalanzeige "unsichtbar”.

Qadurch wird die Bildgrofe der Meniis im Normalbetrieb zur besseren
Ubersicht verkleinert und sichergestelit, dah die fir eine bestimmie
Anwendung oder sinen bestimmten Prozef eingestellten Parameter optimal
geschiitzt werden.

Die "sichtbaren” Parameter sind in Kapitel 6 fiir den Normalbetrieb aufgefiiht.
Kapite! 7 enthélt den kompletten Satz von Parametern mit “sichtbaren” und
"unsichtbaren” Parametern. Zur Sicherhsit empfiehlt es sich, Kapitel 7 aus
dem Handbuch zu entfarnen und separat aufzubewahren.
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10 Optionen 10-1
10.1 Feldsteuerkarte MDA3 10-3
10.2 Feldsteuermodul FXMb 10-6
10.3 Software Optionen 10-7
Verzelchnis der Abbildungen

Abb Titel Seite
1 Thyristor Verhalten 15
2 Drehrichtungsumkehr bei sinem 1Q-Antrieb 1-5
3 4Q-Briicke 1-6
4 Quadrantendiagramm eines Gleichstromantriebes 1-7
) Anordnung zum Bremsen sines 1Q-Antriebes 1-8
6 Abmessungen der Regler M25 bis M210 36
7 Abmessungen der Regler M350 bis M82b 37
8 Abmessungen der Regler M900 bis M1850 31
9 Ventilationsmontageabstand 3-13
10 Gehéauseabbildung / Kihiftichen 3-16
11 Geratekomponsntenabbildung 4-4
12 Anschlufvorschlag - 1Q-Antrieb 412
13 Anschluvorschiag - 4Q-Antrieb 4-13
14 Bestlickungsplan - MDA?2 Leiterkarts 4-14
15 Interne Verbindungen - Europa- und Nardamerikaversion 4-15
16 Tastatur 53
17 Verédnderung der Parameter, Logikflufiplan 6-4&7-6
18 Drehmomentregelung mit iiberlagerter

Drehzahiregelung Quadranten 1 & 2 746
i9 Drehmomentregelung mit (iberlagerter

Drehzahiregelung, Quadranten 3 & 4 7-46
20 Wickler/Abwickier - Abbremsung 7-48
i Wickler/Abwickler - Beschieunigung 7-48
22 Berechnung des Gradienten {ir Stromreduzierung 7-51
23 Serielle Adressen 83
24 MDAS3 Feldsteuerkarte und Anschilisse 10-3
25 MDAS3 Montagshinweise 10-6
26 FXMB Feldregler (extern} 106
Logische Schaltbilder Seite
Ubersicht tiber die Steusriogik 856 {f & 788 ff
Menls 01 bis 09 und 12 7-88 ff
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Drehzahlauflésung n

Gesamt
Soll-Wert Ist-Wert Auflésung

Analog 0,020 % Ankerspannung 083V 083V
Analag 0,025 % Tachogenerato 01 % 0,126 %
Digital Tachogenerator 0,1 % 0,1 %
Analog 0,026 % inkrementalgeber 0,01 % 0,036 %
Digital Inkrementalgeber 0,01 % 0,01 %
Inkrementalgeber Inkrernantalgeber Absolut

Phasenfolge der Netzversorgung

Verlust von einer oder mehreren Phasen der Versorgung wird automatisch
registriert,
Der Antrieb lauft ohne Riicksicht auf die Phasenfolge.

Ausgang

¢ 6-Puls-Briickenschaitung. Auf Wunsch kenfigurierbar als 12-Puls-Betrisb
{Serie).

Serielle Schnittstelle

. RS485 serielle Schnittstelle, potentiatfrei Uiber Optokoppfer.
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EINLEITUNG

Die Antriebsserie MENTOR |l stellt die neueste Entwicklung industrieller,
netzgefiihrter Thyristorregler dar. Sie ist volisténdig mikroprozessorgestauert.
Die verschiedenen Regler liefern in ihrer Abstufung Ausgangsstrome von 26 A
bis 1850 A. Alle besitzen als gemeinsame Merkmale die gleiche
Regelelektronik, Uberwachungsfunktionen, integrierte Schutzeinrichtungen

" und die serielle Schnittstelle.

MENTOR |I ist entweder als 1 Q-Antrieb oder als 4 Q-Antrieb verflgbar. Beide
Typenreihen bieten eine Regelung von Drehzaht undfoder Drehmoment des
Motors. Die 4 Q-Typenreihe bietet zusiizlich die Regelung in beiden
Drehrichtungen.

Die Betriebsparameter bei MENTOR I kann man entweder tiber die Tastatur
oder tiber die serislle Schnittstelle anwahlen und veréndern. Der Zugriff zum
Verindern der Parameterwerte ist durch ein dreistufiges
Sicherheitscodesystem geschiitzt,

Als Option steht ein separates, intelligentes Eingabemodul mit Tastatur und
Display zur Verfligung, mit dem vor Ort oder als Fernbedienung die
Verénderung der Parameter erfolgen kann. Die Meniisteuerung kann dort in
rnehreren Sprachen aufgerufen und bedient werden.

Regelung des Gleichstrommotors

Fir die praktische Anwendung muf man bei einem Gleichstrommotor die
Drehzahl, das gelieferte Drehmoment und die Drehrichtung regein kénnen. Die
Drehzahl ist proportional der Gegen-EMK des Ankers und umgekehrt
proportional dem FeldfluB. Das Drehmoment ist proportional dem Ankerstrom
und dem Esldfluf. Die Drehrichtung ist eine Sache der relativen Polaritat der
Anker- und der Feldspannung. Demnach muf geregelt werden :

(1) Die Ankerspannung; die Gegen-EMK ist eine Komponente der
Ankerspannung. Nimmt man also ein kenstantes Feld an, so liefert die
Regelung der Ankerspannung eine kompleite Regelung der Drehzahl bis
zu dem Punkt, an dem die Spannung den Hachstwert erreicht, fur den
der Anker ausgelegt ist. Der Ankerstrom ist auch eine Funktion der
Ankerspannung, so daf} innerhalb des Drehzahlberesiches his zur
Héchstspannung das Drehmoment auch durch die Spannung gesteuert
wird. Bei voll erregtem Feld, steht das maximale Drehmoment
normalerweise von der Drehzahl Nuli bis zur gréiiten Ankerspannung zur
Verfiigung.
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+M, +1
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E 0 non

Abb. 4 Die 4 Quadranten des Drehmoment/Drehzahl-Diagrammes
eines Gleichstrommolors.

Wenn bei einem 1 Q-Antrieb gebremst werden soll, muft eine externe
Schaltung gemaR Darstellung in Abb. 5 vorgesehen werden (dynamische
Bremsung). In diesem Fall ist die Abbremsung weder geregelt noch linear.

Raegelung

Unabhiéingig davon, ob es sich um einen 1 Q-Antrieb oder einen 4 Q-Antrieb
handelt, ist die Reaktion des Motors grundsatzlich eine Funktion der
Ausgangspannung und diese wiederum eine Funktion des Ziindwinkels der
Thyristorbriicke. Dieser |41 sich genau regeln.

Die Qualitat der Reaktion des Motors héngt daher von der Féhigkeit der
Antriebslogik ab, eine Reihe von Daten (iber den Motor-Istzustand und den
gewiinschten Sollzustand zu empfangen, zu interpretieren und zu verarbeiten.
Einige dieser Daten kénnen von externen Quellen stammen wie beispielsweise
die Sollwerte fiir Drehzaht und Drehmoment, der Istwert der Motordrehzahl
usw.. Einige werden intern von der Antriebslogik selbst hergeleitet, z.B. die
Ausgangs-Spannung und der -Strom, sowise dis Anforderungsbedingungen an
die Steuetlogik bei verschiedenen Betriebszustinden.

1-7
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Meniis

Da die Parameter in funktionsgeordnete Meniiebenen zusammengefasst sind,
ist ein schneller Zugriff auf einzelne Parameter trotz der grofien Anzahl der
Parameter mbglich. Zudem erhdht diese Struktur die Ubersichtlichkeit tiber die
einzelnen Funktionen trotz der grofRen Anzaht der Parameter.

Ein Uberblick iber das gesamte logische Regelsystem des Antrisbsreglers
findst sich in Kapitel 8.5. Jedes sinzeine Mendi ist in den Logikdiagrammen im
Kapitel 7.5 graphisch dargestslit.

Serielle Schnittstelle

Die serielle Schnitistelte am Antriebsregler MENTOR H ist ein wichtiges
Merkmal firr den Einsatz in einer modernen industriellen Anwendung. So
kénnen zum Beispiel externe Prozefisteusrungen {SPS) mit Zugriff zur
gesamten Antriebslogik angebunden werden, wodurch eine qynamische
Verénderung von Parametern ermdglicht wird, um sie so den verschiedenen
Stufen eines Arbeitsganges oder verschiedenen Arbeitsbedingungen im Prozef}
anzupassen.

Durch die serielle Schnitistelle kann das Antriebssystem in iibergeordnete

Steuer- oder auch in Feldbussysteme integriert werden. So kann z.B. der
Antrieb permanent (iberwacht werden.

1-9
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2 Daten
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2.1 Spezifikationen
2.2 Auswahltabelle
2.3 Elektromagnetische Vertraglichkeit



MENTOR I

2 DATEN

2.1 Spezifikationen

Héchste Eingangspannung des Leistungsteiles n
480V+10 % Standard

B26V+10 % optional

660V+10 % auf Anfrage

Empfohlene hichste Motorspannung

Versorgungsspannung Ankerspannung
1 oder 4 Quadrant

380V AC 440V DC

415V AC 460V DC

440V AC OOV DC

460V AC 510V DC

480V AC 630V DC
Netzversorgung

Symmetrischer Drehstrom, 46Hz bis 62Hz, maximal 480V+10%.

Die Versorgung der Regelelektronik ist standardméfig 220V-10% bis
480V+10%, zwaoiphasig L1 und L3.

Mit Feldgleichrichter nach Nordamerikaversion betragt die
Versorgungspannung 220 -10% bis 480 V +10%, dreiphasig.

HINWEIS — E1 & E3 miissen auf dieselben
Phasen gelegt werdan wie L1 und L3,

2-3
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2.2 Auswahitabelle

1 Strom, Netz-Seite und DC-Ausgang

Typ Typenleistung * (kW)-  Hichster Dauerstrom
1Q 4Q hei 400V hei BOOV n

{Ankerspannung) AC- DC-

Eingang Ausgang

kW kW A A

M26 M26R 75 9 21 25
M4b M4BR 16 19 38 45
M75 M75R 30 38 80 75
M105 M106R 37,6 47 88 106
M165 M1B6R 66 70 130 165
M210 M210R 75 a4 176 210
M350 M3B0R 126 166 292 350
M420 M420R 160 188 350 420
MBB0 MiBBOR 200 260 460 560
M700 M700R 250 313 bgb 700
Me26 M825R 300 376 690 826
Ma00 ME0OR 340 425 750 900
M1200 M1200R 450 563 1000 1200
M1860 M1860R 760 938 1540 1850

* Bei hdheren Ankerspannungen kann man die Motorleistungswerte
arhdhen. Siehe hierzu Abschnitt 2.1, héchste empfohlene Motor-
spannungen.
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Geratareihe M550 bis M1850R

Typ Ernpfohlena Typische®
Sicherungswerte Kabsalgroe
1Q 40 AC- DC- AC-Eingang
Eingang Ausgang? und DC-Ausgang
ihrc) Halbleiter-
Sicherungen
A A mm?
MBS0 B8O NE 300
MBOOR 560 860 300
M700 630 NE 2 %185
M700R 630 1000 2 x 185
M82b 800 NE 2x240
M8256R 800 1200 2 % 240
Moo 1000 NE 2 x240
MS00R 1000 1500 2 x 240
M1200 1260 NE 2 x400
M1200R 1250 1800 2 x 400
M1850 ' 2000 NE 3 x 400
M1850R 2000 3000 3x400

{1} Die KabelgréRen gelten fiir 3adrige und 4adrige armierte Kabel mit PVC
Isolierung und Kupferleitern, die vorschriftsmifig verlegt sind.

{2) Die Sicherungen fur den DC-Kreis milssen schnelle Halbleiter-
sicherungen sein mit folgenden Werten :fir 380V Versorgung - 500V DC
flr 480V Varsorgung - 700V DC

NE: nicht erforderlich.
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4  Verlustleistung

Die Verlustlsistung betrigt 0,6% der Ausgangsnennleistung des Stromrichters
{iber dem gesamten Typenbereich. In der folgenden Tabelte sind die Verluste in
kW fiir alle Modelle aufgefihrt.

Typ Typische (KW)-

. Leistungswerte _ u
1Q 4Q bei 400V bei 500V Verlustleistung

{Ankerspannung)

kW kW kw kW

M25 M25R 1.5 9 0,038 0,045
Mab M45R 15 19 0,075 0,095
M75 M75R 30 38 0,16 0,190
M105 M105R 37,6 a7 0,19 0,24
M1B5 M155R 56 70 0,28 0,35
M210 M210R 75 94 0,38 047
M350 M350R 126 166 0,63 0,78
M420 M420R 150 188 0,75 0,94
M550 MB50R 200 260 1,0 1,3
M700 M700R 250 313 13 1,6
MB256 M826R 300 375 1,6 1.8
M800 MO00R 340 425 1,7 21
M1200 M1200R 450 563 23 2,8
M1850 M1850R 750 938 3,8 4,7

2-9
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3 Mechanische
Installatlon “

e A- e R
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...............

3.1 Abmessungen
3.2 Montage
3.3 Kuhlung und Ventilation
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3 MECHANISCHE INSTALLATION

3.1 Abmessungen

Die HauptmaBe sind in den Abb. 8 bis 10 am Ende dieses Kapitels aufgefiihrt,
Mafie fiir Ausschnitte und Bohrungen zur Montage des Antriebes, bei dem der
Kiihtkdrper als Wanddurchfithrung montiert werden soll, z.B. in einen
rlickseitigen Kithikanal, sind in den Abb. 8 und 9 gezeigt.

3.2 Montage

Position

Der Antrieb ist an siner Stelle zu installieren, die frei von Staub, korrodierenden
Dimpfen und Gasen und allen Fliissigkeiten ist. Kondensation von verdampften
Fliissigkeiten einschlieRlich der Luftfeuchtigkeit ist zu vermaiden.

Wenn der Antrieb an einer Stelle montiert wird, an der wahrscheinlich
Kondensation auftritt, muR eine gesignete Heizung zum Kondensationschutz
instalfiert werden. Die Heizung muf abgeschaltet werden, wenn der Antrieb
eingeschaltet wird. Es empfiehit sich eine autormatische tmschaitung mit der
Antriebseinschaltung.

Antriebe der Serie MENTOR 1l dirfen in Bereichen, die als gefahrlich eingestuft
sind, nur ordnungsgemif in einen genehmigten und beurkundeten Gehduse
installiert werden. (Siehe auch GEFAHRLICHE BEREICHE, Seite 4-3.)

Montage und Kiihlung

Bei den Antrieben der Serie MENTOR 11 gibt es verschiedene Varianten
beziiglich Montage und Art der Kiihlung. Bei den meisten Modellen ist
Oberflachen- oder Einbaumontage vorgesehen. Antriebe mit hdheren
Leistungswerten erfordern eine Gebldsebeliftung und konnen auf Wunsch
komplett mit Kiihlkanilen geliefert werden.

Bei der Installation kann auch eine separat gelieferte Kiihlluftversorgung
vorgesehan werden. Anforderungen an die Luftstromung sind in den
Wertetabellen im Abschnitt 2.2 gezeigt. Die Varianten sind in der Tabelle auf
der gegeniiberfiegenden Seite zusammengefaft.

3-3
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3.3 Kiihlung und Ventilation

Mindestmalie des Gehiiuses

Der Schaltschrank, in den der Antrieb installiert wird, muB® grofs genug sein, um
die vom Antrieb erzeugte Warme ableiten zu kénnen. Gemal Darstellung in
Abb. 6 ist ein Mindestabstand von 100mm an allen Seiten des Antriebes 2u
beachten. Bei der Berechnung der Innentemperatur sind alle Gerite im
Gehiuse zu berlicksichtigen.

Effektiver Warmeleitbereich

Fiir ein Gehause mit einem wirmeerzeugenden Gerat, errechnet sich die
erforderliche Oberfliche Ae aus folgender Gleichung:

By
k¥ (FTomn) -
Darin ist:

A, = effaktive Wirmeleitftiche in m?, gleich der Summe der
Oberflichen, die nicht mit einer andaren Ober{léche in
Beriihrung stehen.

P, = Stromverlust aller wirmeerzeugenden Geréte in Watt.

Te = Hachstzuléssige Betriebstemperatur des Antriebsmoduls
in °C.

Toms =  Hochste Umgebungstemperatur in °C.

k= Wirmetbertragungsfaktor des Materials, aus dem das

Gehiduse besteht.

3-5
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Abb. 7 Gehiuse mit vier
l\xplschen
Armoableitilichen.

Ermittlung der effektiven Wirmeleitfliche
Nach obiger Sp:;zifikation ergeben sich folgende Woerte flr die Variablen:

P, = AGOW (Verlustleistung)

ANMERKUNG — in den Wert von Pl miissen auch andere wirmeerzeugende
Gerate beriicksichtigt werden.

T = 40°C {fur alle Antriebe MENTOR 1}
Tuw = 25°C
k = B,5 (typischer Wert fiir 2mm dickes lackiertes Stahlblech)
400
) 5,6(40 - 25}
A, = 4,85m?

3-7
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Wenn ein Schaltschrank aus einem Katalog susgewdhlt wird, darf die
entsprechende Oberfléche nicht kleiner sein als die oben fir Ae errechnete
Zahl.

Geh#useventilation

Wenn ein hoher IP-Wert kein kritischer Faktor ist, kann das Gehsuse kleiner
gehalten werden, wenn innen- und Auieniuft durch ein Ventilationsgeblise
ausgetauscht werden,

Das Volumen der Ventilationsluft V errechnet sich nach folgender Formel: H

3,1 P,
V=

Tl - Tamb
worin V = bendtigter Luftstrom in m® x h! ist.

Die erforderliche Ventilation fiir einen MENTOR Il M210 wird wie
folgt ermittelt:

P, = 400W
T, = 40°C {fir alle Antriebe MENTOR i)

Tomp = 25°C (als Beispiel}

3,1 % 400
Dannistt V=~—-——
40-25
und V = 83m’h! .

3-9



8 MENTOR il, Module M25 bis M210 und M26R
bis M219R sind fir Oberiachenmoniage oder
zum Einbau In der Montagetafel gesignet.



9

MENTOR i, Module M350 bis M825 und M350R
bis M825R, Bitte beachten, daf der Kihikorper
Netzpotential {iihr,



10 MENTOR Il, Module M900 bis M1850 und M900R bis
M1850R sind nur flir Oberflichenmontage gasignst. Bitte
Beachten, Kilhlkérper Netzpotential behattet.
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4 Elektrische

Installation
S R Zrrd
4.1 Installationskriterien n

4.2 Elektrische Leistungsanschliisse

4.3 Biirdenwiderstande fur
Stromistwert

4.4 Steueranschliisse
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ELEKTRISCHE INSTALLATION

4.1 Installationskriterien
Sicherheit

Die in den Versorgungskabeln, den Motorzuleitungen mit deren Anschliissen,
den Elektronikversorgungskabeln und bestimmten Teilen des Antriebes
anfiegenden Spannungen kdnnen zu schweren elektrischen Schidgen flihren
und todlich sein.

GEFAHR ELEKTRISCHER SCHLAGE |

Nachdem der MENTOR i spannungslos gemacht worden ist, milssen vor
weiterem Eingriff wenigstens zwei Minuten vergehen, damit die internen
Kondensatoren sich volistindig entladen konnen. Bis zum Ablauf dieser
Entladezeit kénnen im Modul geféhrliche Spannungen anliegen.

Die mit der Uberwachung und Ausfithrung der Instaliations- oder
Wartungsarbeiten beauftragten Personen miissen entsprechend qualifiziert und
mit diesen Aufgaben vertraut sein. Vor Beginn der Arbeit sollten sie diese
Bedienungsanleitung gelesen haben,

Schutzgrad

Das Gehalise entspricht der internationalen Gehiusespezifikation Schutzart
IP0O. Daher milssen Lage und Zugang zum Modul unter Berlicksichtigung det
srilichen Sicherheitsbestimmungen fir die jeweilige Installationsart gesehen
werden. Fir sinen zusitzlichen Schutz gegen versehantliche Berithrung
stromfiihrender Metallteile stehen auf Waunsch Schutzabdeckungen fir die
Installation vor Ort zur Verflgung.

Gefahrliche Bereiche

Die Anwendung von Antriebsregler fir eine regelbare Drehzahl und
Sanftanlaufgerdten aller Art kann bei explosionsgeschiitzten Motoren die
Bescheinigung fiir den Betrieb in explosionsgeféhrdeten Bergichen
{Gerdtegruppe undfoder Temperaturklasse} ungiiitig machen. Genehmigung
und Beurkundung sind fiir die gesamie installation des Motores und des
Antriebsreglers einzuholen (Siehe atich *Position”, Seite 3-3.)

Erdung
Sicherheitserdung

Antriebe mit isolierten Kithikérpsrn verlangen eing Erdung der Kihikérper aus
Sicherheitsgriinden, Siehe auch Abschnitt 3.2
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Es empfiehit sich eine feste Erdung aller Metallteils, die versehentlich Strom
tihren kénnen. Die Erdibergangs-Widerstand mufs den Forderungen der
&rtlichen Sicherheitsbestimmungen der Industrie entsprechen und ist in
regelmaBigen Abstanden angemessen zu tiberpriifen,

Erdung der Steuerung

Externe Wechselstromsteuerkreise, zum Beispiel Schiiize, sollten von je zwei
Phasen des Netzes {ibar einen Iscliertransformator versorgt werden, der mit
einer Erdabschirmung zwischen Primar- und Sekundarwicklung gemaR
Darstellung in den Abb. 13 und 14 versehen ist. Das Stauemetz ist nach
Méglichkeit an denselben Erdungspunkt anzuschifelen, oder es muf {iber
andere Vorrichtungen sichergestellt werden, daf} die impedanz des
Erdungskreises der Genehmigungsvorschrift entspricht.

Lage

Die Lage der Hauptbauteile des Reglers ist in Abb. 11 gezeigt.
4.2 Leistungsanschliisse

Sishe Abb. 12 und 13.

Durch Offnen der vorderen Abdeckung, erhélt man bei den kleineren
Antriebsreglern Zugang zu den Leistungsanschiiissen. Die vordere Abdeckung
ist durch zwol Fangschrauben in den beiden oberen Ecken und durch ein
Scharnier an der Unterseite befestigt (Abb.11). Die Modelle mit hoheren
Stromwerten verfiigen iber von auflen zugéngliche Stromschienen mit
Anschiuldsen.

