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Value Unit

Maximum Speed

Minimum Speed

Preset Speed (or Ratio) 1

Preset Speed (or Ratio) 2

Preset Speed (or Ratio) 3

Current Limit 1st Quadrant

4Q Operation Enabled

Current Limit 4th Quadrant

Select Ramp Mode (Jump, Lin., s)
Acceleration Time

Deceleration Time

Leaded Deceleration

Wait With HOLD for 0.5s Using a Brake
Turn Regulator off if Analog Input is 0
Proportional Amplifier for Speed
Integral Amplifier for Speed

Limit Integral Part for Speed

Save Parameter to EEPROM

Load Standard Parameter

Motor rated Speed (BL-N-motors lower speed)
Poles of Motor

Pulses per Revolution

Motor Rated Current

Motor Peak Current (Limits IL1Q/IL4Q)
Over current time (for n < 300 rpm)
Select Ramp A or B

Acceleration Time B

Deceleration Time B
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Phase Advance at Rated Speed

Phase Advance at Max Speed

Speed + Increase Speed

Speed - Decrease Speed

Fine Adjustment, 1/4 RPM

Switch at this Speed

Signalize Current Limit after this time
Fixed Function for Digital Outputs
Select Revers by Negative rated value
Analoginput 1: 0-20mA / 4-20mA
Torque Limit Time Constant
Undervoltage Time

Overvoltage 4Q

Programable Torque limit

Reserved register

Input Selection Reset

Input Selection Run
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Input Selection Direction (Master)
Input Selection Hold
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0
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Parameter Beschreibung

Hinweis

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

1.0 Multifunktionale Bedieneinheit PG 3000

1.1 Lageplan PG 3000
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Pos. |Bezeichnung Funktion
1 LCD-Anzeigefeld 140 Segmente, grin/rot hinterleuchtet
2 Pfeiltaste abwarts Zuruckbewegung (Rollieren) innerhalb der Menustruktur
3 Pfeiltaste aufwérts Vorwértsbewegen (Rollieren) innerhalb der Menustruktur
4 Taste stop/return Stoppen (Menu CTRL), Abbrechen oder gewéahltes Menu verlassen
5 Taste start/enter Starten (Menu CTRL), Bestatigen oder Menu auswéhlen
6 SmartCard SmartCard-Datenspeicher, Speicherung der Geréateeinstellung
7 AnschluBkabel Léange maximal 0,30m

1.1.1 Technische Daten PG 3000

Abmessungen (BxHXxT) 62x158x21 mm
Gewicht 100 g
Schutzart VBG4, IP20
Umgebungstemperatur 0..40 °C
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1.2 Handhabung der Bedienelemente

1.2.1 Allgemein

Nach dem Einschalten der Netzspannung fuhrt das Gerét einen Selbsttest durch (Display rot hinterleuchtet).

Das TA-BL/P... Regelgerét schlieBt diesen mit direktem Sprung auf den aktuellen Wert der eingestellten Istwertan-
zeige (Parameter 4/09) ab (Display grun hinterleuchtet).

Der Menuzweig VAL ist aktiv. Mit zweimaligem Antippen der stop/return-Taste wechselt die Anzeige auf MENU und
erdffnet die Anwahl weiterer MenUzweige.

Meniizweig Beschreibung
VAL Istwerte anzeigen
Parametereinstellung verdndern VAL Il PARA
PARA . =
(parametrieren) ,\/’ , ,\ ’ , ’
CTRL Motor steuern Uber das , ”___ , \”_J
PG 3000 Handprogrammiergeréat
Gerateeinstellung laden/speichern mit
CARD der SmartCard
1.2.2 Bedienelemente
Die Pfeiltasten dienen zur Auswahl von Menlzweigen und @

einzelnen Parametern und ermoglichen deren Veranderung.
Einmal angetippt bewirken sie einen Sprung zum néchsten
MenUizweig oder Parameter oder die kleinstmdgliche Verande-
rung eines Parameterwertes.

Wird eine Taste festgehalten, erfolgt ein automatischer Durchlauf @
(rollieren), der mit dem Loslassen der Taste gestoppt wird.