Drehrichtung des Motors

Sobald der Antrieb zum ersten Mal inbetriebgenommen wird, ist zu prirfen, ob
sich der Motor in der vorgesehen Richtung dreht. Ist das nicht der Fall, sind
entweder die Anschiiisse zum Anker oder zum Feld {aber nicht beide!} zu
vertauschen. Wenn die Istwertriickfihrung von sinem Inkrementalgeber oder
Tachogenerator kommt, miiBen diese entsprechend vertauscht werden.

Mit den Steueroptionen des Antriebes kann man natirtich auch die
Drehrichtung umkehren.
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4.4 Steueranschliisse
Siehe Abb. 12 bis 15 auf den Seiten 4-12 bis 4-156.

1 Anschlussbelegung

Eine in Funktionsgruppen sortie

rte Auflistung finden Sie auf Seite 4-9

Die Anschlisse liegen auf der in Abb. 14 goezelgten Platine MDAZ.
Anschiuf? Beschreibung Typ Program-
Block Nummer mierbar
T81 1 + 10V Referenzspannung
2 -10V Referenzspannung
3 Drehzahisollwert Analoger Eingang je
4,5, Freie Analoge Eingéinge ja
8,7 GP1,GP2,
GP3, GP4
8 Motorthermistor Analoger Eingang
oder Thermostat
9 Tachogenerator Analoger Eingang
negativ
10 Tachogenerator Analoger Eingang
positiv (OV}
TB2 i Strom Analoger Ausgang
{6,53V=150% von Gerétenenn strom}
12 DACH Analoger Ausgang ja
13 DAC2 Analoger Ausgang ja
14 DAC3 Analoger Ausgang ia
16,16,17 ST1,23456 Open Kollektor-ausgang ja
18,19
20 ov
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Anschlussbelegung (Fortsetzung)

PLS

1 +10V 1" Strom 21 F1

2 10V 12 DAC1 22 £2

3 n-Sollwert 13 DAC2 23 F3

4 GP1 14 DAC3 24 F4

5 GP2 16 sM 25 B

6 GP3 16 512 26 F6

7 GP4 17 S13 27 F7

8 Themistor 18 S14 28 F8

9 NC 19 ST6 29 F9

10 oV 20 ov 30 F10
31 Freigabe n
32 Reset .
33 124V Relais-Spannung
34 ov

2  ANSCHLUSSE NACH FUNKTIONSGRUPPEN
Analoge Eingéinge

AnschiuBklemmenblock TB1, Anschliisse 3 bis einschliefdlich 10.
Finf freie Eingénge, Impadanz 100kQ. Beroich der Eingangsspannung -10V bis
+10V.

Zugewiesene Eingénge fir Motorthermistor oder Thermostat (Ausldsepegel
3kQ, Riickstellung ungeféir 1,8 kQ) und Tachogeneratoristwert.

Analoge Ausgénge

Anschlufklemmenblock TB2, Anschliisse 11 his einschlieBlich 14.

Ankerstrom, 0-6,63V bei 0 - 160% Gerétestrom, BmA belastbar.

Drei freie Ausginge, Belastbarkeit BmA. Bereich der Ausgangsspannung -10V
bis +10V.
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Inkrementalgeber - Sollwert und Istwert

Eir Vorwartsdrehung mult Kanal A vor Kanal B liegen.

Verbindungen fir
inkrementalgeber Serislfe Anschliisse

Stift Sollwert istwert

PL4 SKI/PL3* PL2
1 ov oV OV isofiert
2 frei Versorgung i
3 A A RX
4 A A frei
5 8 B frei
6 B B X
7 frei frei RX
8 c c frei
9 c C frei
10 ov ov -

(Stift 10 bei SK3
nicht vorhanden)

* L3 ist parallel geschaltet zu SK3.

PL4 flir den Sollwert-Inkrementalgeber ist ein 10pol. Pfostenverbinder.
$K2 ist eine 9-polige D-SUB Steckbuchse.
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Abb. 15 Interne AnschlUsse.
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5 Handhabung

§MMM S M e e s

5.1 Tastatur und Anzeigen
5.2 Inbetriebnahme

5-1



MENTOR Il

—MENU NUMMER
PARAMETER NUMMER-

Berelt
Alerm
O.Drehzahl
Vorwhris
RUckwirts
; : Brlicke 1
Brilcke 2
% nen-Soll
i Slromgtenze

BEMENUNG
R RS
3 RN

e

R

]
SRR Sl

PARAMETER EINSTELLEN
MENU EINSTELLEN

Abb, 16 Tastatur,

5 HANDHABUNG

5.1 Tastatur und Anzeigen

Tastatur

Die Tastatur dient zwei Zwecken:

{1} Sie ermiglicht dem Bediener den Antrieb an bestimmte Anwendungen
anzupassen und sein Verhalten zu veridndern, zum Beispiel durch
Anderung der Beschleunigungs- und Abbremszeiten, Vorgabe von
Schutzebenen usw.

Abhéngig von Sicherhsitsiiberlegungen, kann man die Einsteflungen mit
laufendem oder stehendem Antrieb vornehmen., Wenn der Antrieb lauft,
reagiert er sofort auf die neus Einstellung. Ausgenommaen ist die
Programmierung der digitalen und analogen Eingénge und die
Kommunikationsparameter der Schnittstellen. Bei diesen Parametern wird der
neue Wert erst nach einem Reset des MENTOR Il wirksam.
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3 Zustandsanzeigen

Neun LEDs rechts von den Anzeigen fiir Parameter, zeigen lautend akiualisierte
informationen {iber den Zustand des Antriebes und ermdglichen so die
Erfassung von Grundinformationen auf sinen Blick.

LED leuchtet Information

Antrieb bereit Die Versorgungsspannung des Antriebes ist
eingeschaltet und der MENTOR Il ist betriebsbersit

Antrieb bereit- blinkt Fehlerabschallung hat eingesetzt.

Alarm - blinkt {berlastabschaltung des Antriebes oder Antrieb
integriert im Bereich I x t.

Drahzahl Nul Motordrehzahl < n=Null-Schwelle {prograrmmierbar).

Vorwirtslauf Motor lauft vorwiérts.

-Riickwartslauf Motor lauft riickwarts, u

Briicke 1 Briicke 1 ist eingeschaltst.

Briicke 2 Briicke 2 ist eingeschaltet (Bei 1-Quadranten-

Antrieben inaktiv).
Auf Drehzaht Motor lauft mit der verlangten Solldrehzaht.

Stromgrenze Stomgrenze erreicht

5.2 Inbetriebnahme

Den Antrisb installieren und an das Netz und die Steuerung anschlieBen gemaR
Darstellung in den Abb, 12, 13 und 14 in Kapitel 4.

Vor dem Einschalten des Antriebes sind noch einige Anschilisse und
Parametereinstellungen vorzunehmen, die abhingig von der gegeben
Anwendung sind.
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2 Potentiomseter

Siehe Abb, 16
Poti Funktion
AvVi Einstellung Tachogenerator |stwert

Kalibrierung des Tachogeneratoreinganges

{t)  Auswahl des geeigneten Tachobergiches mit SW1H - F
{2) LK1 in die “ADJUST" Position

{3} Durch verdrehen von BV1 im Parameter 03,.02 (Drehzahlistwert) den
Wert sinstellen der sich aus folgender Gleichung ergibt;

10 000
03.02 =

Vmax

wobei V., der Tachospannung bei maximaler gewlinschter n
Motordrehzehl entspricht,

(4) LK1 in die FEEDBACK Position stecken, und bei laufendem Antrieb und
maximalen Drehzahl-Sollwert mit Poti RV1 dan Feinabgleich der
Drahzahi durchfiihren.

MAXIMALE ANKERSPANNUNG BEACHTEN!

5.7
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6 Konfigurationsparameter
des Antriebes

A A R S A LR :
B S S s R 2

6.1 Veranderung von Parametern
6.2 Parameter Sicherheitsstufen
6.3 Index der Parameter

6.4 Beschreibung der Parameter
Menii 01 Drehzahl-Sollwert - Auswahl ven Quelle und
Granzen

Menii 02 Rampen fiir Beschleunigung und
Abbremsung

Menii 03 Auswahl Drehzahlistwert und Drehzahiregler
Menii 04 Strom - Auswsh! von Quelle und Grenzen
Menii 05 Stromregler

Maenii 06 Feldregler

Manii 07 Analoge Eingiinge und Ausgéange

Menii 08 Digital Eingénge

Menii 09 Digital Ausgénge

Meni 10 Logikzustand und Fehlererfassung

Menii 11 Verschiedene Parameter

Ment 12 Programmierbare Schwellwerte

6.5 Ubersichtsdiagramm der
Antriebslogik
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6 KONFIGURATIONSPARAMETER DES
ANTRIEBES

Der verfilgbare Werte-Bereich und die Einheiten der realen Parameter sind im
Index , Abschnitt 8.3, und in der Beschreibung, Abschniit 6.4, angegeben.
Parameter, fir die kein Bereich angegeben ist, sind Bitparameter. Sowseit ndtig
sind die Parameter beschrieben.

6.1 Veranderung von Parametern

Es gibt zwei Grundarten von Parametern - Parameter mit einem numerischen
Wert {reale Parameter) wie Drehzahl und Beschieunigung und digitale oder
Bitparameter. Die numerischen Woerte sind vergleichbar mit
Regelpotentiometern, die in rein analogen Antrieben verwendet werden. Die
Parameter sind nur genauer und unterliegen keiner Drift vom Einstellwert.
Bitwerte sind mit Schaltern vergleichbar und haben eine Entweder/Oder-
Funktion.

1 Zugriff bei Antriebseinschaltung

Wenn der Antrieb erstmalig eingeschaltet wird, besteht Zugriff auf einen
eingeschrankten Bereich allgemein benutzter Parameter. Siehe hierzu
Abschnitt 8,2.

2  Organisation

Die Parameter sind in funktionsbezogenen Gruppen - seg. Menils - so
organisiert, dal der Zugriff zu jedem einzelnen Parameter logisch und
schnell mbglich ist. Dis Meniis sind am Anfang des Abschnittes 6.2
aufgefiihri.

3 Veranderung

Jedes Menii kann angewdhit werden, und ein grofler Teil der
Parameternummern. Um sinen Teil der Parameter anwahlen und
verandern zu kénnen, mufd der entsprechende Sicherhsitscode eingestelit
werdan. Siehe hierzu Abschnitt 6.2,

Sobald der Benutzer zu einem Meni zuriickkehrt, zeigt die Software den
zuletzt gewshlten Parameter an, gleichgliltig ob er veréindert wurde oder
nicht { solange die Netzversorgung nicht zwischenzeitlich einmal
abgeschaitet wurde). Das vereinfacht die Arbeit, wenn man mehrere
Einstellungen an einer bestimmten Gruppe von Parametern vornehmen
will.

6-3
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4 Verfahren

Das Verfahren zur Anwah! und Anderung sines Parameters ist in Abb. 17
gezeigt und im Text auf der folgenden Seite heschrieben. Aufterdem ist es
auf dem Gerit in kurzform baschrieben.

VERFAHREN zur AUSWAHL und ANDERUNG von PARAMETERN

Aktion Tasten Anzeige

Menii wihlen &= oder = index links vom Kornma
Parameter wihlen froder i index rechts vam Kemma
Nur lesen - Daten

Wert nur ndern wenn MODE,dann Tt oder §  Daten
Anzeige blinki -
siehe dann 6.2

Wert Fingabe beenden MODE Datan

Bei den meisten Parametern reagiert der Antrieb sofort auf die “
Parameteranderung

Die Ausnahme bilden die Parameter fiir die Eingangszuordnung der digitalen

und analogen Eingénge{Mentii 07 u. 08), sowie die Kommunikationsparameter

der seriellen Schnittstellen. Damit der Antrieb auf diese Anderung reagiert,

muft nach dem Séhreiben des neuen Wertes die Taste RESET bei gesperriem

Gerat gedritckt werden,

Jeder neu eingegebene Wert wird nicht automatisch gespeichert und geht
daher bei Notzabschaltung verloren. Das unten aufgezeigte Vorfahren, sichert
die momentansn Werte allar Paramater.

Sicherung der eingegebenen Werte

Aktion Tasten Anzeige

DOWN driicken 3 bis Index {Parameter} & xx.00
MODE, dann T oder § Daten,Einstellwert = 001

Regler Freigabe dffnen (Antrieb gesperrt) und RESET driicken

Warte sind gespeichert

6-§
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02.07 Beschleunigungsrampe Riickwarts 1
03.0% P-Anteil n-Regler

03.10  |-Anteil n-Regler

03.11  D-Anteil n-Regler

03.14  Skalierung Inkrementalgeber

03.15 Maximale Ankerspannung

03.16  Max. Drehzahi skaliert {upm/10}
03.17 xR Kompensation

04.05 Stromgrenze Briicke 1

04,08 Stromgrenze Briicke 2

05.05  Anzeige max. Geratestrom in Ampere
06.05 ixR Kompensation 2 Ausgang

06.06 xR Kompensation 2

06.08 Maximaler Feldstrom 1

08.10  Minimaler Feldstrom {I-min.}

und 11.01 bis 11.10 - Einstellung Menii 00

1.2 Die Gibrigen Paramaeter :

. Reine Leseparameter sind zum Lesen zuginglich;

L ]

Schreib-/Leseparameter sind nur zum Lesen zugénglich, bis ein
Sicherheitscode der Stufe 1 eingegeben wird.

2 Sicherheitscode der Stufe 1 zur Adressierung der Schreib-
H.eseparameter {Abb. 17)

fl oder | zum Blckstellen des Index auf Null.

MODE driicken

ft ader urn & den Wert 148" einzustellen {Sicherheitscode der Stufe 1)
MODE drlicken

* & & &

Lese-/Schreibparameter sind jetzt zum Schreiben zugénglich.



MENTOR I

2  PARAMETER - NAMEN, BEREICH und STANDARDWERTE

In der Spaite der Standardwerte verweisen dig Angaben in Klammermn (xx.xx}
auf Parameter, die auf andere Parameter zuriickgreifen.

Fett gedruckte Parameter sind frei zugénglich und sind im Ubersichtsdiagramm
am Ende dieses Kapitels ebenfalls in Fettschrift wiedergegeben.

00 Benutzerbibliotek - Siehe Menii 11

Enthilt 10 Parameter {00.01 bis 00.10). Der Benutzer setzt die Parameter 11.01
bis 11.10 auf die Parameter, die am hiufigsten bendtigt oder benutzt werden.
Diese konnen dann direkt durch die entsprechenden Parameter 00.01 bis 00.10
angesteuert werden, ohne daft man die verschiedensn Meniis aufrufen muf.

01 Drehzahl-Sollwert - Auswah! der Quelie und Grenzen

Nummer Beschreibung Bereich Typ Standard
01.01 n-Sollwert vor Offset +1000 NL -
01.02 n-Soflwert nach Offset +1000 NL
01.03 n-Soliwert vor Rampe +1000 NL
01.04 Brehzahl Offset +1000 i + 000
01.05 Tipp-Sollwert 31000 S/l + 060
01.06 n-max, Vorwirts 0 bis +1000 SiL +1000
01.07 n-min, Vorwarts 0 bis +1000 S/t + 000
01.08  n-min. Rickwarts " -1000 bis 0 SIL + 000
01.09 {40) n-max. Rickwiirts . -1000 bis 0 Sk -1000
{1Q) -1000 bis 0 S/L 000
01.10 {40} n-Sollwert bipolar 0 oder 1 S/ 1
{1} G oder 1 SiL 0
011 n-Sollwert EinfAus Qoder 1 SiL 0
01.12 Drehrichtungsumkehr 0 oder 1 S/ 0
01.13 Tippen EinfAus 0 oder 1 S/L 0
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04 Strom - Auswahl und Grenzen

Nummer Beschreibung Beraich Typ  Standard
04.01 Stromsoliwert vor Strombegrenz. £ 1000NL
04.02 Stromsollwert nach Strombegrenz. +1000NL
04.03 Strombegrenzungswerl vorrangig  *1 O0ONL
04.04 Stromgr. 1 Startpunkt Ritcknahme 0 bis 1000 S/L +1000
04.05 Stromgrenze Briicke 1 0 bis 1000 S/iL +1000
04.06 Stromgrenze Bricke 2 0 bis 1000 SiL +1000

05 Stromregler

Nummer Beschreibung Bereich Typ Standard
056.01 Stromistwert 3 1000 NL
05.02 Stromistwert in Ampere + 1000 NL
06.03 . Zindwinkel 277 his 1023 Nb
06.04 Begrenzung

Stromanstiegsgeschwindigkeit 0 bis 2565 SiL 040
05.05 Anzeige max. Geratestrom in

Ampere . 0 bis 1999 s/t {Type)
05.06 Schwellwert Uberlastintegration 0 his 1000 S/l +700
05.07  Oberstrom Zeit Erwérmung 0 bis 265 S/ 030
05.08  Uberstrom Zeit Abkiihlen 0 his 266 SIL 050
05.08 Stromregler Seibstoptimierung

Inbetriebn, 0 oder 1 Si. 0

06 Feldregler

Nummer Beschreibung Bersich Typ Standard
06.01 Motor EMK 0 bis 1060 Ni.
06.02 Feldstromsoliwert 0 bis 1000 NL
06.03 Feldstromistwert 0 bis 1000 NL
06.04 Zindwinkel 261 his 1000 NL
06.05 ixR Kompensation 2 Ausgang + 1000 NL
06.06 xR Kompensation 2 0 bis 266 SiL 000
06.07 Motor EMK Ablésepunkt 0 bis 1000 SiL +400
06.08 Maximaler Feldstrom 1 0 bis 1000 S/l +1000
06.08 Maximaler Feldstrom 2 Q bis 1000 S +600
06.10 Minimater Feldstrom {imin} 0 bis 1000 S/L +500
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09 Digitatausgénge

Nummer Beschreibung Bereich Typ Standard
09.01 Digitalausgang 1 0 oder 1 NL
09.02 Digitalausgang 2 Q oder 1 NL
09.03 Digitalausgang 3 O oder i NL
09.04 Digitalausgang 4 0 oder 1 NL
09.05 Digitalausgang b 0 oder 1 NL
09.08 Digitalausgang 8 (Relais} 0 oder 1 NL

10 Logikzustand und Fehlererfassung

Nummer Beschreibung Beresich Typ Standard
10.01 Vorwiartstauf 0 oder 1 NL
10.02 Ruckwartslauf 0 oder 1 NL
10.03 Stromgrenze 0 oder 1 NL -
10.04 Thyristerbriicke 1 0 oder 1 NL
10.05 Thyristorbriicke 2 O oder 1 NE
10.06 Phasenriickverschiebung 0 oder 1 NL
10.07 Drehzahl erreicht 0 oder 1 NL “
10.08  Uberdrehzahl 0 oder 1 NL
10.09 Null-Drehzahl 0 oder 1 NL
10.10 Ankerspannungsbegr, aktiv 0 oder 1 NL
10.11 Phasenfolge L1 L2 L3 Oodert Ni.
10.12 Betriebsbereit 0 oder 1 NL
10.13  Alarm Uberlast 0 oder 1 NL
10.14 Feldverlust O oder 1 NL
10.15 Verlust n-Riickilthrung 0 oder 1 NL
10.16 Phasenverlust Ooder 1 NL
10.17 Sofortabschaltung Uberlast 0 oder 1 NL
10.18  Andauernde Uberlastung 0 oder 1 NL
10.19 Prozessor 1 Laufzeitiiberwachung 0 oder 1 NL
10.20 Prozessor 2 Lauizsitiiberwachung 0 oder 1 NE
10.21 Motor Uberterperatur 0 oder 1 NL
10.22 Kihlkorper Ubertemperatur 0 oder 1 NL
10.23 Drehzahlreglerschleife gesatigt 0 oder 1 NL
10.24 Strom Null G oder 1 NL
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12.11
1212

invertiert Ausgang Schwellwert 1 0 oder 1
Ziol Schwaliwert 2 0 bis 1599

13 Digitaler Positions- und Lagerregelkreis

Nummer Beschreibung Bereich
13.01 Zahlwart Leitachse 0 bis 1023
13.02 Zéhiwert Folgeachse 0bis 1023
13.03 inkremente Leitachse 1000
13.04 Inkremente Folgeachse +1000
13.06 Positionsfehler +1000
13.06 Prizisionssoliwert LSB 0 bis 255
13.07 Prazisionssoliwert MSB 0 bis 255
13.08 P-Verstirkung Positionsregler 0 bis 266
13.09 Begrenzung Korrekturwert 0 bis 1000
13.10 Freigabe Positionsregelung 0 oder 1
13.11 Anwahl Starre Verriegelung 0 oder 1
13.12 Anwahl Prazisionssoflwert 0 oder 1
13.13 Zwischenspeichern

Prazisionssollwert 0 oder 1

14 Einstsllung Systemparamater MD21

Nummer Beschreibung Bereich
14.01 Serielle Adresse des Antrisbes 0 bis 99
14.02 Nummaer des Aktuellen Antriehes bis 99
1403  Ubertragungsrate 0 bis 192
14.04 Zeilentrennzeichen 0 bis 2bb
14.05 Selbststartende BASIC Programma 0 bis 266
14.06 Zeilenvorschub Ein 0 oder 1
14.07 Promptzeichen Ein 0 oder 1
14.08 Paritatspritfung Ein 0 oder 1
14,08 Art Paritdtspriffung bzw

Pritfsumime 0 oder 1
1430 Applikationsprogamm 0 0 oder 1
14.11 Applikationsprogamm 1 O oder 1
14.12 Applikationsprogamm 2 0 oder 1
14.13 Applikationsprogamm 3 0 oder 1

SiL
S,

Typ
NL
NL
NL
NI
NL
SH.
S/t
SiL
SiL
S/
S/
S/iL

S/l

Typ
S/t
S/L
S/
SiL
SiL.
S/
S/L
SiL

S/
SiL
S/t
SiL
SIL

+000

Standard

000
000
025
+010

Standard
001

001

48
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16.30
16.31
15632
1633
156.34
15.35
1536

Bit Variable 10
Bit Variable 11
Bit Variable 12
Bit Variable 13
Bit Variable 14
Bit Variable 16
Bit Variable 16

16 Anwendungsmenii 2

Nummer Beschreibung

16.01
16.02
16.03
16.04
16.0b
16.06
16.07
16.08
16.09
16.10
16.11
16.12
16.13
16.14
16.16
16.16
16.17
16.18
16.19
16.20
16.21
16.22
16.23
16.24
16.26
16.26
16.27

NL Variable 1

Ni Variable 2

NL Variable 3

NL Variahle 4

NL Variable 5

Realo SV Variable 1
Reale S/W Variable 2
Reale S/W Variable 3
Reale S/\W Variable 4
Reale S/ Variable b
Integer S/W Variable 1
Integer S/W Variable 2
Integer S/W Variabie 3
Integer S/W Variable 4
Integer S/W Variable 5
integer SAW Variable 6
Integer S/W Variable 7
Integer SAW Variable 8
integer /W Variable 9
integer S Variable 10
Bit Variable 1

Bit Veriable 2

Bit Variahle 3

Bit Variable 4

Bit Variable b

Bit Variable 6

Bit Variable 7

0 oder 1
0 oder !
Ooder 1
0 oder 1
0 oder 1
0O oder 1
0 oder 1

Bersich
+199%
+1899

T 11999

+1989
+1998
11998
1999
+1999
+£1999
+1998

0 bis 2565
0 bis 255
0 bis 255
0 his 265
0 bis 266
0 his 265
0 bis 2bb
0 bis 265
0 bis 265
0 bis 255
0 oder 1
0 oder 1
G oder 1
0 oder 1
0 oder 1
0 oder 1
0 oder 1

S/l
SiL
S/t
SIL
S/L
SiL
SiL

oo T - B - T - I - Y o

Typ Standard

NL
NL
NL
ML
NL
S/L
SiL
SiL
SiL
SN
S/
SiL
SiL
SIL
SiL
SiL
SiL
S/IL
SiL
SiL
S/L
S
S
S/L
SiL
SiL
S

+000
+000
+000
+000
+000
000
000
000
000
000
000
000
000
000
000

OO o 0 0 o O
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6.4 Beschreibung der Parameter

UBERSICHT
Standardeinsteliung
SIEHE auch LOGIKSCHAUBILD ‘A’ am Ende dieses Kapitels

In einem neu ausgelieferten Antrieb ist jeder Parameter auf einen Standardwert
eingestsellt. Das Steuersystem ist im Logikdiagramm A in seinem
Standardzustand dargestellt, d.h. bevor der Anwender irgendwelche
Parameater-Anderungen vorgenommen hat.
Nach Darstellung im Diagramm A steuert der Antrieb im Standardzustand und
ohne Verdnderung von Parametern einen Motor in seiner Drehzahl und seinem
Drehmoment. Dazu sind wenigstens folgende Eingéinge erforderlich :

ein Drehzah!-Sollwert am AnschiuR TB1-3;

ein Drehzaht-lstwert - siche hierzu Parameter 03.12 und 03.13;

ein Reglerfreigabesignal am Anschiud TB4-31;

ein Sollwertfreigabesignal am Anschlut T83-21;

ein Vorwirtslaufsignal am Anschlu T83-25.