Mit der stop/return-Taste werden MenUzweige verlassen oder
Parameterdnderungen abgebrochen (alter Wert bleibt erhalten).

stop
return

Mit der start/enter-Taste werden Menlzweige oder Parameter
aufgerufen und Anderungen gespeichert.

start
enter
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1.2.3 LCD-Display
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Pos. Bezeichnung Funktion
8 Drehrichtung links Kontrollanzeige flir Ausgangsdrehfeld, Linkslauf aktiv
9 Drehrichtung rechts Kontrollanzeige fur Ausgangsdrehfeld, Rechtslauf aktiv
10 Beschleunigungsrampe |Kontrollanzeige, wahrend der Beschleunigung aktiv
11 Bremsrampe Kontrollanzeige, wéhrend des bremsens aktiv
12 3-stellige Ziffernanzeige |7-Segment-Anzeige fur Drehzalistwerte in %o und Parameter Nr.
13 VAL-Menu Istwerte anzeigen, z.B. Drehzahl, Strom, Liniengeschwindigkeit usw.
14 PARA-Menu Parametereinstellung verandern
15 CTRL-Meni Motor steuern Uber das PG 3000 Handprogrammiergerat
16 CARD-Menu Gerateeinstellung laden/speichern mit der SmartCard
17 Phys. Einheit zu Pos.20 |(zeigt %, V, A, VA an mit automatischer Zuordnung
18 Phys. Einheit zu Pos.20 |zeigt h, 1/min an mit automatischer Zuordnung
19 Phys. Einheit zu Pos.20 |(zeigt Hz, s, Hz/s an mit automatischer Zuordnung
20 5-stellige Ziffernanzeige |15-Segment-Anzeige fur Parameter-Namen und -Wert.
21 Bargraph-Bezeichnung |zeigt Formelbuchstaben bzw. Phys. Einheit zu Pos.22 an
22 10-stelliger Bargraph zeigt Parameterwerte an, z.B. Drehzahl, Strom - (Parameter 4/10)
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1.3 Istwerte-Menu

1.3.1 Struktur des VAL-Meniis

Mit den Pfeiltasten den MenlUzweig VAL auswahlen.

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

Mit Hilfe der Pfeiltasten kann jetzt der gewlinschte
Istwert ausgewahlt werden, der im Display erscheinen
soll. Die vorhandenen Istwerte sind der untenstehenden
Tabelle 8.3.2 zu entnehmen.

Im gezeigten Beispiel wurde der Istwert SPEED
(Drehzahlistwert) gewahlt.

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

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

1.3.2 Istwerte

Parameter :;Szzliz\g Bezeichnung Einheit ir:azr::g:
ason SPEED Motordrehzahl min’* 0 - 6000
/62 CURR Strom A 0.0 - 3000.0
0/03 L5P0 Produktgeschwindigkeit - 0 - 30000
o/04 LsPot Produktgeschwindigkeit - 0.0 - 3000.0
o/05 LSP0C° Produktgeschwindigkeit - 0.00 - 300.00
0/06 POSLO Position (low) - 0 - 65535
a/07 POSHI Position (high) - 0 - 65535
o/08 LERD Leitdrehzahl min’* 0 - 6000
/0% Sy Software Version - 0- 9999
a/i0 gusy (BUSS) Zwischenkreisspannung v 0 - 9999
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1.4 Parameter-Menu

1.4.1 Struktur des PARA-Meniis @ ’,\/H: ,]\ \HJ @

Mit den Pfeiltasten den Menlizweig PARA auswéhlen.

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

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

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

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

Mit dem Antippen der start/enter-Taste wird die
ausgewahlte Parametergruppe bestétigt und die
Anzeige wechselt wieder auf MODE.

Jetzt kdnnen Sie sich mit Hilfe der Pfeiltasten durch die
zuvor eingestellte Parametergruppe (MODE) bewegen.

Mit der A -Taste blattern (rollieren) Sie vorwarts durch
die Parameterliste - mit der
W -Taste riickwarts.

Wenn Sie den Parameter Ihrer Wahl erreicht haben (im
Beispiel ACCEL), driicken Sie die start/enter-Taste um
den momentan eingestellten Wert des Parameters
anzuzeigen.

\ 4
A

Mit Hilfe der Pfeiltasten kénnen Sie jetzt den Wert
verandern. Durch Dricken der start/enter-Taste wird
der neu eingestellte Wert tUbernommen.

Mit der stop/return-Taste kénnen Sie jederzeit den
Vorgang abbrechen. Es bleibt der zuletzt gespeicherte
Wert erhalten.