Das Ausganganssignal der Logik besteht in der Definition des Zindwinkels, von
dem die an den Anker gelieferte Ausgangsspannung abhéngt. Externe
Eingénge und Parameterwarte tragen zum Endwert des Ziindwinkelparameters
bei.

Im Normalbetrieb ist der wichtigste Wert der Drehzahl-Soliwert. Das
togikschaubild "A" zeigt, da® der Drehzahl-Soliwert letztendlich den Zindwinkel
bestimmt, der aber mehrmals auf verschiedene Art durch andere Faktoren
verandert werden kann.

Die arste Option ermdglicht die Konfiguration des Eingangssignales fiir den
Drehzahl-Sollwert als bipolares Signal. Daran schiiefst sich die Option an, die die
Dynamik des Drehzahl-Sollwerisignales steuert und dem Bediener die
Maglichkeit zur Steusrung mit den Signalen Sollwertfreigabe’, 'Tippen',
Vorwiarts’, ‘Riickwirts’ und ‘Stopp’ gibt.

in Abh#ngigkeit der Signale Vorwirts’, ‘Rilckwiirts’ kann Richtungsumkehr
erfolgen, mit der "Sollwertfreigabe’ kann das schnelle Bremsen auf Drehzahl
Null erfolgen (4Q). Bis zu dieser Stufe gibt es auch drei reine Leseparameter,
01.01, 01.02 und 01.03, iiher die jederzeit der Zustand des Eingangssignales
angezeigt werden kann,

Als néchstes folgt eine Reihe von Parametern, die die Werte {ir

Beschleunigungs und Bremsrampen steuern. Dieser Parameterblock kann (iber
einen vorhandenen Bypass je nach Bedarf benuizt oder umgangen werden.
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MEN( 01 - Drehzah!-Sollwert

Jeder der vier Sollwertquellen 01.17, 01.18, 01.19 und 01 .20 kann man einen
Wert zwischen +1000 {vorwarts) und -1000 {riickwirts) zuordnen (der Wert
1000 steht fiir volte Drehzahl). Man kann sie {iber die Tastatur, den
programmierbaren Eingéngen oder der seriellen Schnittstelle jederzeit
iiberschreiben. Der Standardparameter fiir die externe Drehzahl-Sollwertquelle
{AnschluR T81-3} ist die Sollwertquelle 1 {01 A7), d.h. der externe Sollwert
kommit {iber die Sollwertquslle 1 zur Anwendung. Die Maglichkeit zwischen
vier Parametern fiir den Drehzahl-Sollwert wihten zu k8nnen, bietet grofbe
Flexibilitat bei der Verwendung von Sollwearten von anderen Geriten. Die
susitzlichen externen Sollwertquelien kdnnen iber die aligemeinen analogen
Eingdnge, Menii 07, oder Gber die digitalen Logikeingange, Menii 08,
eingestallt waerden.

Die Auswahl der vier internen Sollwertquellen als Drehzahl-Sollwertquelle wird
tiber die beiden Bit-Paramster 01.14 und 01.15 gesteuert.

Die Drehzahl-Sollwertquellen werden der Reihe nach durch die Faktoren
susatzlicher Offset, Wah! der bipolaren oder unipolaren Vorgabe, Umkehrung
der Polaritat (rickwints) und Maximal- und Minimalwerte fiir Drehzahl vorwérts
und riickwirts und schiielich den Rampenzeiten verandert, n

Bit-Parameter - Schaltfunktion

01.13 Drehzahl-Sollwert tippen (01.05),

01.12 Riickwirts {durch Soliwerturmkehrung)

01.11 Sollwert EIN {wenn = 0, Sollwert vor Rampe = 0).

Der Drehzahlsollwert aus Parameter 01.01 dient zur n-Soli Nullverriegelung
01.16, die {gewshit 01.16 = 1} den Start des Antriebes verhindert, bis der
Drehzaht-Sollwert dicht bei Null lisgt.

01.01 NL n-Sollwert vor Offsat

Bereich +1000

Wert des Drehzahl-Sollwertes. Parameter 01.01 dient auch dazu, die n-Soll
Nullverriegelung, 01.16, auszulésen.

01.02 NL n-Sollwert nach Offset

Bereich +1000
Drehzahl-Sollwert nach Hinzufiigen des Offset, 01.04.
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01.10 S/L  Umschalter n-Sollwert bipolar
Standard - 4Q 1. Bipolarbetrieb
Stendard - 1Q 0, Unipolarbetrieb

I Normalzustand (=1) ist 01.02 als bipolarer n-Soliwert freigegeben.Positive
Polaritat fihrt zur Vorwiarisdrehung, negative Polaritdt zur Rickwirtsdrehung.
Wenn 01.10 = Q ist, reagiert der Antrieb nur auf positive Polaritdt. Signale mit
nagativer Polaritit werden unterdriickt und als n-Sollwert = 0 wirksam.

Die Richtungsumkehr ist dann {iber 01.12 {in einem Vier-Quadranten-Antrieb)
mbglich.

01.11 S/L n-Sollwert ‘EIN/AUS’
Standard 0. {n-Sollwert = 0)

Sollwertfreigabe vor den Rampen, Ist 01.11 = 0, so wird der n-Sollwert auf 0
geschaltet. Erst wenn 01.11 = 1 ist, wird der n-Sollwert freigegeben und an
01.03 weitergelsitet {n-Soll vor Rampe). Ist standardmifig auf Null, wenn der
Anschiuft T83-21 {(Sollwertfreigabe) abgeschallet wird. Kann nur auf 1 gesetat
warden, wenn der Anschlufl TB3-21 eingeschaltet ist. Unterliegt aulerdem
dem Zustand der normalen Logikfunktionen - siehe Meni 08. StandardmaBig
gesteuert durch Anschliisse TB3-22, TB3-23, TB3-24, TB3-25.

01.12 S/ Drehrichtungsumkehr
Standard 0. (Umkehr nicht gewahit)

Kehrt die Polaritit des Drehzahl-Sollwertsignales um, Dadurch wird (bet einem
Vier-Quadranten-Antrieb) die momentane Drehrichtung des Antriebes
umgekehrt. Der Standardwert 01,12 = 0 ergibt keine Umksehrung. Gesteuert
wird 01.12 in der Standardkonfiguration durch die Anschiiisse TB3-22, TB3-23,
TB24 und TB25.

01.13 S/L  Tippen Ein/Aus

Standard 0. {Tippen nicht gewahit)
Bei Wah! des Tippbetriebes wird umgeschaitet vom normalen Drehzahi-
Sollwerte auf den Tipp-Sollwert in 01.05. Bei 01.13 = 0, sind die normalen

Drehzahl-Sollwerte akiiv. Gesteuert, standardmiaflig durch Anschlisse TB3-22,
T83-23.
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02,03 S/L  Rampe Halt

Standard 0

Durch setzen auf 1 wird der n-Sollwert am Ausgang des Rampenblockes auf
seinem gegenwirtigen Wert gehalten. Wird dieser Parameter {iber sinen
programmierbaren Eingang gesteuert, kann die Drehzahl des Antriebes Uber
Druckiasten anstatt tiber Potentiometer gesteuert waerden.

02.04 S/L  Beschleunigungsrampe vorwarts
02,06 S/L Bramsrampe vorwarts

02.06 S/L Bremsrampe rilckwiirts

02.07 S/L  Baschleunigungsrampe rilckwarts

Rampen  GRUPPE 1

Bereich 0 bis 1999 Zehntalsekunden
Standard 4050z bs

Definiert die Beschleunigungszeit von Stillstand bis zur Hochstdrehzahl (01.03
=1000) oder zum Abbremsen aus dieser Héchstdrehzahl zum Stillstand.
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03.02 NL Drehzahl-lstwert

Bereich +1000

Vom Inkrementalgeber, Tachogenerator oder der Ankerspannung abgeleiteter
Drehzahl-Istwert, Die Auswahl der Signalquelle wird durch 03.12 und 03.13
gesteuert, Der Wert dient der Drehzahlsteuerung des Motors im
geschlossenen Regelkreis. Das Signal des Inkrementalgebers wird durch die
Skalierung 03,14 festgelegt, und der Istwert der Ankerspannung wird gesteuert
durch die Einstellung der maximalen Ankerspannung 03.15. Zur Skalierung des
Istwertsignales des Tachogenerators ist das Potentiometer VR1 vorgesehan.
Der Drehzahi-lstwert wird am Summierpunkt des Drehzahlreglers addiert zum
Gesamt-Drehzaht-Soflwert 03.01.

03.03 NL Drehzahl-Istwert {U/min}

Beveich 41999 U/min

Anzeigeparameter der Motor-Istdrehzahi, skalliert in U/min.
Um sine korrakte Anzeige zu erhaiten, muft der Skallierungsfaktor (03.16)
entsprechend der Maximaldrehzaht eingestelit werden.

03.04 NL Ankerspannnung

Bereich +1000

Anzeige in Valt.

03.05 NL xR Kompensationsausgang

Bereich +1000

Das Ergebnis des gewdhlten Wertes des ixR-Kompensationsfaklors 03.17
wirkt auf den Drehzahl-Ragelalgorithmus.

03.06 NL Drehzahlabweichung

Bereich +1000

Das Ergebnis der Addition des Gesamt-Drehzahl-Sollwertes zum Prehzahl-
{stwart nach der Filterung.

03.07 NL Drehzahiregler Ausgang

Bereich +1000

Sollwert Vorwirtsdrehzahi wird zum akiuellen Sollwert (Menti 04).
03.08 NL Drehzahlabwaeichungsintegral

Bereich +1000
Der integrierte Wert des Drehzahifehlers 03.06.
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03.11 s/t D-Antell n-Regler

Bereich 0 bis 255 Standard 0

Fir diesen Anteil gibt es drei mbgliche Eingangsqueilen - entweder den
Gasamt-Drehzahl-Sollwert 03.01, oder den Drehzahl-istwert 03.02 oder den
Drehzah!feh!er 03.08. Der Umschaiter ist 03.24. Der D-Anteil ist eine Funktion
der Anderungsgeschwindigkeit des Eingangswertes.

Wenn der Eingang der Drehzahifehler 03.06 ist, ist der Ausgang negativ, wenn
dieser Drehzahlfehler steigt. Dadurch entsteht ein Dampfungseffekt.

Wenn der Eingang der Gesamt-Drehzahl-Sollwert 03.01 ist, ist der Ausgang
positiv, wenn der Eingangswert ansteigl.

Waenn der Drehzahl-istwert 03.02 als Eingang dient, ist der Ausgang negativ,
wenn der Drehzahl-Istwarg_steigt. Auch dadurch ensteht ein Dampfungseffekt,
der jedoch nur von der Anderung des Drahzahl-1stwertes und nicht vom
Drehzah!-Sollwert abhéngig ist.

03.12 s/L  Anwahl digitaler Drehzahl-istwert

Standard 0. {Analoger |stwert gewihit)

Um den lstwert vom Inkrementatgeber zu wiahlen setzt man diesen
Umschalter auf 1. Zur Wahl des analogen lstwertes setzt man den Umschalter
auf Null.

03.13 s/L  Anwsh! Ankerspannungsri‘nckﬁihrung

gtandard 0. {Analoger istwert gewahit)

Bestimmt die Art des analogen Drehzahli-lstwertes, wenn 03.12 auf 0 geseizt
ist. Um den Ankerspannungs-tstwert 2u wihlen, setzt man diesen Umschalter
auf 1. Die Standardeinstellung wihit den analogen Istwert vom Tachogenerator
oder einer gleichwertigen externen Quslle, die an den Anschiu TB1-09 TB1-10
angeschiossen ist.
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03.17 S/L IxB Kompensatlonsfaktor
Beraich 0 bis 255 Standard 000

{03.17) x {03.08)
Wert von £3.17 =

2048

Mit diesem Wert wird der Kompensationsfaktor flir den widerstands-
abhéingigen Spannungsabfall des Ankers gemessen, um die Drehzahiregelung
bei unterschiedlicher Last zu verbessern, wenn die Ankerspannung als
Drehzahl-Istwert verwandet wird.

Die IxR-Kompensation ist eine positive Ritckkoppiung und kann zur Instabilitdt
fuhren, wenn sie zu hoch eingestallt wird. Aulterdem weisen moderne
Motoren mit laminiertem Gehéuse typischerweise eine ansteigende Last-
Drehzahlkarakteristik auf, die flr die Ankerspannungs-Riickkopplung mit IxR-
Kompensations ungeeignet ist. Die IxR-Kompensation ist mehr flir Motoren mit
Verbundwicklung und flacher {nicht-ansteigender) Last-Drehzahlcharakteristik
gesignet.
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04.05 S/L  Stromgrenze Briicke 1

Bereich 0 bis 1000 Standard +1000

Bestimmt den maximalen Stromsollwert, wenn die Thyristor-Briicke 1
angesteuert wird. Der Stromsollwert kann jedoch den Wert von 04.04 nicht
iibersteigen, auch wenn 04.05 hiher eingestellt ist.

04.06 S/L  Stromgrenze Briicke 2

Bareich 0 bis 1000 Standard +1000

Bestimmt den maximalen Stromsocllwert, wenn die Thyristor-Briicke 1
angesteuert wird. Der Stromsollwert kann jedoch den Wert von 04.04 nicht
(bersteigen, auch wenn 04.06 hoher eingestelit ist..
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05.04 S/L  Begrenzung Strom-Anstiegsgeschwindigkeit

Bereich 0 bis 265 Standard 4¢

Dieser Parameter begrenzt die groRte Anstlegsgaschwmdtgkelt des Strom-
Sollwertes. Altere Motoren, speziell solche in nicht-laminierier Bauwsise,
kénnen eine Tendenz zu Spannungsiiberschligen aufweisen, wenn die
Anderungsgeschwindigkeit des Stromes fiir die Wendepolwicklungen zu hoch
ist,

Definiert als

05.04
256

§ = Anstiegrate in Ampere x 81
{ = Frequenz der Stromversorgung in Hz
lum = Maximalstrom {A).

05.05 S/L maximaler Geradtestrom in Ampere

Bereich 0 bis 1999 Standard Antriebsstromwerte

Der groRte Ausgangsstrom des Antriebes in Ampere flir Anzeigezwecke. Spielt
keine Rolle beim Motorschutz, Die Eingangsgrofie fur 05,05 ist der grofBite

Strom, dividiert durch zehn, wenn der grofite Strom grifier als 1989 ist. In

diesemn Fall wird bei 05.02 der Wert in Ampere dividiert durch zehn angezeigt.

Wenn der gréfite Strom <200A ist, kann 05.05 als Maximalstrom multipliziert

mit zehn eingestelit werden. 06.02 zeigt dann den Strom in Einheiten von 0,1 A

an. Der Skafisrungsfaktor betrégt

Der Wert des Blirdenwiderstandes wird wie folgt berechnet :

Antriebsmodulan bis Antriebsmodulen Uber
zu 210A Ausgang 210A Ausgang
400 1600
RB = — RB = —
[max imax

worin 1., im allgemeinen 150% des Vollaststromes betrégl,

05,06 S/L  Schwellwert Uberlastintegration

Bereich 0 his 1000 Standard +700

Setzt die Grenze des Ankerstrom-Istwertes fest. Oberhalb dieses Wertes
beginnt die Integration des Strom-Zeit-Uberlastschutzes.
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MEN( 06 - Feldsteuerung

MENTOR il ist mit einer integrierten Steuersoftware zur Feldregelung
versehen, Wenn ein Motor mit einer ungeregelten Feldversorgung
{Briickengleichrichter) benutzt wird, gilt dieses Menl nicht.

Es kbénnen zwei maximale Feldstrome eingestelit werden.

Aulerdem kann der untere dieser beiden Werte durch einen programmaerbaren
Zeitgeber so gesteuert werden, da das Feld automatisch auf Sparbetrich
umgeschaltet wird, wenn der Antrieb nicht fauft,

Der resuitiarende Feldstrom-Soliwert wird mit dem Feldstrom-istwert
verglichen und ergibt den Steuerwinkel fiir das Feldregler-Leistungsteil.

Der Feldstrom kann aber auch direkt entweder durch die
Maximalfeldparameter 06.08 und 08.09 oder durch Anwendungssoftware
gesteuert werden,

Die wichtigsten GroRen im Abltsebstrisb sind von der internen Logik her die
Ankerspannung und als externe Grofie der Einstellpunkt flr die Gegen-EMK.

Der Feldstrom-Sollwert ist die Ausgabe des Spannungsregelkreises flir die
Gegen-EMK und unterliegt dem pregrammierten Maximal- und Minimalwert fir
den Feldstrom. Der Spannungsregslkreis vergleicht den errechneten Wert der
Gegen-EMK mit einem programmierten Einstelipunkt, der als Faktor zur
Bestimmung des Feldstrom-Soliwertes dient. Der Ausgang des
Spannungsreglers und demzufolge der Feldstrom-Sollwert sind am grofiten,
wenn die errechnete Gegen-EMK kieiner ist als der Wert des Einstellpunkies.
Wenn der errechnete Wert den Wert des Einstellpunktes {bei max.
gewiinschter Ankerspannung) iiberschreitet, reduziert der Spannungsregelkreis
den Feldstrom-Sollwert, um so die errechnete Gegen-EMK auf den Wert des
Einstellpunktes zu halten.

Wenn andererseits der Anwender nicht mit dem Spannungsregelkreis arbeitet
sondern sinen Strom-Soliwert direkt eingeben will, kann er zwei
Parameterwerte fiir den maximalen Feldstrom sinstellen. In dieser Betriebsart
ist der Wert fir den Einstellpunkt der Gegen-EMK so auf den Héchstwert zu
setzen, daft der Spannungsragelkreis immer den héchtsen Feldstrom verlangt.
Dar gewshlte Parameter fiir den groBten Feldstrom wird dann zum Strom-
Sollwert,
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06.07 S/L Abldsepunkt Motor-EMK

Baraich 0 his 1000 Standard +400

Der programmierbare Wert der Gegen-EMK des Ankers in Volt, bei dem das
Feld beginnt schwiicher zu werden. Definiert als Spannung, bei der die
Drehzahl im Ankerstellbereich erreicht wird.

06.08 S/L Maximaler Feldstrom 1

Bereich O bis 1000 Standard +1000

Prograrnmierbarer Wert des grofiten Strom-Sollwertes des Feldregelkreises.
Bei Feldregelung im Stromregelmodus, wird dieser Parameter zum Strom-
Soliwert des Feldregelkreises. Parameter #06.07 wird dann normalerweise auf
Maximum eingestellt, um die Funktion Ankerfeldabltsung zu unterdriicken.
Wird gewiinscht, die Ankerspannug zu begrenzen, mufl #06.07 auf die
gewlinschte maximale Ankerspannung eingestelit werden. Ab dieser Spannung
baginnt dann der Feldschwichbereich.

06.09 S/L Maximaler Feldstrom 2

Beraich 0 bis 1000 Standard +500

Alternative zu 06.08 zur Verwendung als Imin Einstellung, Siehe auch 08.12,
06.14 und 08.15.

06.10 S/L Minimaler Feldstrom {Imin}

Bereich 0 bis 1000 Standard +500

Der Mindestwert des Strom-Sollwertes zur Verhinderung einer iihermiigen
Feldschwichung, z.B. bei durchziehenden Lasten.

08.11 S/L  Skalierung Feld-Istwert

Beraich 101 bis 130  Standard +110

Die Leiterkarte MDA3 ist mit sinem festen Birden-Widerstand ausgestattet.
Parameter 06.11 erméglicht dem Anwender den Stromistwert zu skallieren, der
{iber 06.03 ausgegeben wird.

06.11 MDA3 (Ampere) 06.11 MDAS {Ampere)
101 0,5 106 3,0
102 1,0 107 3,5
103 1,6 108 4,0
104 2,0 109 4,5
105 2,6 110 5,0
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MENU 07 - Analoge Eingéinge und Ausgange

Quesllenparameter werden als Ausgabewert benutzt und definieren so die
Funktion der programrnierbaren Ein- und Ausgénge.

Menil 07 enthélt drei Gruppen analoger EingéngefAusginge. Es gibt zwai
getrennte Gruppen analoger Eingéngs. Die erste Gruppe umfast einen 12-Bit
Analogeingang, der normalerweise als Eingang fiir den Drehzahlsollwert
benutzt wird.
Durch die Umsetzung von Spannungen in Frequenzen errsicht man eine hohe
Genauigkeit,

In der zweiten Gruppe sind vier Analog Eingéinge (GP1 bis GP4} mit jeweils 10-
Bit Auflosung zusammengefasst, die frei programmierbar und skalierbar sind.

Schifefllich gibt es noch die Gruppe der drei analogen Ausgénge, die ber
Digital-/Analogwandler (DAC) Parameter und Skallerung, eine programmierbare
Quelle liefern.