Wert nicht
gespeichert

Druckfehler sowie technische Anderungen vorbehalten Inbetriebnahme und Einstellungsanleitung 7
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1.5 Motor-Steuerungs-Meni

1.5.1 Struktur des CTRL-Meniis

Mit den Pfeiltasten den Mentzweig CTRL auswahlen.

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

Geben Sie mit Hilfe der Pfeiltasten das Passwort ein und
bestatigen Sie dieses mit der start/enter-Taste. (Werks-
einstellung Passwort=111)

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

Durch Antippen der start/enter-Taste beginnt die Dreh-
richtungsanzeige zu blinken und der Regler startet mit
der eingestellten Beschleunigungsrampe bis auf den
eingestellten Sollwert.

Der Drehzahlistwert wird zusétzlich in %o angezeigt
(kleine Anzeige).

Mit Hilfe der Pfeiltasten kénnen Sie den Sollwert veran-
dern.

Mit dem Antippen der stop/return-Taste hort die Dreh-
richtungsanzeige auf zu blinken und der Regler fahrt an
der eingestellten Bremsrampe bis auf Drehzahl 0.
(Bremsung nur bei 4Q- oder Servo-Betrieb)

.
L
H o000

Wenn Sie die Drehrichtung &ndern méchten, mussen Sie @
mit den Pfeiltasten den Sollwert auf 0 stellen. Steht der

Antrieb, dricken Sie die

W -Taste und die Drehrichtungsanzeige wechselt.

Jetzt kbnnen Sie wieder einen Sollwert vorgeben und mit

der start/enter-Taste den Regler freigeben. @
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1.6

1.6.1

SmartCard-Menii

Struktur des CARD-Meniis

Mit den Pfeiltasten den Menlizweig CARD auswahlen.

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

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

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

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

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

In unserem Beispiel werden jetzt die Geréateein-
stellungen von der SmartCard in das TA-BL/P... Regel-
gerat geladen.

Wurde die Funktion fehlerfrei beendet, erscheint auf
dem Display READY.

Durch das Driicken der stop/return-Taste kommen Sie
wieder in die MenUauswahl zurick.

1.6.2 Funktionen des SmartCard-Meniis

Parameter Beschreibung

MENIT
HEI\H_J

Displayanzeige Bezeichnung
REARD Gerateeinstellungen von der SmartCard in das Regelgerét laden.
LRITE Gerateeinstellungen auf der SmartCard abspeichern.
LOCK keine Funktion (reserviert)
UNLEK keine Funktion (reserviert)

Druckfehler sowie technische Anderungen vorbehalten
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1.7
1.71

1.7.2

1.7.3

10

Stérungen
Fehlermeldungen des Regelgerétes

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

Anzeige
Fehlerart

Regler | PG3000
Motoriibertemperatur (nur wenn Parameter 3/55 KLIXEN auf 1 gesetzt ist) Fo MTEMP
Uberstrom Fl oC
Ubertemperatur Leistungsteil Fo TEMP
Unterspannung (wird nur ausgegeben wenn der Motor in Betrieb ist) F3 uv
BUSS-Uberspannung F4 oV
Rippelstrom F5 RC
Lagesensor HS1, HS2 oder HS3 (nur wenn Parameter 3,73 POSEN auf 1 gesetzt ist) F& POS
Drehzahlsensor (HS4 oder HS3) 1 SPEED
Plausibilitatsfehler 8 PFLT
KurzschluB IGBT F5 IGBT
Externer Fehler (nur Aktiv wenn im Parameter 322 55ER ein Digitaleingang zugeordnet wird) £l EXT

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

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

Wird die Quittierung extern vorgenommen, so bleibt der letzte Fehler im PG 3000 solange gespeichert, bis er am PG
3000 quittiert wird. Diese Quittierung Gber PG 3000 kann auch im Betrieb erfolgen. Wird der Fehler im PG 3000 nicht
quittiert, so bleibt der Hintergrund rot und ein neuer Fehler Uberschreibt den alten. Das bedeutet, im PG 3000 ist
immer nur der letzte Fehler zu sehen.

Bedienfehler am PG 3000 (keine Fehlerreaktion seitens des Regelgeréates)

ATT1 Parameter verdndern im online-Betrieb (bei laufendem Motor) nicht erlaubt.
ATT2 Motor steuern Uber das PG 3000 im online-Betrieb nicht erlaubt.

ATT3 Zugriff auf die SmartCard im online-Betrieb nicht erlaubt.

ATT4 System befindet sich im Fehlerzustand. Steuern Uber das PG 3000 nicht erlaubt.
ATT5 Motordaten mussen fir gewahlte Funktion vollstandig sein.

ERROR Ungultiges Passwort

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

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

ERR91 SmartCard ist schreibgeschutzt.

ERR92 Fehler bei Plausibilitatskontrolle

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

ERR97 SmartCard - Daten ungultig

ERR98 Nicht genligend Speicherplatz auf der SmartCard.

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

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

2.1 Parametergruppe 1

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

oc fAXS Maximale Drehzahl 10.6000 1000 min’

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

Maximal-“
Die maximale Drehzahl des Motors wird durch diesen Parame- drehzani
ter festgelegt. Ist der eingestellte Drehzahl gréBer als die
Nenndrehzahl des Motors, ist zu beachten, daB beim Uber-
schreiten der Motornenndrehzahl das Drehmoment eventuell
zuruick geht. Bei Betrieb des Motors oberhalb der Motornenn-
drehzahl sollte die Phase advanced Funktion genutzt werden.
n=20 >
ov +10v
OmA 20mA
4mA 20mA
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
/03 NS Minimale Drehzahl 0.6000 o min”
Die minimale Drehzahl, die der Motor ohne Sollwert fahrt, wird
unter diesem Parameter eingestellt. Nach erfolgtem Start-
Befehl fahrt der Antrieb bei Sollwert 0 auf die hier eingestellte Maximal-
Drehzahl hoch. drehzahl
Ist die eingestellte minimale Drehzahl gréBer als die maximale
Drehzahl, wird sie auf die maximale Drehzahl begrenzt.
Die eingestellte minimale Drehzahl wirkt bei analoger Sollwer-
vorgabe, Motorpotifunktion oder Sollwertvorgabe tiber PG3000. Minimal-
Bei Sollwertvorgabe (iber eine Festdrehzahl oder PC ist die drehzahl
Minimale Drehzahlgrenze nicht aktiv. >
ov +10V
OmA 20mA
4mA 20mA
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
/04 PRST!  Festdrehzahl 1 / Drehzahlverhaltnis 1 064000 o min /-

Siehe auch Parameter: 3/04, 3/13, 4/12, 4/13

Die Funktion des Parameters 1/04 PR5T1ist abhangig von der Betriebsart des TA-BL/P Reglers als Leit- oder Folgeantrieb
(Master oder Slave). Die Betriebsart ist in Parameter 3/13 55LAV festgelegt.

Wird der Antrieb als Leitantrieb (Master) betrieben, so kann in Parameter /04 PR5TI die erste Festdrehzahl hinterlegt
werden. Die Eingabe erfolg in min™'. Die Drehzahl wird unabh&ngig der Einstellung in Parameter 1/04 PR57Timmer durch
die maximale Drehzahl (Parameter 1/02 fifX5) begrenzt.

Wird der Antrieb als Folgeantrieb (Slave) eingesetzt, bestimmt Parameter /04 PR571 in Verbindung mit dem Parameter
413 TRANZ das erste Drehzahlverhalinis zum Leitantrieb (Master). Das Drehzahlverhaltnis berechnet sich nach folgender
Formel:

Parameter /04

Drehzahlverhaltnis=———
Parameter4/13

Druckfehler sowie technische Anderungen vorbehalten Inbetriebnahme und Einstellungsanleitung 11
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12

Beispiele:
1/04=20.000, 4/13=10.000 0 Drehzahlverhaltnis = 2
1784=05000, 4/13=10.000 0 Drehzahlverhaltnis =0,5

Die verschiedenen Festdrehzahlen bzw. Drehzahlverhéltnisse werden entweder Uber die Digitaleingédnge oder aber tber
einen Kommunikationsbus (z.B. Profibus-DP) angesteuert.
Die Klemmenbelegung zur Selektion der Festdrehzahlen wird in den Parametern 3,/04 5PRS1 und 3/07 5PRSZ festgelegt.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

1705 PRS5TZ  Festdrehzahl 2 / Drehzahlverhalinis 2 0.64000 0 min" /-

Siehe auch Parameter: 3/04, 3/07

Die Funktionsweise ist analog zu Parameter 1/04.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

/06 PR573  Festdrehzahl 3 / Drehzahlverhalinis 3 0.64000 0 min" /-

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

Die Funktionsweise ist analog zu Parameter 1/04.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

o i Maximaler Strom bei mot. Betrieb (1Q)  &.71./-1AX -MAX A

Siehe auch Parameter: 2/06, 2/07, 2/08, 4/0°

Der maximale Ausgangsstrom (Motorstrom) ist auf den hier angegebenen Wert limitiert. FUr den generatorischen Betrieb
gilt der gesonderter Grenzstrom [Parameter 1/08 IL4].