07.01 NL Allgemeiner Analog Eingang 1

Bereich +1000

Zeigt den Wert des an den Anschiufl TB1-04 angelegten Analogsignales an.
Kann als Vielzweckeingang zur Ubarwachung eingesetzt oder von Software des
Prozessors 2 {(MD21} verwendet werden.

07.02 NL - Aligemeiner Analog Eingang 2

Bereich +1000

Zeigt den Wert des an den Anschiu TB1-05 angelegten Analogsignales an.
Kann als Vielzweckeingang zur Ubsrwachung eingesetzt oder von Software des
Prozessors 2 (MD21) verwendet werden,

07.03 NL Allgemeiner Analog Eingang 3

Beraich +1000

Zeigt den Wert des an den Anschlu TB1-06 angelegten Analogsignales an.
Kann als Vielzwackeingang zur Uberwachung singesetzt oder von Software des
Prozessors 2 {MD21} verwendet werden.
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MENU 08 - Digitale Eingénge

08.01 NL Eingang F1 - Sollwertfreigabe

0=n-Soll=0 1 = n-Soll freigegoben

Uberwacht den Steuereingang fiir die Sollwertfreigabe vom Anschluf TB3-21
und zeigt den Zustand an. Dieser Eingang beeinflulRt die Antriebs-Stoppfunktion
bei der Drehzahiregelung wie folgt :

Das Eingangssignal muf anliegen, damit der Antrieb starten kann, Wenn das
Eingangsignal abgeschaltet wird, setzt die Funktion 03.01 den n-Soliwert vor
Rampe 01.03 auf 0. Der Antrieb stoppt, wenn das Rampenhaltesignal 02.03
nicht anliegt.

08.02 NL Eingang F1 - Tippan riickwérts Standard

0 = kain Eingangssignal 1= Eingangssignal liegt an
Uberwacht den Steusrsingang vom Anschlufi T83-22 und zeigt den Zustand

an. Der Antrieb reagiert auf diesen Eingang wie auf den Befehl Tippen
riickwirts,

08.03 NL Eingang F3 - Tippen vorwirts Standard

0 = kein Eingangssignal 1 = Eingangssignal liagt an
Ubsrwacht den Steuereingang vom Anschluf® T83-23 und zeigt den Zustand

an. Der Antrieb reagiert auf dieses Eingangssignal wie auf den Befehl Tippen
vorwarts.

08.04 NL Eingang F4 - Riickwiértslauf Standard

Uberwacht den Steuereingang vom Anschluf TB3-24 und zeigt den Zustand
an. Der Antrieb reagiert auf dieses Eingangssignal wie auf den Befehi
Riickwartslauf.

Hisr handelt es sich um einen selbsthaltenden Eingang - der Parameter 81,11
kehrt nicht nach 0 zuriick, wenn das Eingangssignal weggenommen wird.

08.05 NL Eingang F5 - Vorwartslauf Standard

Uberwacht den Steusreingang vom Anschlufl TB3-26 und zeigt den Zustand
an. Der Antrieb reagiert auf dieses Eingangssignal wie auf den Bsfehi
Vorwirtslauf,

Hier handelt es sich um sinen selbsthaltenden Eingang - der Parameter 01.11
kehrt nicht nach 0 zurlick, wenn das Eingangssignal weggenommen wird,

08.06 AL Eingang F6 - Frei programmierbar

0 = kein Eingangssignal 1 = Eingangssignal Hegt an

Uberwacht den Steuereingang vom Anschiu TB3-26 und zeigt den Zustand
an,
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MENU 09 - Digitalausgange

Parameter 09.01 his 09.06 Gberwachen den Zustand der digitalen
Status Ausgiinge ST1 bis ST6.

Parameter Status Ausgénge

09.01 ST = Reglerfreigabe

09.02 §T2 = n-lst = n-Soll

09.03 5T3 = Atarm

09.04 ST4 = Stromgrenze erreicht

09.05 578 = Thyristor Ziindwinke! = 180°
{Keine Ziindimpulse)

09.08 ST16 = n = 0 {Relais)
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10.05 NL Briicke 2 eingeschaltet

0 = abgeschaltet 1= eingeschéltet

Zeigt an, daf} die Thyristorbriicke 2 {die Riickwérsbriicke oder negative Briicke)
angesteuert wird, Das bedeutet nicht zwangslaufig, da die Briicke leitet, da
dieses vom Zindwinke! und den Betrigbshadingungen abhangt.

10.06 NL Elektrische Phasen-Riickverschiesbung

0 = Zindwinke! < 180° nicht Riickverschoben
1 = Ziindwinkel 180° {bei Stillstand)
Zeigt an, daR der Ziindwinkel = 180° ist (keine Ziindimpulse).

10.07 NL Drehzahl erreicht

0 = Antrieb hat Drehzahl nicht erreicht
1 = Antrieb hat Drehzaht! erreicht

Zsigt an, daft der Antrieb Soll- Drehzahl erreicht hat, n-Soll ver den Rampen
01.03 = n-Soll nach den Rampen 02.01 und daf} ein Vergleich der Gesamt-
Solldrehzahl 03.01 mit dem Drehzahl-Istwert 03.02 zu einer Abweichung
< 1,5 % der Hochstdrehzahl fiihrt. Externes Signal, das auch tiber den Ausgang
ST2 an den Anschiuf® TB2-16 zur Verfiigung steht, wenn der Quellenparameter
09.17 auf Standardeinsteliung steht. n

10.08 NL Uberdrehzah!

0 = Motordrehzah! inerhalb des Regslberaiches
1 = Motordrehzahl auBerhalb des Regelbereiches

Zeigt an, da der Drehzahl-Istwert 03.02 > £1000 ist, d.h. die Drehzahl liegt
auferhalb des Regelbersiches. Varmutlich wird der Motor mechanisch
schneller angetrieben als die Hichstdrehzahl des Antriebes es erlaubt. Diese
Funktion dient nur zur Uberwachung und lést kein Fehlerabschaltsignal aus.

10.09 NL Drehzahl Null

0 = Drehzahl nicht Null 1 = Drehzahl Null

Wird gesetat, wenn der Drehzahl-Istwert 93.02 < Grenzwert Drehzahl Null
03.23 ist. Siehe auch 10,01 und 10.02.

10,10 NL Ankerspannungshegranzung aktiv

0 = Bagranzung nicht aktiv 1 = Bagrenzung aktiv

Wird bei Aktivierung der Ankerspannungsbegrenzung gesetzt. Verhindert ein
weiteres zuriickschieben des Ziindwinkels. Siehe 03.15.
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10.17 NL Sofortabschaltung Uberlast

0 = keine Uberstromspitze erkannt
1 = Uberstromspitze erkannt
Anzeige fir eine Stromspitze > 2 x Nennstrom {grofter Strom entsprechend

dem eingebauten Birdenwiderstand). in diesem Fall werden die Ziindimptise
sofort unterdriickt und der Antrieb abgeschaltet.

10.18 NL  Andauernde Uberlastung

0 = keine andauernda Uberlastung erkannt
1 = andauernde Uberlastung erkannt

Der Strom-Istwart 05.01 hat den Uberlast:_Grenzwert 05.06 fiir einen féngeren
Zeitraum Uberschritten, als dieser in den Uberlast-Zeitwerten 05.07 und 05.08
integriert mit der GroBe der {(bertast (die herkdmmliche Funktion | x 1)

- festgelegt ist. Wenn der Strom den Uberlast-Grenzwert iiberschreitet, wird die
l_)berschreitung mit der Zsit integriart, so dall der Wert der tatsachlichen
{berlast ansteigt.

Wenn umgekehrt der Strom waéhrend der integration unter den Grenzwertwert
absinkt, f4lit auch der Wert von 05.11 gegen Null. Der Integrationswert wird
von 06.07 festgesetzt, wenn der Strom > Grenzwert ist, und von 05.08, wenn
der Strom < Grenzwert ist. Der Integrationswert ist die Abschaltzeit bei voller
Ubertastung (05.03 = 1000, Diese Funktion emuliert das Verhalten eines

Thermarelais),

10.19 NL Prozessor 1 Laufzeitiiberwachung

0 = in Ordnung 1 = Abschaltung

1m Normalbatrieb des Antriebes wird der Timer der Laufzeit-Uberwachung vom
Prozessor 1 periodisch zurlickgestelit. Das dient als Prisfung dafiir, dalt der
Prozessor und das Anfrisbsprogramm normal funktionieren. Wenn diese
Riickstellung nicht auftritt, bevor die Zeit im Zeitgeber abgelaufen ist, folgt
darsus, daB entweder der Prozessor ausgefallen ist, oder dall das
Antriebsprogramm nicht mehr korrekt arbeitet. Daraus folgt eine direkte
Eehlerabschaltung des Antriebes und ein Abschaltsignal der
| aufzsititberwachung.

10.20 NL Prozessor 2 Laufzeitiitherwachung
0 = in Ordnung 1 = Abschaltung
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10.27 NL Abschaltung vor 10.26

Bereich 0 bis 255
Abschaltursache vor der Abschaltursache in 10.26.

10.28 NL Abschaltung vor 10.27

Bereich 0 bis 255

Abschaliursache vor der Abschaltursache in 10.27.

Die vier Paramater 10.25 bis 10.28 bilden einen permanenten Speicher der
letzten vier Abschaltursachen. gie werden nur durch eine weiterere
Antriebsfehlerabschaltungen aktualisiert.
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Botriebsart 1 dient der Kommunikation zwischen diesem Antrieb und sinem
anderen serisllen Gerat (Terminal, SPS, Computer). Die Einstellungen 2 und 3
dienen der schnellen Informationsitbertragung zwischen zwei Antrieben, wobaei
analoge Signale nicht zwischen den Antrieben ausgetauscht werden milssen,
Die Einstellungen 2 und 3 kann man z.B. zur Lastauftsilung benutzen, um den
Stromsollwert von einem Antrieb in der Betrichsart 2 auszugeben und den
Stromsollwert fiir einen anderen Antrieb in der Betriebsart 3 einzugeben. Siehe
auch 11.19 und 11.20,

11.14 S/L Landaskennziffer

Boreich 0 bis 266 Standard 044

{Nur zusammen mit dem optionalen Multilingualem Bedienpanel verwendet,
um Antriebsinformationen in der Landessprache anzuzeigen. Siehe
entsprechendes Handbuch.)

11.15 NL Softwareversion Prozessor 1

Bareich 0 bis 255

Zeigt die Version der in Prozessor 1 installierten Software an. Version 1.0.0
wird z.B. angezeigt als 10 (Datenfenster),

11.16 NL Softwareversion Prozessor 2 n
Beraich 0 bis 255

Reserviert fiir spezielle Anwendungssoftware fiir Prozessor 2 (PCB Option
MD21.
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MENU 13 - Digitaler Drehzahl- und Positions- Regelkreis

Parametarwerte entnehmen Sie bitte dem Parameterlndex, Abschnitt 6.3.

MENU 14 - Systemeinstellung MD21

Parametarwerte entnehmen Sie bitte dem Parameterlndex, Abschnitt 6.3.
Sishe separate Publikation “Zusatzinformationen Mentor II”.

MENU 15 - Anwendungsmenii 1

Parametarwerte entnehmen Sie hitte dem Parameterindex, Abschnitt 6.3.

MENU 16 - Anwendungsmenii 2

Parameaterwerte entnehmen Sie bitte dam Paramaterindex, Abschnitt 6.3,
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7 Antriebsparameter,
freizuganglicher Teil,
inklusive geschiitzter

Parameter

7.1 Veranderung von Parametern
7.2 Parameter Sicherheitsstufen
7.3 Index der Parameter

7.4 Beschreibung der Parameter

Menii 01 Drehzahl-Sollwert - Auswahl von Quelle und
Grenzen

Menii 02 Rampen fiir Beschleunigunyg und
Abbremsung

Menii 03 Auswahl Drehzalistwert und Drehzahlregler
Menii 04 Strom - Auswahl van Quelle und Grenzen
Menii 05 Stromregler

Ment 06 Faldregler

Menii 07 Analoge Eingéinge und Ausgénge

Menii 08 Digital Eingange

Meni 08 Digital Ausgiinge

Menii 10 Logikzustand und Fehlererfassung

Menii 11 Sonstige Parameter

Menii 12 Programmierbare Schweliwerte

7.5 Funktionsdiagramme der Menlis
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7 PARAMETERSATZ UND SICHERHEITSCODE

Der verfligbare Bersich und die Warteinheiten der Real Parameter sind im
Verzeichnis im Teil 7.3 und die Beschreibungen im Teil 7.4 enthalten. Fiir
Bitparameter ist kein Bereich angegeben, Kommentar oder Erklirung der
Parameter finden sich in der jewsiligen Beschreibung, sowsit nétig.
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3  Organisation

Parameter sind in funktionshezogene Gruppen - sogenannte Meniis - so
organisiert, dal der Zugriff zu jedern einzelnen Parameter logisch und schnell
méglich ist. Die Menls sind am Anfang des Abschnittes 7.2 aufgefithrt.

4 Verénderung

Man kann jedes Menl und jeden ’sichtharen’ Parameter anwahlen. Der Wert
dieses Parameters wird auch ohne Sicherheitscode angezeigt und kann
abgelesen werden. Ein Parameterwert wird genauso verandert, jedoch mufl
dann zuerst der Sicherheitscode singegebsn warden.

Jedes Meni und jeder unsichtbare Parameter kann genauso gewshlt werden,
und sein Wert wird dann zum Lesen und Schreiben angezeigt, wenn der
richtige Sicherheitscode vorher eingegeben wurde.

Sobald der Benutzer zu einem Menii zuriickkehrt, zeigt die Software den
zuletzt gewdhlten Parameter an, gleichgiiltig ob er verindert wurde oder nicht
(solange die Netzversorgung nicht zwischenzeitlich einmal abgeschaltet
waurde), Das vereinfacht die Arbeit, wenn man mehrere Einstellungen an einer
bestimmten Parametergruppe vornimmit.

4  Zugriff zu Parametern

Wenn der Antrisbsregler erstmalig eingeschaltet wird und die Sicherheitsstufe
1 gilt, kann man eine kleine Gruppe sichtbare Parameter direkt beschreibsn -
sishe Abschnitt 7.2 und das Ubersichtsdiagramm A des Blockschaltbildes.
Nachdem der MENTOR il freigegeben wurde, sind alle sichtbaren Parameter
geschitzt. Wenn eine hdhere Sicherheitsstufe als 1 vorgesehen ist, sind alle
Parameter jederzeit geschiitzt,

5  Verfahren
Das Verfahren zur Wah! und Verdnderung eines Parameters ist in Abb. 17

dargestelit und im Text auf den folgenden Seiten beschrieben.
Aulerdem ist es auf dem Gerit in kurzform beschrieben.
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VERFAHREN zur WAHL und VERANDERUNG von PARAMETERN

Aktion Tasten Anzeige

Manii wihlen < oder = Index links vom Komma
Parameter wihlen T oder I Index rechts vorm Komma
Nur lesen Daten

Woert éindern wenn MODE, dann Ttoder I Daten

Anzeige blinkt - sishe

dann 7.2

Wert Eingabe beenden MODE Daten

Bei den meisten Parameter reagiert der Antrieb sofort auf die
Parameterinderung.

Die Ausnahme bilden die Parameter fiir die Emgangszuordnung der digitalan
und analogen Eingdnge {Menii 07 u. 08), sowie die Kommunikationsparameter
der seriellen Schnittstellen. Damit der Antrieb auf diese Anderungen reagiert,
muBd nach dem Schreiben des neuen Woertes die Taste RESET bei gesperitem
Gerét gedriickt werden.

Jeder neue Wert wird jedoch nicht autematisch gespeichert und geht daher bei
Netzabschaltung verloren, Die Tastatur ist zur Wahi eines anderen Meniis oder
Parameters bereit. Das unten aufgozeigte Verfahren sichert die momentanen
Werte aller Parameter.

Sicherung geschriebener Werte
Aktion Tasten Anzaige
DOWN driicken g bis Verzeichnis
{Param.} - xx.00
MODE, foder i Daten, Einsteliwert = 001

Regler Freigabe 6ffnen {Antrieb gesperrt) und RESET driicken.

Warte sind gespeichert
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03.10  I-Anteil n-Regler

03.11  D-Anteil n-Regler

03.14  Skalierung Inkrementalgeber
03.156  Maximale Ankerspannung
03.16  Max. Drehzahl skaliert (Upm/10)
03.17 xR Kempensation

04.056 Stromgrenze Briicke 1

04.06  Stromgrenze Briicke 2

05.0b  Anzeige max, Geratestrom in Ampere
06.06 IxR Kompensation 2

06.07 Motor EMK Ablésepunkt

06.08 Maximaler Feldstrom 1

06.10  Minimaler Feldstrom {-min.)
und 11.0%1 bis 11.10 - Benutzermenii 00

1.2 Fir die Gbrigen Parameter gilt :

NL-Parameter sind zum Lesen zugénglich.
. S/L-Parameter sind solange nur zum Lesen zuginglich, bis ein
Sicherheitscade der Stufe 1 oder 2 eingegeben wird.

2  Sicherheitscode Stufe 1 zum Verandern der sichtbaren S/L-
Parameter (Abb. 17)

ft oder U den Parameternummer auf Null zu setzen.
MODE dritcken vi
1 oder U 149 in die Datenanzeage schreihen (Sicherheitscode Stufe 1)

MODE driicken
Die sichtbaren SIL-Parameter sind jetzt zum Schreiben neuer Werte
zugénglich.

.« & * o @

w

Sicherheitscode Stufe 2 zum freien Zugriff auf unsichtbare Parameter

1t oder Il um Parameternummer auf Null zu setzen

MODE driicken

1t oder |l 200 in die Datenanzeige schreiben (Sicherheitscode Stufe 2}
MODE driicken

Alle unsichtbaren Parameter sind jetzt frei zuginglich und die S/L Parameter
konnen beschrieben werden.
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MODE driicken
. Einstellung abspeichern (siehe Seite 7-7)

Jetzt ist kein Parameter mehr zuginglich, auch nicht die reinen Leseparameter,
bevor nicht der Sicherheitscode der Stufe 3 singegeben wurds.

5.2 Zugriff Sicherheitscode Stufe 3

= oder => und T oder ¥ Parameternummer auf Null setzen.
MODE driicken
1 oder | zugeordnete Codezahl in die Datenanzeige zu schreiben
(Sicherheitscode der Stufe 3)
. MODE driicken
Der Benutzer hat jetzt wieder zugriff auf die Parameter, entsprechend dem
anschliefend eingestelltem Sicherheitscode der Stufe 1 oder 2.
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2 PARAMETER - NAMEN, BEREICH und STANDARDWERTE

In der Spalte der Standartwerte verweisen die Angaben in Klammern (xx.xx) auf
Parameter, die auf andere Parameter zuriickgreifen.

Fett gedruckte Parameter sind frei zugénglich und sind im Ubersichtsdiagramm
am Ende dieses Kapitels ebenfalls in Fetischyift wiedergegeben.

Die Parameter, die am Ende jeder Mentlliste in Sehrigschrift geschrisben sind,
sind unsichtbare Parameter (siehe 7.1 und 7.2).

00 Benutzerbibliotek - Siehe Menii 11

Enthalt 10 Parameter {00.01 bis 00.10}. Der Benutzer kann die Parameter 11.01
bis 11.10 auf die Parameter setzen, die am héufigsten bendtigt oder henutzt
werden. Diese kinnen dann direkt {iber die entsprechenden Nummern 00.01
bis 00.10 adressiert werden, chne dafs man die verschiedenen Meniis aufrufen
muf.

01 Drehzahl-Sollwert - Auswahl der Quelle und Grenzen

Nummer Beschreibung Bereich Typ Standard
01.01 n-Sollwert vor Offsot +1000 NL
01.02 n-Sollwert nach Offset 1000 NL
01.03 n-Sollwert vor Rampe +1000 NL
01.04 Drehzahl Offset +1000 S/L + 000
01.05 Tipp-Sollwert +1000 siL + 060
01.06 n-max. Vorwirts 0 his +1000 Sik +1000
01.07 n-min. Vorwérts 0 bis +1000 SiL + 000
01.08 n-min. Rickwirts -1800 bis 0 S/ + 000
01.09 {40} n-max. Rilckwirts -1000 bis O S/L -1000
{1Q) -1000 bis 0 SiL 000
01.10 {4Q) n-Sollwert bipolar 0 oder 1 SIL 1
(1Q) 0 oder 1 SiL 0
01.11 n-Sollwert EinfAus Dodert S/l 0
01.12 Drehrichtungsumkehr 0 oder 1 S/ 0
01.13 Tippen EinfAus ¢ oder 1 S/ 0
01.14 Sollwert Auswahl 1 0 oder 1 SiL 0
01.18 Soflwart Auswahl 2 0 oder 1 S/L it
01.16 n-Solf 0 Verriegelung 0 oder 1 S/L 0
01.17  n-Sollwertquelle 1 +1000 S/ {07.15)
01.18 n-Sollwertquelle 2 +1000 S/L +300
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03 Auswah! Drehzahlistwert und Drehzahiregler

Nummer Beschreibung

03.01
03.62
03.03
03.04
03.05
03.06
03.07
03.08
03.09
03.10
03.11
03.12
03.13

03.14
03.15
03.16
03.17
03.18
03.19

03.20
03.21
0322
03.23
03.24
03.25
03.26

Gesamt Drehzahlsollwert
Drehzahlistwert
Drehzahlistwert{Upmi
Ankerspannung

IxR Kompensationsausgang
Drehzahlabweichung

Ausgang Drehzahiregler
Drehzahlabweichungsintegral
P-Antell n-Regler

|-Anteil n-Regler

D-Anteil n-Regler

Anwahl digitaler Drehzahlistwert
Anwahl
Ankerspannungsritckfiihrung
Skalierung Inkrementalgeber
Maximale Ankerspannung

Max. Drehzahl skaliert {(Upm/10)
IxR Kompensation

interner Drehzahlsollwert

Freig Interner-Soliwert nach
Rampe

IxR Wirkrichtung

Freigabe n-Sollwert nach Rampe
Drehzahloffset fein
Drehzahl-nuil Schwellwert
Auswahl Quelle fiir D-Anteil
Filter Drehzahltehlersignal
Eingang Tachogenerator

Bereich
41000
+£1000
+1989
+1000
+1000
11000
£1000
+1000

0 bis 26b
0 bis 2565
0 bis 2bb
0 oder 1

0 oder 1

0 bis 1989
0 bis 1000
0 bis 1999
0 bis 265
+£1000

0 oder 1
0 oder 1
0 oder 1
0 bis 265
0 bis 255
this3

0 bis 265
+1000

Typ Standard

NL
NL
NL
NL
NL
NL
NL
NL
S/L
Si.
SiL
SiL

S/iL
St
S/iL
S/l
SiL
S/iL

S/
S
S/iL
S
S/iL
S/L
Sit
NL

080
040
000

0
+429
+400

+1750
000
(07.11}

128
016
001
128
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05.04
05.05
05.06
05.07
05.08
05.09
05.10
05.11
05.12
05.13
05.14
05.15
06.16

06.17

05.18
05.19

05.20
06,21
05.22

05.23

Begrenzung
Stromanstiegsgeschwindigkeit
Anzeige max. Gerdtestrom in
Ampere

Schwellwert Uberlastintegration
Uberstrom Zeit Erwirmung
Uberstrom Zeit Abkiihlen
Stromregler Ssibstoptimierung
Inbetriebn.
Ziindwinkelbegrenzung
1,16xUe/1,06xUe

Aktuelle Uberlast integriert
Strom/Zeit

I-Verstirkung I-Regler
Liickbetrieb

P-Verstirkung I-Regler nicht
fickend

-Verstirkung I-Regler nicht
fiickend

Motorkonstante

Reservien;

Generelle Sperre Ziindimpulse,
Rampen
Stiflstandsiiberwachung Ein
Betriebsart Stillstandsiiberw
achung

Direkte Ziindwinkelsteuerung Ein
Verriegelung Briicke 2 Ein
Adaptive Regelung des
Stromreglers Aus

12puisige 1Quadrantensteuerung
Ein

06 Feldregler

Nummer Beschrsibung

06.01

Motor EMK

0 bis 256
0 bis 1999
0 bis 1000
0 bis 265
0 his 26b
0 oder 1
0oder

0 bis 1999
0 his 255
0 bis 265
0 bis 265
0 bis 265

0 bis 265

0 oder 1
0 oder 1

0 oder 1
Ooder i
O ader 1

Ooder1

Ooderi

Bereich
Q bis 1000

S 040
S/ (Jenach
Geratetyp)
St +700
Sl 030
St 060
SiH. 0
S/ 0
NE
S/L 065
S/L 033
S/L
S
S/L
S/L 0
SiL 1
S/ 0
S 0
S/ 0
S/L 0
S/L 0

Typ Standard
NL
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07.13 Ziel Analogsingang 3 0 bis 1999 S/iL +120
07.14 Ziel Analogeingang 4 0 bis 1999 S/ +408
07.15 Ziel Drehzahlsollwerteingang 0 his 1889 SiL +117
07.18 Skalierung Analegeingang 1 0 bis 1999 S/ +1000
07.17 Skalierung Analogeingang 2 0 bis 18992 S/L +1000
07.18 Skalierung Analogeingang 3 0 bis 1999 S/L +1000
07.18 Skalierung Analogeingang 4 0 bis 1999 S/L +1000
07.20 Skalierung

Drehzahlsolfwerteingang 0 bis 1999 S/ +1000
07.21 Skalferung Analogausgang 1 0 bis 1999 SiL +1000
07.22 Skalierung Analogausgang 2 0 bis 1999 S/L +1000
07.23 Skalerung Analogausgang 3 0 his 1999 S/ +1000
07.24 Skalierung Inkrementalgeber

fn-Sofl) 0 bis 1999 S/L +419
07.25 Auswahl Inkrementalgeber {n-Sofl} © oder 1 . S 0
07.26 Auswahl 20mA (n-Sollwert) 0 oder 1 S/ 0
07.27 Betriebsart 20mA Stromschleife

Bit0 0 oder 1 SiL 0
07.28 Betriebsart 20mA Stromschiaife

Bit 1 0 oder 1 Sit 1

08 Logikeingéinge

Nummer Beschreibung Bereich Typ Standard
08.01 F1 Sollwertfreigabe 0 oder 1 NL
08.02 F2 Tippen Ritckwirts -default 0 oder 1 NL
08.03 F3 Tippen Vorwirts -default 0 oder 1 NL
08.04 F4 Riickwiirtslauf-default 0 oder 1 NL
08.06 Fb Vorwirtslauf -default 0 oder 1 NL
08.06 6 Frei programmierhar 0 oder 1 NL
08.07 F7 Frei programmierbar 0 oder 1 NL
08.08 F8 Frei programmierbar O oder 1 NL
08.09 F9 Frei programmierbar 0 oder 1 NL
08.10 F10 Frei programmierbar O oder i NL
08.11 Freigabe Antrieb Ein 0 oder 1 NL
08.12 Ziel Digitaleingang F2 0 bis 1999 S/L +000
08.13 Ziel Digitaleingang F3 0 bis 1999 S/ +000
08.14 Ziel Digitaleingang F4 0 his 1999 S/L +000

7-19



MENTOR I

08.16 Invertieren Logtkausgang 2

Quelle 2 Coder 1 S 0
09.17 Invertieren Logikausgang 2 0 oder 1 S/ 0
09.18 Verzogerung Logikausgang 2 0 bis 266 Sek.  S/L 0
09.19 Quelle Logikausgang 3 0 bis 1999 S/L +1013
09.20 Invertieren Logikausgang 3 0 oder 1 S/L 0
09.21 Quslle Logikausgang 4 0 bis 1999 SiL +1003
09.22 Invertieren Logikausgang 4 0 oder 1 S/L 0
09.23 Quelle Logikausgang b 0 bis 1999 S/t +1006
08.24 Invsrtieren Logikausgang 5 0 cder 1 S/L o
08.26 Quelle Logikausgang 6 (Relais) 0 bis 1999 S/ik +1009
09.26 tnvartieren Logikausgang 6 0 oder 1 S 0

10 Logikzustand und Fehlererfassung

Nummer Beschreibung Beareich Typ Standard
10.01 Vorwirtstauf 0 oder 1 NL
10,02 Riickwartslauf 0 oder 1 NL
10.03 Stromgrenze 0 oder t NL
10.04 Thyristerbriicke 1 0 oder 1 NL
10.05 Thyristorbriicke 2 0 oder 1 NL
10.06 Phasenriickverschiebung 0 oder 1 NL
10.07 Drehzahi erreicht 0 oder 1 NL
10.08 Uberdrehzah! 0 oder 1 NL
10.09 Null-Drehzahl 0 oder 1 NL
10,10 Ankerspannungsbegr. aktiv 0 oder 1 NL
10.11 Phasenfolge L1 L2 L3 0 oder 1 NL
10.12 Betriebsbereit 0 oder 1 NL
10,13 Alarm Uberlast 0 oder 1 NL
10.14 Feldverlust 0 oder 1 NL
10.15 Verlust n-Riickflihrung 0 oder 1 NL
10.16 Phasenverlust 0 oder 1 NL
10.17 Sofortabschaltung Uberlast Coder 1 NL
10,18  Andauernde Uberlastung 0 oder 1 NL
10.19 Prozessor 1 Laufzeitlberwachung 0 oder 1 NL
10.20 Prozessor 2 Laufzeitiberwachung 0 oder 1 NL
10,21 Motor Uberternperatur 0 oder 1 NL
1022 Kihlkérper Ubertemperatur 0 oder 1 NL
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11.19
11.20
11.21
11.22

Quelle Serislle Schnittstelle
Skalierung Serieffe Schnittstelle
LED Statusbyte

Abschalten normafe LED-Funktion

12 Programmierbare Schwellwerte

Nummer Beschreibung

12.01
12.02
12.03
12.04
12.06
12.06
12.07
12.08
12.09
12.10
1241
12.12

Schwetlwert 1 Uharschritten
Schwellwert 2 Uberschritten
Quelle Schwellwert 1
Schwellwaert 1

Hysteresa Schwaellwert 1

Invertiert Ausgang Schwellwert 1

Zial Schwellwert 1
Quelte Schwellwert 2
Schwellwert 2
Hysterese Schwellwert 2

Invertiert Ausgang Schwellwert 1

Ziel Schweliwert 2

0 bis 1998
0 bis 1999
0 his 265
0 oder 1

Bereich

0 oder 1

0 oder 1

0 bis 1999
0 bis 1000
0 bis 265
0 oder 1

0 bis 1999
0 bis 1989
0 bis 1060
0 bis 26b
0 oder 1

0 bis 1999

13 Digitaler Positions- und Lageregelkreis

Nummer Beschreibung

13.01
13.02
13.03
13.04
13.06
13.06
13.07
13.08
13.08
13.10
13.11
13.12
13.13

Zahlwert Leitachse
Zéhlwert Folgeachse
inkremente Leitachse
inkremente Folgsachse
Positionsfehler
Prézisionssollwert LSB
Prazisionssollwert MSB
P-Verstéarkung Positionsregler
Begrenzung Korrekiurwert
Freigabe Positionsregelung
Anwahl Starre Verriegelung
Anwahl Prazisionssollwert
Zwischenspeichern
Prazisionssoliwert

Bereich

0 bis 1023
0 bis 1023
+1000
£1000
1000

0 bis 266
0 bis 26b
0 bis 255
0 bis 1000
O oder 1

0 oder 1

0 oder 1

0 oder 1

S/
S/
S/L
S/iL

Typ
NL
NL
SiL
S/L
SiL.
SiL
SiL
SiL
SiL
SIL
SiL
S/lL

Typ
NL
NL
NL
NL
NL.
Sit
SiL
Sit
SiL
s
S
S/l

SiL

+000
1000

Standard

4302
+000
002
0
+000
+b01
+000
002
0
+000

Standard

000
000
025
+010
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15.12 Integer S/L Variabte 2 0 bis 2565 SiL 000
16.13 integer S/L Variable 3 0 bis 26% SiL 000
16.14 Integer SA. Variable 4 0 bis 265 S/L 000
1616 integer S/L Variable & 0 bis 265 S/ 000
15.18 Integer S/L Variable 6 Oobis255 . St 000
1617 integer S/L Variable 7 0 bis 2bb SiL 000
16.18 Integer SA. Variable 8 0 bis 265 S/ 000
16.19 Integer S/L Variabie 9 0 bis 265 Sit 000
15.20 Integer S/L Variable 10 0 bis 256 SiL 000
16.21 Bit Variable 1 0 oder 1 S/ 0
15.22 Bit Variable 2 0 oder 1 S/L 0
16.23 Bit Variable 3 0 oder 1 SiL 0
16.24 Bit Variable 4 ¢ oder 1 S 0
1526 Bit Variable b 0 oder 1 SiL 0
15.26 Bit Variable 6 0 oder 1 St 0
16.27 Bit Variable 7 0 oder 1 S/ 0
15.28 Bit Variable 8 0 oder 1 S 0
16.29 Bit Variable 9 0 oder 1 S/ 0
16.30 Bit Variable 10 ¢ oder 1 S 0
16.31 Bit Variable 11 0 oder 1 S/ 0
16.32 Bit Variable 12 0 oder 1 Si 0
16.33 Bit Variable 13 0 oder 1 SiL 0
16.34 Bit Variable 14 0 oder 1 S/ 0
16.3b Bit Variable 16 0 oder 1 SiL 0
16.36 Bit Variable 16 0 oder 1 s 0

16 Anwendungsmeni 2

Nummer Beschreibung Bereich Typ Standard
16.01 NL Variable 1 +1999 NL
16.02 NL Variable 2 11998 NL
16.03 NL Variable 3 +1999 NL
18.04 NL Variable 4 19899 NL
16.05 NL Variable b 11999 NL
16.06 Reale SfL Variable 1 +1999 Sit. +000
16.07 Reale SiL. Variable 2 +1999 SiL +000
16.08 Reale S/L Variable 3 +1999 SiL +000
16.08 Reale S/L Variable 4 1999 S/l +000
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7.4 Beschreibung der Parameter Ubersicht
Standardeinstellungen

Eine Ubarsicht tiber die Steusrlogik findst sich im Diagramm A am Ende dieses
Kapitels zusammen mit einem genauen Diagramm fiir jedes Hauptmenii, Meni
01 bis Menii 09 und Menil 12.

In einem neu gelieferten Antrieb ist jeder Parameter auf einen Standardwert
singestellt. Das Steuersystem ist im Logikdiagramm A in seinem
Standardzustand dargestelit, d.h. bevor der Anwender irgendwelche
Parameter-Anderungen vorgenommen hat,

Nach Darstellung im Diagramm A steuert der Antrieb im Standardzustand und
ohne Verdnderung von Parametern einen Motor in seiner Drehzahl und seinem
Drehmoment. Dazu sind wenigstens folgende Eingéinge erforderlich :

ein Drehzahl-Sollwert am Anschlu TB1-3;

ein Drehzahl-lstwart - siche hierzu Parameter 03.12 und 03.13;
ein Raglerfreigabesignal am Anschiufb TB4-31;

ein Sollwertfreigabesignal am Anschluft TB3-21;

ein Vorwirtslaufsignal am Anschluft T83-25.

Das Ausganganssignal der Logik besteht in der Definition des Zindwinkels, von
dem die an den Anker gelieferte Ausgangsspannung abh#ngt. Externe
Einginge, Parameterwerte und Auswahlparameter tragen zum Endwert des
Ziindwinkelparameters bei.

Im Normalbetrieb ist der wichtigste Wert der Drehzahl-Sollwert. Das Diagramm
zeigt, dalk der Drehzahiscllwert letztendlich den Ziindwinkel bestimmit, daf sie
aber mehrmals auf verschiedene Art durch andere Faktoren verdndert werden
kann.

Die erste Option erméglicht die Konfiguration des Eingangssignales fur den
Drehzahl-Sollwert als bipolares Signal. Daran schliefit sich die Option an, die die
Dynamik des Drehzahl-Soliwertsignales steuert und dem Bediener die
Mbglichkeit zur Steuerung mit den Signalen 'Sollwartfreigabe’, 'Tippen’,
Vorwirts', ‘Riickwarts’ und 'Stopp’ gibt.

In Abhéingigkeit der Signale ‘Vorwirts', ‘Rilckwirls’ kann Richtungsumkehr
erfolgen, mit der ‘Sollwertireigabe’ kann das schnelle Bremsen auf Brehzahl
Null erfolgen {4Q). Bis zu disser Stufe gibt es drei reine Leseparameter, 61.01,
01.02 und 01.063, lber die jederzeit der Zustand des Eingangssignales
angezeigt werden kann.
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MENCU 01 - Drehzahl-Sollwert

Jeder der vier Sollwertquellen 07.17, 01.18, 01.19 und 071.20 kann man ginen
Wert zwischen +1000 vorwiérts und -1 000 riickwarts zuordnen {der Wert 1000
steht fur volle Drehzahl). Man kann sie Uber die Tastatur, den
programmierbaren Eingangen oder der seriellen Schnittstelle jederzeit
{iberschreiben. Die externe Drehzahi-Sollwertquelle (Anschiufl TB1-3} ist
standardmatig auf die Sollwertquele 1 (01.17) programmiert, d.h. der externe
Sollwert kommt iber die Sollwertquelle 1 zur Anwendung. Die Mbglichkeit
zwischen vier Parametern fiir den Drehzahl-Soliwert wihlen zu kénnen, bistet
grofie Flexibilitat bei der Verwendung von Sollwerten von anderen Geriiten. Die
susatzlichen externen Sollwertquellen kénnen Uber die programmierbaren
analogen Eingénge, Meni 07, oder (iber die digitalen Logikeingange, Menii 08,
eingestellt werden.

Die Benutzung der vier internen Sollwertquellen als Drehzah!-Soliwertquelie
wird tiber die beiden Bit-Parameter 07. 14 und 01.15 gesteuert.

Die Drehzahl-Sollwertquelien werden der Reihe nach durch die Faktoren
susitzlicher Offset, Wah! der bipolaren oder unipolaren Vorgabe, Umkehrung
der Polaritat {riickwirts) und Maximal- und Minimalwerte fir Drehzaht vorwiérts
und riickwirts und schlieBlich den Rampenzeiten verandert.

Bit-Parameter - Schaltfunktion
01.13 Drehzahl-Sollwert tippen (01.05),

01.12 Rilckwiirts {durch Sollwartumkehrung)
01.11 Sollwert EIN (wenn = 0, Sollwert vor Rampe = o).
Der Drehzahlsollwert aus Parameter 01.01 dient zur n-Soll Nullverriegelung

01.16, (aktiv wenn 01.16 = 1), die den Start des Antriebes verhindert, bhis der
Drehzahl-Sollwert dicht bei Nuli liegt.
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01.08 S/L n-Min. Ritckwiirts

Bereich -1000 bis 0  Standard 0

Gibt die untere Drehzahlgrenze bei Riickwértsdrehung an. Digser Paramater ist
nicht in Funktion, wenn 01.10 = 1 ist (n-Sollwert hipolar}, um ein Schwingen
des Antriebes zwischen der Vorwirts- und der Rilckwirts-Richtung bei n-
Soliwert = 0 zu vermeiden.

01.09 S/L n-Max. Riickwiirts

Beraich -1000bis 0  Standard -1000
Gibt die Drehzahlobergrenze bei Riickwértsdrehung an.

01.10 S/L Umschalter n-Soliwert bipolar
Standard - 4Q 1. Bipolarhetrieh
Standard - 1Q 0. Unipolarbetrieb

Im Normalzustand (=1} ist 01.02 ais bipolarer n-Soltwert freigegeben, Positive
Polaritit fihrt zur Vorwirtsdrehung, negative Polaritat zur Rilckwiartsdrebung.
Wenn 01.10 = 0 ist, reagiert der Antrieb nur auf positive Polaritat. Signale mit
negativer Polaritiit werden unterdriickt und als n-Sollwert = 0 wirksam.

Die Richtungsumkehr ist dann {iber 01.12 {in einem Vier-Quadranten-Antrieb}
mbglich.

01.11 " 8/L  n-Sollwert ‘EINJAUS’
Standard 0. {n-Sollwert = 0)

Sollwertfreigabe vor den Rampen. Ist 01.11 = 0, so wird der n-Sollwert auf 0
geschaltet. Erst wenn 01.11 = 1 ist, wird der n-Sollwert freigegeben und an
01.03 weitergeleitet {n-Soll vor Rampe)}. st standardmaBig auf Null, wenn der
Anschiuft TB3-21 (Sollwertfreigabe} abgeschaltet wird. Kann nur auf 1 gesetzt
werden, wenn der Anschiufl TB3-21 eingeschaitet ist. Unterliegt aufterdem
dem Zustand der normalen Logikfunktionen - sishe Meni 08. Standardmifig
gesteuert durch Anschllisse T83-22, T83-23, TB3-24, TB3-25.

01.12 S/L  Drehrichtungsumkehr
Standard 0. (Umkehr nicht aktiv)

Kehrt die Polaritit des Drehzahl-Sollwertsignales um. Dadurch wird (bei sinem
Vier-Quadranten-Antrieb) die momentane Drehrichtung des Antriebes
umgekehrt. Der Standardwert 01.12 = 0 ergibt keine Umkehrung. Gesteuert
wird 01.12 in der Standardkonfiguration durch die Anschlisse TB3-22, TB3-23,
TB24 und TB26.
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MENQ 02 - Rampen

Eiir die Finstellung der Rampen stehen hauptséchlich folgende Alternativen zu
Verflgung :

{1 Keinerlei Rampen, Rampenfunktionen umgehen.
2)  Wahl von Rampen vorwarts und rickwirts fiir normale

Betriebsbedingungen und eine wahifreie separate Rampeo fur
Tipphetrieb,

Firr jede Betriebsart stehen zwei mogliche Rampenwerte zur Verfligung, z.B.
Beschleunigung vorwarts 1 und 2, Bremsen vorwirts 1 und 2, usw. Ein
gemeinsamer Rampenumschalter srmoglicht die Umschaltung zwischen den
beidon Gruppen {alle 1 oder alle 2). Fir jeden Quadranten getrannt kann man
festlegen, ob die Umschaltung zwischen 1 oder 2 méglich, oder die
Rampenzeiten 2 fest vorgegeben ist. Die Rampentmschalter kann man {ber
programmierbare Eingénge stevern.

Zur Aktivierung der Tipprampe ist zusatzlich zur Einschaltfunktion 02.13 noch
ain Umschaltsignal von 01.13 erforderlich.

Der Rampenbetrieb kann durch den Rampenhalt Parameter unterbrochen
werden, der den n-Sollwert am Ausgang des Rampenblockes auf seinem
gegenwertigen Wert festhélt, wenn er auf 1 gestellt wird. Die Funktion
‘Freigabe Rampen' {02.02) hat Vorrang vor dieser Umschaltung.

Der Sollwert am Ausgang des Rampenblockes, wird in Parameter 02.01 (n-Soll
nach Rampe) angezeigt.

02.01 NL n-Soll nach Rampe

Bereich +1000 Upm
Drehzahl-Sollwert am Ausgang des Rampenblockes

02.02 S/l Freigabe Rampe

Standard 1. (Freigaba)

Ist 02,02 = 0, dann wird der Rampenblock umgangen, d.h. Parameter 02.01 {n-
Sollwert am Ausgang des Rampenblockes) wird gleichgesetzt mit 01.03 {n-
Sollwert vor dem Rampenblock). Erst wenn 02.02 = 1 gesetzt ist, werden die
aingestellten Rampenzeiten wirksam.
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02.14 S/L Anwahl Rampe 02.04/02.08
02,15 8/L  Anwahl Rampe 02.05/02.09
02.16 S§/L  Anwahl Rampe 02.06/02.10
02.17 /L Anwahl Rampe 02,07/02.11

Standard  0.Rampe 1

Mit diesen Bitparametern konnen Rampen aus giner der beiden Gruppen
beliebig ausgewdhit werden und so einzelne Beschleunigungs- undfoder
Bremswerte bei Empfang eines entsprechenden Befehles gedndert werden.

02,18 S/L Gemainsame Umschaltung Rampen

Standard  0.Gruppe 1

Ermaglicht die Wahl zwischen allen Rampen der Gruppe 1, wenn 02.14 bis
02.17 = 0 oder allen Rampen der Gruppe 2.
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03.02 NL Drehzahl-istwert

Baraich +1000

Vom Inkrementalgeber, Tachogenerator oder dar Ankerspannung abgeleiteter
Drehzaht-Istwert. Die Auswahl der Signalquelle wird durch 03.12 und 03.13
gesteuert. Der Wert dient der Drehzahlsteuerung des Motors im
geschlossenen Regelkreis. Das Signal des Inkrementalgebers wird durch die
Skalierung 03.14 festgelegt, und der Istwert der Ankerspannung wird gesteuert
durch die Einstellung der maximalen Ankerspannung 03.15. Zur Skalierung des
istwertsignales des Tachogeneratars ist das Potentiometer VR1 vorgesehen.
Der Drehzahl-Istwert wird am Summierpunki des Drehzahireglars zum Gesamt-
Drehzahl-Sollwert 03.01 addiert.

03.03 NL Drehzahl-lstwert

Bereich 41999 U/min

Anzeigeparamster der Motor-istdrehzahl, skaliert in Ufmin.
Um eine korrekte Anzeige zu erhalten, mufs der Skalierungsfaktor {03.16)
entsprechend der Maximaldrehzah eingestellt werden.

03.04 AL Ankerspannnung
Bereich +1000
Anzeige in Voit.

03.05 NL IxR Kompensationsausgang

Bereich +1000

Das Ergebnis des gewihiten Wertes des IxR-Kompensationsfaktors 03.17
wirkt auf den Drehzahi-Regelalgorithmus.
03.06 NL Drehzahlabweichung

Beraich 1000

Das Ergebnis der Addition des Gesamt-Drehzahl-Sollwertes zum Drehzahi-
istwert nach der Filterung.

03.07 NL Drehzahlregler Ausgang

Bereich +1000

Soliwert Vorwarisdrehzah! wird zum akiuslien Sollwert {Menii 04},
03.08 NL Drehzahlabweichungsintaegral

Bereich +1000
Der integrierte Wert des Drehzahifehlers 03.06.
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Wenn der Eingang der Drehzahlfehler 03.06 ist, ist der Ausgang negativ, wenn
dieser Drehzahlfehler steigt. Dadurch entsteht ein Dampfungseffekt.

Wenn der Fingang der Gesamt-Drehzahl-Soliwert 03.01 ist, ist der Ausgang
positiv, wenn der Eingangswert ansteigt.

Wenn der Drehzahl-stwert 03.02 als Eingang dient, ist der Ausgang negativ,
wenn der Drehzahl-lstwert steigt. Auch dadurch ensteht ein Dampfungseffekt,
der jedoch nur von der Anderung des Drehzahl-istwertes und nicht vem
Drehzahl-Sollwert abhingig ist.

03.12 s/L Umschalter digitaler Drehzahl-Istwert

Standard 0. {Analoger Istwert gewihit)

Um den istwert vom Inkrementalgeber zu withlen setzt man diesen
Urmnschalter auf 1. Zur Wah! des analogen Istwertes seizt man den Umschalter
auf Null.

03.13 S/L Umschalter Ankerspannung / externer analoger
Istwert

Standard  O.Analoger Istwert gewihit

Bestimmt die Art des analogen Drehzahl-istwertes, wenn 03.12 auf 0 gesetzt
ist. Um den Ankerspannungs-tstwert zu wihlen, setzt man diesen Umschaiter
auf 1. Die Standardeinstellung wahit den analogen {stwert vorn Tachogenerator

oder siner gleichwertigen externen Quelle, die an den Anschlu TB81-09 TB1-10 s

angeschlossen ist an.

03.14 S/L  Skalierter Istwert Inkrementalgeber

Beraich 0 bis 1999 Standard +419

Der Wert sollte auf die Maximaldrehzahi des Metors und die Anzah! der
Inkremente pro Umdrehung des Inkrementalgebers eingestellt werden. Der
Skalierungsfaktor wird nach folgender Forme! berechnet :

750 x 10°
Skalierungsfaktor =
Nxn

M = Anzahl der Inkremente pro Umdrehung vom Inkrementalgeber

n = Héchtsdrehzaht des Motors in Ufmin,

Der Standardwert wird bestimmt auf der Basis eines Inkrementalgebers mit
1024 inkremente und einer Hichstdrehzahl von 1760 U/min.
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03.18 S/L interner Drehzahl-Soliwert

Beraich +1000 Standard (07.11

Drehzahi-Sollwert wird in den Drehzahi-Regelkrels eingespeist ohne Uber den
Rampenblock zu laufen.

03.19 S/L  Freigabe interner Drehzahl-Sollwert nach Rampe

Standard 0 '

Wenn 03.19 = 1 ist und 01.11 ehenfalls = 1 ist, wird der Wert von 03.18 zu
dem n-Sollwert nach dem Rampenblock addiert.

03.20 S/L  Polaritat xR Kompensation

Standard 0

Wenn 03.20 = 1 und Ankerspannungs-Riickflihrung eingestellt ist, nimmt die
Drehzahl bei steigender Last ab.

Eine typische Anwendung ist z.B. eine mechanische Stanze mit einem grofien
Schwungrad. Durch die Anwendung der IxR-Drift wird der Antrieb daran
gehindert, den Strom im Moment des Aufschlages {plbtzlicher Anstieg des
benétigten Drehmoments) plotzlich zu erhohen. Es ist besser, wenn der
Antrieb wihrend des ganzen Arbeitsganges Energie an das Schwungrad liefert
und nicht groRtenteils im Moment des Aufschiages.

03.21 S/L Freigabe n-Soliwert nach dem Rampenblock

Standard 1

Wenn 03.21 = 1, dann wird der Sollwert an den n-Sollwert Summisrpunkt
waitergeleitet.

03.22 S/L Drehzaht Offset fein

Bereich 0 bis 256 Standard 128

Verwendet als Fainttimmung des Drehzah!-Sollwertsignales zur Korrektur oder
Einfuhrung eines kleinen Offsetwertss.

03.23 S/L Schwellwert Null-Drehzahl

Bereich 0 bis 255 Standard 16 .

Dieser Schwellwert kann auf jeden Wert bis zu 25,6 % dor Hochtsdrehzahi
eingestellt werden. Siehe auch 10.09.
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MEND 04 - Auswahl Strom-Sollwertquellen und Stromgrenzen

Der Stromregler hat zwei Eingange. In den ersien Eingang wird das
Ausgangssignal des Drehzahlreglers {03.07) eingegeben und der zwsite
Eingang dient zur Eingabe eines Momentensollwertes.

7u den Eingangswerten kann ein Offset eingestelit werden (04.09).

Das Ergebnis unterliegt dann einer Ubersteuerungsbegrenzung, die von
verschiedenen Quellen einschlieflich des Drehzahl-Istwertes abgeleitet wird.
Sechs Bitparameter bestimmen die Steuerungsart - Drehzahiregelung,
Stromregelung, Anzaht der Quadranten, usw. -

Eine Funktion in diesem Menil erméglicht es, sehr einfach eine zweite
automatisch wirkende Strombegrenzung (04.07) einzustellen {siehe 04.10,
04.18 und 04.19). Diese Stromgrenze 2 wird nach einer ainstellbaren Zeit aktiv.
Das kann verwendet werden, wenn beim Anfahren des Antriebes ein grofieres
Moment gebraucht wird, als bei Nenndrehzaht.

04.01 NL Stromsollwert vor Strombegrenzung

Beraich +1000

Das Strom-Sollwertsignal ist der Steuereingang zum Stromregler, wenn der
Antrieb in Drehzahlregelung lauft. Bevor das Signal an den Stromregler
weitergegeben wird, unterliegt es dem Strombegrenzungswert 04.03.

04,02 NL Stromsollwert nach Strombegrenzung

Bereich +1000 7
Strornsoliwert nach Strombegrenzung, der an den Stromregler {Manii 05} nach
Offset und Begrenzung ausgegeben wird.

04.03 NL Strombegrenzungswert vorrangig

Bareich 41000

Dieser Begrenzungswert filir den Stromsollwert ist das Ergebnis der
drehzahlabhingigen Berachnung der Stromriicknahme oder der Stromgrenze 2
{soweit gewahlt), wobei der niedrigere Waert gilt. Siehe hierzu auch die im
L ogikdiagramm E gezeigten Parameter.
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04,10 S/L  Anwahl Stromgrenze 2

Standard 0
Um die Stromgrenze 2 zu wahlen, setzt man 04.10 = 1. Kann automatisch

umgeschaltet werden - siehe 04.18 und 04.19.
04.11 s8/L  Anwshl Offset fiir Strom

Standard 0
Um den Offsetwert fiir den Strom zu aktivieren, setzt man 04.11 =1.

04.12 S/L  Steuerbit 0 Stromregel Modus

Standard 0.

Bestimmt zusammen mit 04.13 welche Regelungsart aktiv ist,
Drehzahlregelung oder eine der Stromregelungsarten (siehe 04.13).

04.13 S/L  Steuerbit 1 Stromregel Modus

Standard 0.
Bestimmt zusammen mit 04.12 welche Regelungsart aktiv ist.

04.12 = 0und 04.13=0  Drehzahlregelung {normale Konfiguration)
04.12 = 1 und 04.13 =0  Grundbetriebsart Strom- und
Drehmomentregelung.

In dieser Betrighsart ist der Drehmoment-Sollwert 04.08 der Eingang zum
Stromregelkreis und unterliegt den Begrenzungen der Stromgrenze 04.03, den
Grenzen 04.05 und 04.08 fir Bricke 1 bzw. Britcke 2 und dem
Stromriicknahmewert 05.04,

0412 =0und 04.13=1  Drehmomentregelung mit
Drehzahliiberlagerung. Siehe Abb. 18 und 19.
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in dieser Betriebsarl wird der Ausgang des Drehzahlregelkreises entweder auf
den Drehmoment-Sollwert 04.08 oder auf Null begrenzt, abhangig davon, ob
der Drehzahifehler 03.06 und der Drehmoment-Sollwert positiv oder negativ ist.

in den beiden Motorquadranten ist die Drehzah! auf den Gesammt
Drehzahlsollwert 03.01 begrenzt, wodurch ein unkontrollierter Anstieg der
Drehzahl verhindert wird, wenn der Antrieb entiastet wird. Der Antrieb ist so
einzustelien, dak er unbelastet mit etwas mehr als der gewiinschten
Maximaldrehzah! duft, um einen angemessenen Strom-Soitwert bei allen
Drehzahlen sicherzustellen.

In den zwei generatorischen Quadranten wird der Strom-Sollwert durch den
Drehmoment-Sollwert 04.08 festgelegt. 04.08 ist abgeschaltet, wenn die
Drehzah! niedriger ist als der Gesammit Drehzahlsoliwert 03.01. Dadurch wird
eine Reduzierung des Lastdrehmomentes verhindert, was zu einar Umkehrung
der Drehung fithren wirrde. Der Wert von 03.01 sollte Null sein.

Ein Nachteil dieser Betriebsart liegt darin, daf® sie beim Beschleunigen und
Bremsen kein Drehmoment bei einer bestimmten Drehzanl liefern kann. Der
Parameter 04.08 verhilt sich in dieser Betriebsar! wis eine steuerbare
Stromgrenze.

04.12 = tund 04.13=1  Regelbetrieb aufwickelnfabwickeln.Siehe Abb,
20 und 21.

In dieser Betriebsart kann ein Drehmoment in beiden Richtungen zur gy

Beschlieunigung oder Abbremsung vorgegeben werden und gleichzeitig ein
unkontrolliertes Ansteigen der Drehzah! oder eine Umkehr der Drehrichtung bei
Entlastung verhindert werden,

Wenn der Drehmoment-Sollwert gegebiber dem Drehzahl-lstwert
entgegengesetzte Polaritit aufweist, wird in dieser der Drehzahl-Sollwert
automatisch auf O gesetzt.

Bei einem Aufwickler sollte der Offsetwert 01.04 leicht positiv eingestellt
werden, so daf 03.01 grofer ist als der Soliwert fir die Liniengeschwindigkeit,
Wenn eine volle Spule (eines Aufwickeigerdtes) abbremst, kann der
Drehmoment-Sollwert negativ sein. Da der Drehzahl-Istwert positiy ist, wird der
Drehzahl-Sollwert automatisch auf Null gesetzt, so daR der Drehzahifehler
nagativ wird, Wenn Drehmoment-Sollwert und Drehzahtfehler negativ sind,
wird ein Bremsmoment vorgegeben.
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04.14 S/L 1. Quadranten aktivieren

Standard 1. eingeschaltet

Betrieb im Quadrant 1 ist definiert als motorisch in Vorwirtsrichtung, Drehzahl
und Drehmoment haben positive Werte.

04.16 S/L 2. Quadranten aktivieren

Standard 1. aktiviert fir 4Q-Antrieb
Standard 0. nicht aktiviert fir 1Q-Antrieb

Betrieb im Quadrant 2 ist definiert als generatoisch in Rickwértsrichtung,
Drehzahi ist negativ, Drehmoment ist positiv,

04.16 S/L 3. Quadranten aktivieren

Standard 1. aktiviert fir 4Q-Antrieb
Standard 0. nicht aktiviert fir 1Q-Antrieb

Betrieb im Quadrant 3 ist definiert als motorisch in Riickwirtsrichtung,
Drehzshl und Drehmoment haben negative Werts.

04.17 S/L 4, Quadranten aktivieren

Standard 1. aktiviert fiir 4Q-Antrieb
Standard 0. nicht aktiviert fiir 1Q-Antrieb

Betrieb im Quadrant 4 ist definiert als generatorisch in Vorwittsrichtung,
Drehzahl ist positiv und Drehmoment ist negativ.

04.18 S/L Aktivieren Zeithegr, Stromgrenze einschalten

Standard 0. abgeschaltet

Wenn dieses Bit gesetzt ist, wird die Stromgrenze 2 automatisch nach sinem
durch 04.19 festgesetzten Zeitraum aktiviert. Der Antrieb kann so
programmiert werden, dalt nach Einschalten der Sollwertfreigabe automatisch
nach ablauf der Zeit in 04.19, 04.07 aktiviert wird.

04,19 S/L  Zeitgeber Stromgrenze in Sekunden

Bereich 0 bis 2565 Standard 000

Ein Zeitraum bis zu 256 Sekunden kann programmiert werden. Wenn 04,18 =1
ist, wird die Stromgrenze 2 automatisch gewihlt, wenn die eingestellte Zeit
nach der Sollwertfreigabe abgelaufen ist. Diese Einrichtung eignet sich filr
Anwendungen, in denen der Motor im Kurzzeitbetrieb [auft, wie z.B. Mixer, hsi
denen die Anfangslast hoch ist und nur auf einen niedrigeren, konstanten Wert
fallt, nachdem das Gerét einige Zeit gelaufen ist.
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04.20 04.21

Abb. 22 Berechnung der Strom-Rlcknahmefaktoren 1 und 2.
Sishe Text, Parameler 04.22 und 04.23.

04.23 S/L Strom-Riicknahmefaktor 2

Bereich 0 bis 255 Standard 000

Setzt die Anderungsgeschwindigkeit der Ankerstromgrenze relativ zur Drehzahl
in beiden Drehrichtungen fest, oberhalb des durch 04.21 festgesetzten
Grenzwertes.

Aly
Skalierfaktor {siehe Abb. 22)-04.23 = 128 x —
Any
04.24 NL Grenzwert fir Strom-Riicknahmefunktion 1 Gberschritten
Standard ©
Auf 1 gesetzt, wenn der Grenzwert von 04,20 Giberschritten wird,
04.25 NL Grenzwert Strom-Rilcknahmefunktion 2
uberschritten
Standard 0

Auf 1 gesetzt, wenn der Grenzwert von 04.21 (berschritten wird.
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05.04 S/L Begrenzung Strom-Anstiagsgeschwindigkait

Bereich 0 bis 255 Standard 40

Dieser Paramster bagrenzt die grofte Anstiegsgeschwindigksit des Strom-
Sollwertas. Altere Motoren, speziell solche in nicht-laminierter Bauweise,
kdnnen eine Tendenz zu Spannungsitherschiigen aufweisen, wenn die
Anderungsgeschwindigkeit des Stromes fiir die Wendepolwicklungen zu hoch
ist.

Definiert als
05.04
S=lg,x6fx—
268

S = Anstiegrate in Ampere x S
f = Frequenz der Stromversorgung in Hz
lim = Maximalstrom (A}

05.05 S/L Maximaler Geratestrom in Ampere

Bereich 0 bis 1999 Standard Antriebsstromwerte

Der grofite Ausgangsstrom des Antriebes in Ampere flr Anzeigezwecke. Spielt
keine Rolfe beim Motorschutz. Die EingangsgrofRe fiir 06.06 ist der grofte
Strom, dividiert durch zehn, wenn der grofite Strom grofer als 1999 ist. In
diesem Fall wird bei 05.02 der Waert in Ampere dividiert durch zehn angezeigt.
Wenn der gréfite Strom <200A ist, kann 05.05 als Maximalstrom mullipliziert e
mit zehn eingestelit werden. 05.02 zeigt dann den Strom in Einheiten von 0,1 A
an,

Der Wert des Bilirdenwiderstandes wird wie folgt berachnet :

Antriebsmodulen bis zu Antriebsmodulen
210A Ausgang {iber 210A Ausgang
400 1600
RB = RB = —
!msx 1I'|'\3)\'

worin l,,,, im allgemeinen 150% des Vollaststromes betragt.

05.06 S/ Grenzwert ilberlast

Bereich 0 bis 1000 Standard +700

Setzt die Grenze des Ankerstrom-istwertes fest. Oberhalb dieses Wertes
beginnt die Integration des Strom-Zeit-{iberlastschutzes.
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(2}  Wenn das Feld des Motors mit dem Feldregler des MENTOR [l versorgt
wird {Menii 8}, wird das Feld automatisch beim Selbstoptimierungs-
vorgang abgeschaltet,

05.10 S/L  Zindwinkelbegrenzung 1,16xUe/1,05xUe

Die normale Wechselrichtergrenziage eriaubt eine Erhdhung der
Ankerspannung im generatorischen Betrieb auf 1,16 fache Netzspannung. Es
kommt jedoch oft vor, daf} bei schwacher Versorgungsspannung dieser Wert
zu nahe dam Punkt des "‘Wechsslrichterkippens’ kommt. Durch setzten von
05.10 = 1 wird der Abstand zwischen Wechselrichter-Grenzlage und
Woachselrichter-Kipp-Punkt erhdht, was allerdings eine Reduzierung der
maximal zuldssigen Ankerspannung im generatorischen Bereich auf die 1,0b
fache Netzspannung zur Folge hat.

05.11 NL  Aktuelle Uberlast integriert Strom/Zeit

Bareich 0 bis 1999

Uberwacht den Wert der integrierten Strom/Zeit-Uberlast. Wenn dieser Wert
den von 05,06, 05.07 und 05,08 bestimmten Abschalipunkt erreicht, erfolgt
eine Uberlast-Abschaltung.

Die Uberlast Abschaltung erfolgt, wann 05.11 den Woert erreicht der wie folgt
berechnet wird :

10
{1000-(05.08)) x —
16

Der Faktor, mit dem 05.11 erhoht oder verringert wird, wird singestelit Uber
06.07 und 05.08.

05.12 SL I-Verstarhung I-Regler Liickbetrieh

Bereich 0 bis 255 Standard 65

Burch den Parameter Inbetrisbnahme Selbstoptimisrung 06.09 gesetzt.

Dieser Parameter wird gesetzt, um Fehler in der Vorberechnung des
Ziindwinkels im Bereich des Liickstromes zu korrigisren. Wenn 05.15 richtig
singestellt ist, hat 05.12 kaum Auswirkungen. Bei zu hoher Einstellung kann
eine Instabilitdt auftreten.

Wert von 05.12

Angewandte Verstirkung =
B12
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05.18 S/L Stillstandsiiberwachung ainschalten

Standard 1. eingeschaltet

Wenn dieses Bit eingeschaltet ist, wird der Ziindwinkel voll zurlickgesetazt,
wenn die Sollwertfreigabe abgeschaltet wird und die Drehzahl unter 0,8 % der
Héchstdrehzahi abfailt. Nach einer kurzen Verzégerung werden die
Zindimpulse der Thyristoren ganz gesperrt, Dadurch wird ein ‘Schleichen’
verhindert, bei Anwendungen in denen im Stillstand kein Motordrehmoment
aufrechterhalten werden mu. Sishe auch 05.19.

05.19 S/l Betriebsart Stillstandsiiberwachung

Standard 0
05.18=0- Stillstandsiiberwachung ist eingeschalist nach
) ahschalten der Sollwertireigabe oder Sollwert Null.
b.19=1- Stillstandsiibarwachung eingeschaltet nur nach

abschalten der Sollwerifreigabe.

Bei der Elnsteliung 05.19 = 1 wird die Stillstandstiberwachung nicht
eingeschaltet, wenn nur der Sollwert zu null wird. In diesem Zustand sind
daher Schieichdrehzahlen, Wellenpositionierung und andere Funktionen
mdglich, die in der Ndhe der Drehzah] Null ablaufen, wihrend nach dem
Abschalten der Solwertfreigabe jegliche Schlsichdrehzahi verhindert wird,

05.20 S8/L  Direkte Ziindwinkelsteuerung einschaften

Standard 0, abgeschaltet

Im eingeschaltaten Zustand wird der Zindwinkel 05.03 durch den Wert n-Soll
nach Rampe 02.01 gesteuert. Diese Betriebsart kann niitzlich fir die
Systemdiagnose sein, inshesonders bei vorliegender Instabilitit, da sie den
Betrieb des Antriebes ohne Einflu des Drehzahireglers oder des Stromreglers
gestattet,

HINWEIS — Diese Funktion ist mit Vorsicht zu benutzen, Wenn der Sollwert
02.01 ist, gibt es nur die sofortige Uberstromabschaltung als Schutz gegen zu
hohe Beschleunigung, Ausgangsspannung oder Ausgangsstrom. Nach
Abschlu® der Prifung ist auBerdem 05.20 auf 0 zuriickzustellen,

0521 S/L Verriegelung Briicke 2 Ein

Standard 0. abgeschaltet

Braucht nur bei 12-pulsigen 40-Installationen mit zwei Antrlebsregiern
eingeschaltet zu werden, die sich eine Last teilen, um zu verhindern, dal ein
Antrieb die Briicken belastet, wihrend der andere noch leitet.
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- Bitte beachten Der serielle 12-Puls Betrieb benétigt die richtige
Reihenfolge der Netzversorgungsphasen. Der Anschiufy
mul in der Reihenfolge L1, L2, L3 erfolgen {(10.11 = 1}

05.25 S/L Parallelor 12-Puls Betrieb

Standard 0. abgeschaltst

Dieser Parameter mufs auf 1 gesetzt werden im parallelen 12-Puls 1Q oder 40
Betrieb. Bei 4Q Betrieb muB jeweils der digital-Fingang F10 eines MENTOR i
mit dem digital-Ausgang ST5 des jeweils anderen MENTOR Il verbunden
werden. AuBerdem miissen die Massen (0V) der beiden Geréte verbunden
werden.

7-59




MENTOR li

06.01 NL Motor-EMK

Bereich 0 bis 1000
Die errechnate Gegen-EMK des Motors basierend auf der Ankerspannung

minus IxR Kompensationswert 2, 08.06. Istwert an Feldregler im
Abltsebetrieh,
086.02 NL Feldstrom-Sollwert

Bsreich 0 bis 1000

Der Strom-Sollwert vom Feldregelkreis unterliegt den Grenzen von 06.08,
056.09 und 06.10.

06.03 NL Feldstrom-latwert

Bereich ¢ bis 1000
Feldstromistwert im Feldstrom-Regelkreis.

06.04 NL Zindwinkel
Bereich 261 bis 1000
Skalierung :

06.04 = 1000 entspricht ‘Phasenwinkel auf maximum vorgeschoben’

06.06 NL IxR Kompensation 2 Ausgang

Beraich +1000

Der sich aus der Anwendung von 06.06 auf den Integraleingang des
Drehzahifehlers ergebende Wert.

(06.06)x{03.08}
605 =—
2048
06.06 S/L IxR-Kompensationsfaktor 2

Bereaich 0 bis 255 Standard 001

Ein programmierbarer Faktor zur Berechnung des Spannungsabfalles am Anker
als Korrektur der gemessenen Ankerspannung, um die Errechnung der Gegen-
EMK zu ermdglichen.

{06.05}x2048

06.06 =
{03.08)
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06.13 s/L Faldragelung Einschalten
Standard 0. abgeschaltet

05.14 S/L Umschalter Maximaler Feldstrom 2 Ein

Standard 0. abgeschaltat

Das Maximal-Feld 2 wird nach einer Verzogerung gewahit {siehe 08,10}, wann
ein Antriebs-Abschaltsignal gegeben wird,

06.15 S/ Umschaltverzégerung Imin Ein

Standard 0. abgeschaltet

Bei Einschaltung {=1) wird der Parameter 06.14 automatisch durch die
Zeitabhéngige Umschaltung der Feld-Imin-Schaltung gesteuart, wenn ein
Antriebs-Einschaltsignat weggenommen wird.

06.16 S/L  Anwahl! Feld Zeitkonstante Ein

Stendard 0. abgeschaltet

06.16 = 1 fUr Zeitkonstante > 0,3 Sek,
06.16 = 0 fUr Zeitkonstante < 0,3 Sek (Standard)

06.17 S/L Anwahl Spannungsreg. }-Verst. Ein
Standard 0. abgeschaltet

06.17 = 1,verdoppelt die [-Verstirkung )
06.18 S/l Korrektur Verstirkung n-Regler Ein
Standard 0, abgeschaltet

Dieser Parameter stellt die Drehzahlreglerverstirkungean (Menii 03} so ein, daf
gine Schwichung des Feldflusses im Feldregelbetrieb so kompensiert wird,
daf} die Drehmomentreaktion im gesamten Drehzahlbereich im wesentlichen
konstant bleibt. Definiert als

06.08
& Gom—

06.02

worin G = Verstarkungseinstellfaktor der Drehzahlregelung ist.
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MENU 07 - Ansloge Eingénge und Ausgiinge

Skalierungsparamater haben einen Multiplikationsbereich von 0,001 bis 1,999
(eine Multiplikation mit Null ergibt sinen Parameter mit derm Wart Null).

Quellen- und Zielparameter werden als Eingabe- oder Ausgabewert benutzt
und definieren so die Funktion der programmierbaren Ein- und Ausgiinge.

Menii 07 enthilt drei Gruppen analoger Eingéinge/Ausgéngs. Es gibt zwei
getrennte Gruppen analoger Eingénge. Die erste Gruppe umfast einen 12-Bit
Analogeingang, der normalerweise als Eingang fir den Drehzahlsollwert
benutzt wird, {sieche Meni: 01, Diagramm B), kann aber auch fiir jeden realen
Lase-/Schreibparameter programmiert warden.

Durch die Umsetzung von Spannungen in Frequenzen erreicht man sine hohe
Genauigkeit. Der Anschiuf kann als Spannungseingang oder als
Stromschleifeneingang mit den konfigurierbaren Bereichen 0 bis 20mA, 20 bis
OmA, 4 bis 20mA oder 20 bis 4mA erfolgen.

Die zweite Gruppe stellt ein flexibles Mittel zur Skalierung und Zuordnung von
Zieten zu den vier allgemeinen Eingingen GP1, GP2Z, GP3 und GP4 dar. Alle
Eingdnge haben eine Aufldsung von 10 Bits.

Schlieflich gibt es noch die Gruppe der drei analogen Ausginge, die iiber
Digital-/Analogwandier (DAC), Parameter und Skalierung fiir eine

programmistbare Quelle liefern,
7
07.01 NL Allgemelner Analog Eingang 1 -

Beraich +1000

Zeigt den Woert des an den AnschluB TB1-04 angelegten Analogsignales an,
Kann als Vielzweckeingang zur Uberwachung eingesetzt oder von Software des
Prozessors 2 {(MD21) verwendet warden,

07.02 NL Allgemeiner Analog Eingang 2.

Beraich +1000

Zeigt den Woert des an den Anschlul TB1-05 angelegten Analogsignales an.
Kann als Vielzweckeingang zur Uberwachung eingesetzt oder von Software des
Prozessors 2 IMD21} verwendet werden.
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07.10 S/L  Quelle Analogausgang 3

Beraich 0 bis 1999 Standard 304

Wahit die Quelle das Analogausganges 3 an TB2-14. Standardwert 304 =
03.04, Ankerspannung.

HINWEIS — Zu den felgenden ‘unsichtbaren Parameter’ :
Skalierungsparameter haben einen Multiplikationsbereich von 0,001 his 1,999,
Quellen- und Zislparameter definieren einen entweder als Eingang oder
Ausgang zu benutzenden Parameter und dadurch die Funktion der
programmierbaren Eingangs- und Ausgangsanschliisse.

07.11 S/L  2isl Analogeingang 1

Bereich 0 bis 1999 Standard 318

Wihlt das Ziel des Analogeinganges 1 iber Anschiufl TB1-04. Standardwaert
318 entspricht 03.18, interner Drehzahl-Soliwert.
Ein gedinderter Wert wird nur wirksam, wenn die RESET-Taste gedriickt wird.

67.12 8/l.  Ziel Analogeingang 2

Beraich 0 bis 1999 Standard 119

Wahit das Ziel des Analogeinganges 2 (iber Anschluf TB1-05. Standardwert
119 entspricht 01.19, Drehzahl-Sollwert 3.
Ein gednderter Wert wird nur wirksam, wenn die RESET-Taste gedriickt wird.

07.13 S/L  Ziel Analogeingang 2
Bereich 0 bis 1999 Standard 120 1
Wehit das Ziel des Analogeinganges 3 tiber Anschiu TB1-08. Standardwert

120 entspricht 01.20, Drehzahl-Sollwert 4.
Ein geéinderter Wert wird nur wirksam, wenn die RESET-Taste gedriickt wird.

07.14 S/L  Ziel Analogeingang 4

Bereich 0 bis 1999 Standard 408

Wiihlt das Ziel des Analogeinganges 4 (iber Anschluft TB1-07. Standardwert
408 enispricht 04,08, Drehmoment-Sollwert 4.
Ein gedinderter Wert wird nur wirksam, wenn die RESET-Taste gedriickt wird.

07.15 S/L Zial Drehzahl-Sollwert

Bereich 0 bis 1999 Standard 117

Wihit das Zisl des Drehzahl-Sollwertes 07.06. Standardwert 117 entspricht
01.17, Drehzahl-Sollwert 1.
Ein geéinderter Wert wird nur wirksam, wenn die RESET-Taste gedriickt wird.
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07.20 S/L  Skalierung Drehzahl-Sollwerteingang

Bereoich 0 bis 1999 Standard +1000
Der Faktor, mit dem 07.05 muttipliziert den Drehzah!-Sollwert ergib.

07.20
Skalierfaktor = ——
1000
07.21 S/L Skalierung Analogausgang 1

Beraich 0 bis 1999 Standard +1000

Setzt den Skalierungsfaktor fiir Signale fest, die von DAC1 TB2-12 ausgegeben
werden. .

07.21
Skalierfaktor = -
1000
07.22 S/L Skalierung Analogausgang 2

Beraich 0 bis 1999 Standard +1000

Setzt den Skalierungsfaktor fiir Signale fest, die von DAC2 TB2-13 ausgegebsn
werden.

07.22
Skalierfaktor = ——
1000

07.23 S/L  Skalisrung Analogausgang 3

Bereich 0 bis 1999 Standard +1000

Setzt den Skalierungsfaktor fiir Signale fest, die von DAC3 TB2-14 ausgegeben
waerdan.

07.23

Skalierfaktor = —~——-
1000

7-69



MENTOR I

MENU 08 - Digitale Eingéinge
08.01 NL Eingang F1 - Sollwertfreigabe

0=n-Soll=0 1= n-Soll freigegeben

Uberwacht den Steusrsingang fiir die Sollwertfreigabe vom Anschiul TB3-21
und zeigt den Zustand an. Dieser Eingang besinfluft die Antriebs-Stoppfunktion
bei der Drehzahlregelung wie folgt :

Das Eingangssignal muR anliegen, damit der Antrigb starten kann. Wenn das
Eingangsignal abgeschaltet wird, setzt die Funktion 03.01 den n-Sollwert vor
Rampe 01.03 auf 0. Dar Antrieb stoppt, wenn das Rampenhaltesignal 02.03
nicht anliegt.

08.02 NL Eingang F1 - Tippen Riickwiirts Standard

0 = kein Eingangssignal 1 = Eingangssignal liegt an
Uberwacht den Steusereingang vom Anschlufts T83-22 und zeigt den Zustand

an. Der Antrieb reagiert auf diesen Eingang wie auf den Befehl Tippen
Rilckwirts, wenn der Antrieb auf externe Steuerung geschaltet ist (08.21 = 0},

08.03 NL Eingang F3 - Tippen Vorwiirts Standard

0 = kein Eingangssignal 1 = Eingangssignal liegt an
{Iberwacht den Steuereingang vom Anschiuf TB3-23 und zeigt den Zustand

an. Der Antrieb reagiert auf dieses Eingangssignal wie auf den Befehl Tippen
Vorwirts, wenn der Antrieh auf externe Steuerung geschaltet ist (08.21 = 0).

08.04 NL Eingang F4 - Riickwirtslauf Standard

Uberwacht den Steuereingang vom Anschlufl TB3-24 und zeigt den Zustand
an. Der Antrieb reagiert auf dieses Eingangssignal wie auf den Befshl
Rickwirtslauf, wenn der Antrieb auf externe Steuerung geschaltst ist {08.21 =
0

Hier handelt es sich um einen selbsthaltenden Eingang. Der Paramnster 01.11
kehrt nicht nach 0 zurlick, wenn das Eingangssignal waggenommen wird.

08,05 NL Eingang F5 - Vorwartstauf Standard

Uberwacht den Steuereingang vom Anschiuf TB3-256 und zeigt den Zustand
an. Der Antrieb reagiert auf dieses Eingangssignal wie auf den Befahl
Vorwirtslauf, wenn der Antrieb auf externe Steuerung geschaltet ist {08.21 =
0).

Hier handelt es sich um einen selbsthaltenden Eingang - der Parameter 01.11
kehrt nicht nach 0 zurlick, wenn das Eingangssignal weggenommen wird,
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08.13 S/L  Ziel Digitaleingang F3

Bareich 0 bis 1999 Standard +000

Definiert das Ziel des externen logischen Fingangs am Anschiufl TB3-23.
Umstellung wird erst nach einem Reset wirksam.

08.14 S/L  Ziel Digitaleingang F4

Bereich 0 bis 1999 Standard +000

Definiert das Ziel des externen logischen Eingangs am Anschluf TB3-24,
Umstellung wird erst nach einern Reset wirksam.

08.15 S/L  Ziel Digitaleingang F5

Bereich 0 bis 1999 Standard +000

Definiert das Ziel des externen logischen Eingangs am Ansehiuf TB3-25.
Umsteliung wird erst nach einem Reset wirksam.

08.16 S8/L  Ziel Digitaleingang F6

Bereich 0 bis 1999 Standard +000

Definiert das Ziel des externen logischen Eingangs am Anschlul TB3-28,
Umstellung wird erst nach einem Reset wirksam,

08.17 S/L  Ziel Digitaleingang F7

Bareich 0 his 1999 Standard +000

Definiert das Ziel des externen logischen Eingangs am Anschiu TB3-27.
Umstellung wird erst nach einem Reset wirksam.

08.18 S/L  Ziel Digitaleingang F8

Bereich 0 bis 1999 Standard +000

Definiert das Ziel des externen logischen Eingangs am Anschiuf TB3-28.
Umstellung wird erst nach einem Reset wirksam.

08.19 S/L  Ziel Digitaleingang F9

Bereich 0 his 1999 Standard +000

Definiert das Ziel des externen logischen Eingangs am Anschlu TB3-28,
Umstellung wird erst nach sinem Reset wirksam,

08.20 S/L  Ziel Digitsleingang F10

Bereich 0 bis 1999 Standard 4000

Definiert das Ziel des externen logischen Eingangs am Anschiufl TB3-30.
Umisteliung wird erst nach einem Reset wirksam,
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MENU 09 - Digitalausgange

Die Digital-Ausgangsparameter definieren asinen als Quelle zu benutzenden
Parameter und dadurch die Funktion der programmierbaren Digitalausgéinge.

Das Menill 09 enthélt zwei Gruppen von Eingangsparametern, die alle
invertierbar sind.

Die beiden Digital-Ausginge ST1 und ST2 haben jeweils zwei Eingénge,
welche auf belisbige Bitparameter programmiert werden kénnen. Die beiden
Eingange werden verknilpft Uber eine "UND’ Funktion. Die beitlen Eingéinge,
wie auch das Ergebnis der "UND’ Funktion kénnen invertiert werden. Zusitzlich

_kann das Ergebnis Uber eine sinstelibare Zeit verzdgert werden.

In der zweite Gruppe konnen die Eingange von ST3, $T4, 8§75 oder ST6
{Relaisausgang) auf beliebige Bitparameter geschaltet werden. Die Ausgabe
erfolgt an den Anschliissen TB2-17, TB2-18 bzw. TB2-19.

Eine vollstindige Liste der Zustandsausgénge finden Sie auf Seite 7-20.
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10,05 NL Briicke 2 eingeschaltet

0 = abgeschaltet 1 = eingeschaltet

Zeigt an, daf die Thyristorbriicke 2 {die Riickwirtsbriicke oder negative Briicke}
angesteuert wird. Das bedeutet nicht zwangsliufig, daR die Briicke leitet, da
dieses vom Ziindwinke! und den Betriebsbedingungen abhingt.

10.06 NL Elektrische Phasen-Riickverschiebung
0 = Ziindwinkel < 180° nicht Riickverschoben 1 = Ziindwinkal 180° {bei

Stillstand)
Zeigt an, daf der Ziindwinke! = 180° ist tkeine Zindimpulse).

10.07 NL Drehzahl erreicht
0 = Antrish hat Drshzahl nicht erreicht 1 = Antrieb hat Drehzahl
erreicht

Zeigt an, dalt der Antrieb Soll- Drehzshl erreicht hat, n-Soll vor den Rampen
01.03 = n-Soll nach den Rampen 02.01 und daf} ein Vergleich der Gesamt-
Solldrehzahl 03.01 mit dem Drehzahl-istwert 03.02 zu siner Abweichung
< 1,5 % der Hochstdrehzahl filhrt, Externes Signal, das auch tiber den Ausgang
ST2 an den Anschiufl TB2-16 zur Verfiigung steht, wenn der Quellenparameter
08.17 auf Standardeinstellung steht.

10.08 NL Uberdrehzahl

0 = Motordrehzahl inerhalb des Regelbereiches 1 = Motordrehzahl
auBerhatb des Regelbersiches

Zeigt an, dafd der Drehzahl-Istwert 03.02 > £1000 ist, d.h. die Drehzahi liagt
auRerhalb des Regelbereiches. Vermutlich wird der Motor mechanisch
schneller angetrieben als die Hichstdrehzahl des Antriebes es erlaubt. Diese
Funktion dient nur zur Ubsrwachung und I8st kein Fehlerabschaltsignal aus,

10.09 NL Drehzahl Null

0 = Drehzahl nicht Null 1 = Drehzehl Nuil
Wird gesetzt, wenn der Drehzahl-Istwert 03.02 < Grenzwert Drehzah! Null
03.23 ist. Siehe auch 10.01 und 10.02.

10.10 AL Ankerspannungshegrenzung aktiv
0 = Begrenzung nicht aktiv 1 = Begrenzung aktiv

Wird bei Aktivierung der Ankerspannungshegrenzung gesetzt. Verhindert ein
weiteres zurlickschieben des Ziindwinkels. Siehe 03.16.
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10.17 NL Sofortabschaltung Uberlast

0 = keins Uberstromspitze erkannt
1= Uberstromspitze erkannt

Anzeige fiir eine Stromspitze > 2 x Nennstrom (gréRter Strom entsprechend
dem eingebauten Biirdenwiderstand). In diesem Fall werden die Ziindimpulse
sofort unterdriickt und der Antrieb abgeschaltet.

10.18 NL  Andauernde Uberlastung

0 = keine andauernde l"Jberlastung erkannt
= andauernde Uberlastung erkannt

Der Strom-Istwert 05,01 hat den Uberlast- Grenzwert 06.06 fir einen langeren
Zeitraum iiberschritten, als dieser in den Uberlast-Zeitwerten 06.07 und 05.08
integriert mit der GroRe der Uberlast (die herkdmmliche Funktion | x )
festgelegt ist. Wenn der Strom den Uberlast-Grenzwaert {iberschreitet, wird die
Uberschrettung mit der Zeit integriert, so dalk der Wert der tatsichlichen
Uberlast ansteigt,

Woenn umgekehrt der Strom wihrend der Integration unter den Grenzwartwert
absinkt, féilt auch der Wert von 05.11 gegen Null. Der Integrationswert wird
von 06.07 festgesetzt, wenn der Strom > Grenzwert ist, und von 05.08, wenn
der Strom < Grenzwert ist. Der Integrationswert ist die Abschaltzeit bei voller
Uberlastung (06.03 = 1000. Diese Funktion emuliert das Verhalien eines

Thermorelais).
7
10.19 NL Prozessor 1 Laufzeititberwachung -

0 = in Ordnung 1= Abschaltung

Im Normalbetrieb des Antriebes wird der Timer der Laufzeit-Uberwachung vom
Prozessor 1 periodisch zurlickgestelit. Das dient als Priifung dafir, daR der
Prozessor und das Antriebsprogramm normal funktionieren. Wenn diese
Riickstellung nicht auftritt, bevor die Zeit im Zeitgeber abgelaufen ist, folgt
daraus, dafi entweder der Prozessor ausgefallen ist, oder daR das
Antriebsprogramm nicht mehr korrekt arbeitet. Daraus folgt eine direkte
Fehlerabschaltung des Antriebes und ein Abschaltsignal der
Laufzeitiberwachung.

10.20 NL Prozessor 2 Laufzeitiiberwachung

= in Ordnung 1 = Abschaltung
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10.27 NL Abschaltung vor 10,28

Bereich 0 bis 255
Abschaltursache vor der Absghaitursache in 10.26.

10.28 NL Abschaltung vor 10.27

Bereich 0 bis 255

Abschaltursache vor der Abschaltursache in 10.27.

Die vier Parameter 10,25 bis 10.28 bilden einen permanenten Spsicher der
letzten vier Abschaltursachen. Sie werden nur durch eine weiterere
Antrisbsfehlerabschaltungen aktualisiert.

10.29 S/L Faldverlust-Ubanwchung Aus

Standard 0. Feldverlust-Uberwachung eingeschaltet

Schaltet die Feldverlustiiberwachung aus, 2.B. bei Anwendungen, in denen die
interne Feldversorgung nicht benutzt wird oder bei nicht-laufendem Antrieh.

10.30 S/L Tachoverlust—Uberwachung Aus
Standard 0. Istwertverlust-Uberwachung eingeschaltet

Schaltet die Tachoveriust-Uberwachung Aus, z.B. bei bestimmten
Teillastanwendungen und Anwendungen chne Motor wie Battsrieladung und
anderen elektrolytischen Prozessen.

10.31 8/L  Phasenverlust-Uberwachung Aus
Standard 0. Phasenverlust-Ubsrwachung eingeschaltet

Schaltet die Phasenverlust-Uberwachung aus, so daft der Antrieb bei kurzen
Versorgungspannungs Untarbrechungen nicht mit Fehlerabschaltung reagiert.

10.32 S/L Mo tor—Ubertamperatur~Uberwach ung Aus
Standard 1, Motor-Ubartemparatur-UbenNachung abgeschaltet

Verhindert ein Abschalten des Antriebes, wenn der Fithlereingang fiir die
Motortemparatur auf nochohmig wird.

10.33 S/L  Ubertemperatur-Abschaltung-Uberwachung des
Kiihlkérpers Aus

Standard 1. Ubertemperatur-Abschaltung des Kiihlkérpers
abgeschaltet

Verhindert ein Abschalten des Antriebes, wenn der Temperaturfiihler des
Kdhlkérpers eine Temperatur {iber 100°C erfafit.
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MENU 11 - Sonstige Parameter
VOM KUNDEN DEFINIERTES MENOD

Die Parameter 11.01 bis 11.10 definieren Parametsr in dem vom
Anwender definierten Menii 00. Wenn der Anwender z.B. durch
den Parameter 00.01 die Drehzahl in U/min {03.03) anzeigen
lassen will, muB er den Parameter 11.01 (entsprechend 00.01) auf
303 setzen.

1.11 S/L Serialle Adresse

Bereich 0 bis 99 Standard 001

Definiert die eindeutige Adresse eines Antriebes, wenn mehrere Antrigbe an
eine gemeinsame serielle Schnitistelle angeschiossen sind. Bei Einstsllung
2 100 reagiert der Antrieb nur auf Nachrichten an die Adresse 99.

11.12 S/L Baudrate

Bersich 0 bis 1 Standard 0

Fiir die Kommunikationsschnittsielle stehen zwei Baudraten zur Verfilgung. Dis
Einstellung ist entsprechend der gewlinschten Baudrate vorzunehmen.

Baud Einstellung

4800 0

9600 1
11.13 S/L Betriebsart der serielien Schnittstelle
Bereich 1his3 Standard o

Definiert die Betriabsart des seriellen Schniitstelle. Es gibt drei Betriebsarten,
Die Einstellung ist entsprechend der verfangten Betriebsart vorzunehmen.

Betriebsart Einstellung
ANS| Protokoll 1
Ausgangsvariable definiert in 11.19 2
Eingangsvariable fir den durch 11.19
definierten Parameter 3
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11.18 S/L Quslle programmierbare serielle Schnittstelle

Bereich 0 bis 1999 Standard +000

Definiert einen Eingangs- oder Ausgangsparameter, wenn die serielle
Betriebsart 2 oder 3 gewshit ist. Siehe 11.13,

11.20 S§/L  Skalisrung Serielle Schnittstelle

Bereich 0 bis 1999 Standard +1000
Skaliert die Eingangsdaten in der serigllen Betriebsart 3. Siehe 11.13

1121 S/L LEDs Zustandshyte
Berelich 0 bis 2565
Bezeichnung :

Bit 7 Alarm

Bit8 Drehzahl Null

Bitb Lauf vorwiirts

Bit 4 Lauf rilckwirts

Bit 3 Bricke 1
Bit2 Briicke 2
Bit 1 Drehzaht erreicht
Bit ¢ Stromgrenze
Es wird der Dezimalwert entsprechend dem Bitmuster angezeigt.

11.22 S/L  Normale LED-Funktionen abschalten

Standard 0. eingeschaltet

Schaltet die normalen Funktionen der LED-Anzeige auf der Tastatur
{ausgenommen Antrieb bereit) ab und macht sie programmisrbar, Setzt man
11.22 = 1, kann man die normalen LED-Funktionen {aulter ‘Antrieb bereit’) Uiber
die sarielle Schnittstelle oder spezielle Anwendersoftware im Prozessor 2
steuarn, Die LEDs zeigen das bindre Aquivalent des Wertes in 11.21 an.
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MENU 13 - Digitaler Positions- und Lageregelkreis
Paramsterwerte entnehmen Sie biite dem Parameterverzeichnis, Abschnitt
7.3.

MENU 14 - Systemeinstellung MD21

Parameterwerte entnehmen Sie bitte dem Paramsterverzeichnis, Abschnitt
73.
Siehe separate Publikation "Zusatzinformationen von Mentor"”.

MENU 15 - Anwendungsmeni 1
Parameterwerte entnehmen Sie bitte dem Parameterverzeichnis, Abschnitt
1.3

MENU 16 - Anwendungsmenil 2

Paremeterwerte entnehmen Sie bitte dem Parameterverzeichnis, Abschnitt
7.3.
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8 SERIELLE KOMMUNIKATION

Eine Kommunikationsschnittstelle gehdrt zum Standard in allen Antrieben der
Reihe MENTOR i, Diese Schnitistelle gastatten den Einsatz von mehreren
Antrieben in Systemen, die von sinem Hostrechner wie z.B. einer
Prozefisteuerung (SPS} oder einem Cormputer gesteuert werden.

Ein sofcher Hostrachner kann die Antriebe der Serie MENTOR Il direkt steuern,
ihre Betriebskonfiguration &ndern, ihren Zustand abfragen und durch ein
Datenerfassungsger#t dauernd tiberwachen. Ein Hostrechner kann mit bis zu
32 Antriebe der Serie MENTOR I, Abb. 23, und mit bis zu 99 Antriebe
verbunden werden, wenn Leitungspuffer varwendet werden.

Der Kommunikationsanschluf des Antriebsmoduls ist der Stecker PL2 {Abb.
14). Die Standardverbindung ist RS485. Es wird das das Standardprotokoll fir
industrielle Schnittstellen ANSI X3.38-2.5-A4 verwendet.

RS485 MEHRFACHANSCHLUA
— maximal 32 Antrlebe pro
Anschiun
M30  M31 M3z M33  M34
30 H 3z 33 34 ~

s

RT |B T |[R T |R {T R |T R

IR T R T
PortA Pont B

Host-
Steusrrechner

Abb. 23 Serielle Adresse 11.11. Eindeutiger .
Kennzeichnungscode flUr bis zu 32 Antriebe pro
KommunikationsanschluB am Hostrechner.
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‘Low’ ASCIl Zeichenbyte
Erstas Hexzeichen } Zweltes Hexzelchen
Start Steben verédnderliche Datenbits Paritéls | Stop l
Bit Bit Bit
0 Isb ’ t msb 1

Mit dem Paritétshit priift der Nachrichtenempfinger die Unversehrtheit des
Datenbyte.

Beschriftung :

Der in den Antrieben der Serie MENTOR I} verwendete Zeichensatz ist der
‘Low" American Standard Code for Information Interchange (ASCIH), der 128
Zeichen mit der Dezimalnumerierung 0 bis 127 enthilt. Dieser Zeichensatz ist
volisténdig am Ende dieses Abschnities dargestelit. Im niederen ASCII-
Zeichensatz geht das erste Hexzeichen nur von 0 bis 7, bindr 000, 001, usw.
bis 1111. Ein "Startbit’, 0, wird an den Anfang der Nachricht gesetzt und ein
"Paritatsbit” sowie ein “Stoppbit’, 1, am Ende der Nachricht angehingt.

Die ersten 32 Zeichen im ASCI|-Zeichensatz {Hexadezimal 00 bis 1F) dienen zur
Darstellung von Steuercodes. Jeder dieser Steuercodes hat eine bestimmte
Bedesutung. So hat z.B. der Code STX die Bedeutung ‘Start Text’ und wird iiber
die Tastatur eingegeben, inderm man die Steuertaste niederdriickt und haft und
einmal die Taste B driickt. In Hexadezimaldarstellung ist das 02, und die
eigentliche Ubertragung besteht aus dem Byte 0000 0010. Der Antrieb erkennt
auf Grund seiner Programmierung, daf dieses Zeichen einen nachfolgenden
Befehl signalisiert. Der Steuercode am Ende ist EOT - 'Ende der Ubertragung’ -
und weist alle Antriebe an, auf eine neue Nachricht zu warten.

Alle zwischen dem Hostrechner und einem Antrieb der Serie MENTOR i
ausgetauschten Nachrichten werden aus ASCil-Zeichen zusammengesstzt.
Das Format einer Nachricht, d.h., die Reihenfolge, in der die Zeichen
erscheinen, ist fiir Nachrichten unterschiedlicher Art standardisiert und unten
im Abschnitt 'Struktur des Datenprotokolls' beschrieben.
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ELEMENTE DES DATENPROTOKOLLS

Steuerzeichen

Entsprechend der Standardstruktur des Datenprotokolls, werden die sinzelnen
Teile eine Datenblockes durch Steuerzeichen gekennzeichnet. Jedes dieser
Steusrzeichen hat eine bestimmte Bedeutung. Bsi Verwendung eines PC mit
Terminalprogramm erzeugt man diese Steusrzeichen indem man die <CTRL>
oder <STRG> Taste gedriickt hélt und dann die den entsprechende zweits
Taste driickt. Die Tastenkombination <CTRL> <D»> z.B. erzeugt das
Steuerzeichen 'EOT’, Von den 32 Steuerzeichen im ASCli-Zeichensatz werden
bei der seriellen Kommunikation im System MENTOR Il die in der folgenden
Tabelle gezeigten sleben Zeichen verwendet.

STEUERZEICHEN in ANTRIEBEN der SERIE MENTOR Il

Zeichen Bedeutung ASCil Code  Eingabe als
HEX Steuverung
EOT Reset oder Ende der Ubertragung 04 D
ENQ Anfrage, Antrieb abfragen 05 £
STX Start Text 02 B
ETX Textende 03 C
ACK Bestétigung (Nachricht akzeptiart) 06 F
BS Riickschritt (zur(ick auf 08 H
vohergehenden Parameter)
NAK Negative Bestitigung 15 U

(Nachricht nicht verstanden)

Serietle Adresse

Jeder Antrieb erhélt eine ldentitatsnummer oder Adresse {Parameter 11.11}.
Sind mehrare Geréite Uber die serielle Schnittstelle verschaltet, muB jedes
Gerat eine andere Adressnummer erhalten. Es ist dann mit Hilfe dieser
Nummer mbglich ein ganz bestimmtes Gerit anzusprechen.

Aus Sicherhsitsgriinden wird jede Zahl der zweistelligen Antrisbsadresse
wisderholt, so dal} die Adresse des Antriebes mit der Nummer 23 in Form von
vier Zeichen gesendet wird

2 2 3 3

Die serielle Adresse folgt direkt hinter dem ersten Steuerzeichen der Nachricht,
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Struktur Des Datenprotokolls
Dateniibertragung vom Hostrechner an Antrieb

Nachrichten vom Hostrachnar zum Antrieb kdnnen entweder aus einer
Datenabfrage oder
einem Schreibbefehi
bestehen., Beide Arten von Befehlen missen mit dem Steuerzeichen EOT
(CTRL-D) beginnen, um die Art der gesendeten Nachricht zu bezeichnen.
Danach folgt die seriolle Adresse des Antriebes, der die Nachricht empfangen
soll. Das Format der Daten und die Wahl der Steuerzeichen zum Abschiufs der
Nachricht sind fiir beide Befehisarten unterschiedlich.

Bei einer Datenabfrage erhait durch Senden der Parameternummer der
adressierte Antrieb den Befehl, zu diesem Parameter gehtrende Daten zu
liefern. Eine Datenabfragenachricht wird abgeschlossen durch das
Steuerzeichen ENQ, um damit anzuzeigen, daR der Hostrechner bereit ist, die
Antwortdaten zu empfangen.

Bei einem Schreibbefehl teilt ein Steuerzsichen hinter der seriellen Adresse
dem Antrisb mit, dal die Nachricht ein Schreibbefehl fiir seine
Betriebsparameter ist und der nichste Teil der Nachricht eine
Parameternummer und der neue Parameterwert ist. Die Parameterdaten
belegen fiinf bis neun Zeichen. Eine Schreibbefahl wird abgeschlossen mit
dem Steuerzeichen ETX und einer anschlieRenden Blockpriifsumme (BCC,
Seite 8-13).

Dateniibertragung vom Antrieb zum Hostrechner

eine Antwort auf eine Datenabfrage

oder die Bestétigung einer Nachricht,
In siner Antwort auf eine Datenabfrage steht am Anfang das Steuerzeichen
STX, dem die Parameternummer zur Bestitigung der Anfrage vom Hostrechner
folgt. Dann folgen fiinf Datenzeichen. Die Nachricht wird abgeschlossen durch
das Steusizeichen ETX und eine Blockprifsumme (BCC).
Ein Schreibbefehl wird mit dem Steuerzeichen ACK bestitigt, wenn sie
verstanden wurde, oder vom Steuerzeichen NAK, wenn die Daten ungiiitig,
falsch formatiert oder gestért sind.

Vom Antrieb an den Hostrechner gehen zwei Arten von Datenblticken, n

Mehrere Antriebe

Ein Schreibbefehl kann an zwei oder mehr Adressen gleichzaitig gesendet
werden. Wird in dem Schreibbefehl die Adresse 0 angegeben, so werden die
Daten an alle Antriebe gleichzeitig geschrieben.

In diesem Fall wird keln ACK oder NAK von den Antrieben zuriickgesendet,
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DATEN VOM ANTRIEB LESEN

Der Antrieb sendet alle Daten an den Hostrechner, vorausgeseizi dafl die
Datenabfrage gliltig ist. Eine Datenanforderungbefehl hat folgendes Format.

Datenanforderung Hostrechner -

Reset -Antriebsadresse - Parameternummer - Ende

Um 2.8, den Drehzahl-Einstellpunkt 01.17 fiir Antrieb Nr. 12 zu erfabren, sendet
man

CONTROL ADDRESS PARAM CONTROL
EOT |t1[1]2[2]o]1 ]i [7]| ENQ
Co-rgrol Cn_%lrol

Der Antrieb antwortet in folgender Form :
Start - Parameternummer - 5 Datenzeichen - Ende - BCC

Beispiel :
CONTROL PARAM DATA CONTROL |BCC
stx_ Joliltlzl-fTolalzTe| E1x | |
Gu.rgrol Co.rgrol

Die Antwort bestétigt zuerst, daf die gesendeten Daten von dem Drehzahl-
Sollwert 1 {01.17} sind . Die unmittelbar folgenden fiinf Zeichen geben die
momentane Einstellung als Prozentsatz der vollen Drehzahl an. Das erste
Zeichen ist entweder + oder - zur Bezeichnung der Drehrichtung. Dar Rest ist
der numerische Wort. In diesem Beispiel fautet die Nachricht “riickwiirts bei
47,6 % der vollen Drehzahl”,

Anfrage wiederholen

Mit der negativen Bestitigung NAK {CTRL-U} kann man {ber einen PC mit
Terminalprogramm den Antrieb dazu veranlassen, Daten fiir den selben
Parameter wiederholt zu senden. Dadurch kann man Zeit sparen, wenn man
den Wert eines Parameters wihrend eines bestimmten Zeitraumes
diberwachen mochte.
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Blockpriifsumme (BCC)

Um die empfangenen Daten priifen zu kénnen, wird an das Ende eines jeden
Bofehles oder einer Datenantwort eine Blockpriifsumme angehiingt. Die
Blockpriifsumme wird von der Logik des Senders automatisch errechnet und
wis folgt abgeleitet.

Zundichst wird mit allen Zeichen der Nachricht nach dem Befehlsparameter
Start Text eine bindre Antivalenzfunktion ausgeftihrt.

Wann beispielsweise die an den Antrieb Nr. 14 zu sendende Nachricht lautet
“Drehzahl-Soliwert 1 auf 47,6 % der vollen Drehzahl riickwiirts setzen”

wird diese wie folgt gesendet.

Rilckstsllung EOT ({CTRL-D)
Serielle Adresse 1144
Start Text STX {CTRL-B})

inicht in die BCC-Barachnung eingeschlossen)

{Hier baginnt BCC-Berechnung)

Parameter 0117 tMeni-Nr. und Parametar-Nr.)

Rickwiirts - lein Minuszeichen)

476 {Leerzeichen oder 0} 4 7 6

Nachrichtende ETX (CTRL-C)
schliefllich die errechnete BCC wie n
dargestelit ‘

Jede der Ziffern 0117 - (Leerzeichen oder 0} 4 7 6 und CTRL-C wird durch ein
Hexadezimalzeichen dargestellt und binér berechnet, wie es in der Tabelle auf
den ndchsten Seiten gezeigt ist. Die Antivalenzfunktion XOR wird
fortschreitend fir jedes Zeichen ausgefiihrt.
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9 DIAGNOSEVERFAHREN

Fehlercodes

Wenn der Antrieb im Fehlerfall abschaltet, erscheint auf der Anzeige triP, und
die Datenanzeige blinkt. Die Datenanzeige zeigt ein Mnemonic fiir den Grund
der Abschaltung an.

Die letzten vier Fehlercodes sind in den Parametern 10.25 bis 10.28
gespeichert und stehen =zur Abfrage ohne Ricksicht auf
Stromabschaltung/Anfahrzyklen zur Verfliigung. Die in diesen Parametern
gespeicherten Daten werden nur durch den niichsten Fehlerabschattvorgang
aktualisiart,

Mnem. Code Grund fir Abschaltung

AOC 121 Anker-Uberstrom. Eine sofortige Schutzabschaltung
wurde ausgeldst, weil im Ankerkreis ein Uberstrom floR.

AOP 126 Ankerkreis unterbrochen,.

cl. 104 Stromregelkreis {Steuerkrais) unterbrachen. Wenn der
Eingangssollwert entweder 4 bis 20mA oder 20 bis 4mA
betriigt, bedeutst diese Abschaltung, dal der
Eingangsstrom < 3,6mA ist.

EEF 132 EEprom Ausfall. Zeigt an, dal in dem vom EEprom bei
. Stromeinschaltung gelesenen Parametersatz ein Fehler
erkannt wurde,

EPS 103 " Externe Stromversorgung. Die Ubersiromabscha[tung am
Ausgangsanschlufl der 24V-Versorgung {TB4-33) hat
angesprochen und damit angezeigt, dal in dem an diese
Versorgung angeschlossenen externen Kreis eine Uberlast
vorliegt. Fehlerursache ermitteln und beheben.

Et 102 Externe Abschaltung. Parameter 10.34 = 1. Die vom
Benutzer eingestellte externe Abschaltung hat
angesprochen,

Fol 19 Istwert-Verlust. Kein Signal vom Tachogenerator oder

inkrementalgeber,

Fbr 109 Istwert-Polaritat falsch. Der Istwert vom Tachogenerator
oder vom Inkrementalgeber hat die falsche Polaritit.




e,
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thS 110 Kurzschluf® Thermistor. Thermistoreingang < 1000

IM FALLE EINER FEHLERABSCHALTUNG werden alie NL-Parameterwerte
‘eingefroren’ und kénnen abfragt werden, wahrend die Fehlerursache
untersucht wird. Um aus dem Fehlerabschaltzustand in den Parameter-
Einstelibetrieb zu kommaen, driickt man eine der finf Einstelltasten. Um wieder
in den Fehlerabschaltzustand zuriickzukehren, geht man in das Menti 00 und
driickt die Taste <,
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10 Optlonen

SEsHS s sse

Zusatzliche Hardware und Software fur dte 7
Gleichstromantriebe der Serie MENTOR Il

1 Feldsteuerkarte MIDA3
2 Feldsteuermodul FXV15
3 Software
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FELDSTEUERKARTE MDA3

Ubersicht

Mit der Karte MDA3 kann man Gerite der Serie MENTOR | um dis
Feldstromregelung erweitern. Die Parameter im Menii 08 {Feldstaeuerung)
dienen der Einstellung bzw. Anpassung an die Regelstrecke

Die Karte MDA3 ist fiir Motoren mit einem Feldstrom bis zu 6 Ampare
ausgelegt und wird in den MENTOR I} eingebaut. So ist auch die Nachriistung
durch den Anwender vor Ort méglich.

Zur Feldsteuerkarte MDA3 gehért auBer der Leiterkarte selbst, ein
Gleighrichter und ein Kithlkérper, Weitere Bauteile sind nicht erforderlich,

Installation

Vor Instellationsarbeiten im Inneren des MENTOR il muB dieser von der
Netzversorgung getrennt und so freigeschaltat werden, dals er nicht
versehentlich eingeschaltet werdan kann,

Wie die Abbildung 24 zeigt pat die Leiterkarte MDA3 zwischen die
Stromversorgungskarte am Antrieb und die Kihlkérper. Nach lésen der
Schrauben an den oberen Ecken, kann der obere Teil des Gerites abgeklappt
waerden und die MD3A an der dafiir vorgesehenen Stelle Eingebaut werden -
siehe Abb. 11 im Kapitel 3 der Bedienungsanleitung fiir MENTOR II.

Nach Darsteflung in Abb. 25 ist der Gleichrichter durch das in der
Stromversorgungskarte vorgesehe Zugangsloch an dem Kihikérper befestigt.
Er wird mit siner mitgelisferten Schraube in der Mitte befastigt. Die
mitgelieferte Wirmeleitplatte MUB zwischen Gleichrichter und Kohlkérper
eingesetzt werden,

Fi+

Abb. 24 Karte MDAZ2 und Anschliisse.
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STROMVERSORG

QA

UNGSKARTE LK1

SLEARbS

GLEICHRICHTER
WARMELEIT-
PLATTE

Abb, 25 Karte MDA3 an Kiihlkérper hinter Stromversorgungskaite
befaestigt.

FELDSTEUERMODUL FXM5

« 17 < 105

Abb, 26 Feldsteuarmodul
FXMS5 flr externe Instailation,

|
|
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SOFTWARE OPTIONEN

Die nachfolgend kurz beschrishenen Software Optionen sind einfach zu
installieren und zu realisieren und stehen zur Installation in allen Antrieben der
Serie MENTOR Il zur Verfigung. Diese Software wird auf die Leiterkarte MDA2
eingebaut,

3.1 S-Ramp

S-Ramp ist fiir die stufenlose Beschleunigung ausgelegt. Damit erreicht man
schnelle und glatte Ubergénge zwischen den Beschleunigungs- und
Bremsrampen.

3.2 PID

PID ist ein zusitzlicher Regelkreis fir den Antrieb MENTOR II. Proportional-,
Integral- und Diffarenzial Verstérkungs Faktoren kénnen einem Drehzahifehler,
2.B. sinem Ténzerpotentiometer, beaufschlagt werden. Jeder Ausdruck ist
variabel und gestattet somit die Anpassung der Software an jede Anwendung.

3.3 Centre-Wind

Centre Wind, ermbglicht den MENTOR 1l als Auf- oder Abwickler zu betreiben.
Die Software enthélt einen Wickelrechner, in dem die Maschinendaten je nach
Anwendung singestellt werden kénnen.

3.4 Spindie Orientation

Steuerkreis zum positionieren der Motorwelle, elwa zum automatischen
Werkzeugwechsel bei Computer gesteuerten Werkzeugmaschinen.

35 kW Signal

Liefert einen Parameter zur Anzeige der Leistung in kW bej allen Drehzahlen.

3.6 Digital Speed & Position Loop

Bietet eine genaue Steuerung der Drehzahl und die Maglichkeit, zwei Wellen
zu synchronisieren,
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(60) 3 775 9054/64
(60) 3 775 0468

(65) 2716377
(65) 2721302

(852) 568 9540
(852) 745 3563
(852) 786 2307

(852) 402 3074

{852) 402 3519




Appendix

AUSTRALIA

- Conlrol Techniques Australia Pty Ltd
;;,—_u:: A.C.N, 003815281
1417 Stanton Road
SEVEN HILLS
New South Wales 2147

AUSTRIA

Regeltechnik GmbH & Co KG
Plarrgasse 60
A-1232 WIEN

Voith Elln Eleklronik
Ruthnergasse 1
A 1210 WIEN

BELGIUM

-~ Control Techniques BYBA

omm,  Winninglaan 12
9140 TEMSE

CYPRUS

P Phasarias Ind, Automation Centre
18 Gr. Digenis Avenue
NICOSIA

CZECHOSLOVAKIA

Vues Brao
Mostecka 26
PO Box 165
657 656 BRNO

12/92

Tel:

Fax:

Tal:

Fax:

Tel:

Fax:

Tel:

Fax:

Tel;

Fax:

Tet:

Fax:

(61) 2 838 7222
(61) 2 838 7764

(43) 2226 163521
(43) 2226 163526

(43) 2222 91910
{43) 2222 919115

(32) 3711 0159
(32) 3711 0346

(357) 2 441188
(357) 2 453188

(42)5 5176
(42) 5 571913

A-5
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GERMANY

Control Techniques GmbH
Industriestrasse 1
Neilmersbach

W-7057 LEUTENBACH 3

¢

Control Techniques GmbH
Meyssirasse 20
W-5202 HENNEF/SIEG 1

O

GREECE

Uteco ABEE
16 Mavromichall Str,
185 38 PIRAEUS

HOLLAND

Control Techniques BY

‘m Marlsstraat 21
3364 AZ SLIEDRECHT

)

ICELAND

Samey
Grandagandur 11
101 REYKJAVIK

ISRAEL

DOR Engineering
Talplot Induslrial Zone
PO Box 10542
JERUSALEM 91102

12/92

Tek

Fax:

Tel:

Fax:

Tel:

Fax:

Tal:

Fax;

Tei;

Fax:

Tel:

Fax:

(49) 7195 69000
(49) 7195 4009

(49) 2242 8770
(49) 2242 877277

(30) 1 4290710
(30} 1 4290770

(31) 1840 20555
(31) 1840 20721

(354) 1 623311
{354) 1 623356

(972) 2 780984
(972) 2 782457

A7
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SOUTH AFRICA

Modular Conlrols
PO Box 572
Umhanga Rocks 4320

Multispeed
PO Box 54
Magaliesview 2067

SWEDEN

Stohne Elechnlk AB
Skalholtsgalan 6
PO Box 1171

S 164 22 KISTA

SWITZERLAND

ap——\

)
‘
TR

TURKEY

CTS Control Technlques
Antriebsregelungen GmbH
Ringstrasse 16

8600 DUBENDORF

Efektronik Kontrol Aletleri Sanayi ve Ticaret AS
Buyukdere Caddasi

Ayazaga Asfalli 3, Yol No: 19

80670 ISTANBUL

UNITED KINGDOM

12/92

IMOLd

1000 North Circular Road
Staples Corner
LONDON NW2 7JP

Tel:

Fax:

Tel;

Fax;

Tel:

Fax:

Tal:

Fax:

Tel:

Fax:

Tel:

Fax:

(27) 31234 384/5
(27} 31233 462

(27) 11465 4460
(27) 11465 4481

(46) 8 632 3000
(46) 8 750 7678

(41) 1820 2800
(41) 1820 2878

(90) 1 2765750
(90) 1 2761342

081 452 6444
081 452 3512