Der maximal einstellbare Strom (max. Wert) ist softwareseitig in Abhéngigkeit vom Motorspitzenstrom, Geratenennstrom
und in Abhangigkeit der eingestellten Taktfrequenz begrenzt.

Der maximale Strom in Parameter /57 ILiZ entspricht je nach Regelgerat dem 1,2...1,5 fachen Geratenennstrom.

Bei Drehzahlen unter 300 min~ werden Ausgangsstréme oberhalb Geratenennstrom nach Ablauf der Uberstromzeit in
Parameter 2/08 0CTif auf Geratenennwert begrenzt.

Es ist nicht mdglich Werte einzustellen, die gréBer sind wie 65% des Motorspitzenstrom (Parameter 2/07 fiPECL).

Der Max. Strom ermdglicht eine Begrenzung des Motorstroms im 1. Quadranten (Motor-Betrieb). Erreicht der Ausgangs-

strom den in diesem Parameter eingestellten Wert, verringert sich die Motordrehzahl in Abhangikeit der Last. Wird der
maximale motorische Strom in der Beschleunigungsphase erreicht, verlangert sich die Hochlaufzeit entsprechend.

Die rote LED I-limitam TA-BL/P Display signalisiert das Erreichen der Stromgrenze. Weiterhin ist es mdglich eine Meldung
auf die programmierbaren Ausgange zu geben, deren Belegung mit den Parametern 3/317...3/41 bestimmt wird.

Die Begrenzung des maximalen motorischen Stroms kann das Auslésen einer Stérmeldung und Abschalten durch
plétzlichen Uberstrom z.B. aufgrund eines KurzschluB ™ nicht verhindern.
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Der max. Strom kann berechnet werden, indem der Geratespitzenstrom (siehe Tabelle fir technische Daten TA-BL/P
Beschreibung im Kapitel 4.2.1) mit dem Faktor 0,82 multipliziert wird.

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

Nennstrom |
A

Nenn

110%
100%

90% -

80% I

70% ‘——| 1Q-Betrieb
60% |

50% Servo-Betrieb
40%

30%

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 f/kHz

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

/08 HYOEN  Generatorischer Betrieb, Freigabe a1 o -

Siehe auch Parameter: 2/25, 1/09

Dieser Parameter aktiviert bzw. deaktiviert den generatorischen Betrieb des Antriebs.

Ist der Parameter auf 0 gesetzt, wird der generatorische Betrieb unterbunden und der Motor trudelt bei jeder Verzégerung
aus, bis die neue Solldrehzahl erreicht ist.

Bei "aktiven" Lasten, wie z. B. einem Hubwerk, kann der Antrieb durch die last sogar beschleunigt werden.

Ist der Parameter auf 1 gesetzt, so ist der generatorische Betrieb freigegeben. Es sollte dann jedoch eine externe
Bremseinheit eingesetzt werden da der Antrieb ansonsten mit Uberspannung im Zwischenkreis in Stérung gehen kann.
Es kdnnen zum Beispiel Bremseinheiten des Typs BC... der Firma TAE mit Bremswiderstanden verwendet werden.
Die generatorische Bremsleistung wird durch die generatorische Stromgrenze [Parameter 105 iL44] oder durch den
Grenzwert fur die DC-Bus Spannung [Parameter 2/25 0V_48] begrenzt.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

709 L4 Stromgrenze, Generatorbetrieb a1.0-fiRx -MAaxX A

Siehe auch Parameter: 1708, 4/0¢2

Wenn Sie den generatorischen Betrieb des Antriebs freigegeben haben [Parameter 1/08 42EN], begrenzt dieser Parameter
den maximal zuléssigen Strom bei generatorischem Betrieb im vierten Quadranten. Der maximal zuléssige Reglerstrom
bei generatorischem Betrieb ist von der Schaltfrequenz [Parameter 4/02 LFIRX], dem Motorspitzenstrom [Parameter 2/
07MPECY] und der GerategréBe abhéngig. Den genauen Wert kénnen Sie der technischen Tabelle TA-BL/P Beschreibung
in Kapitel 4.2.1 entnehmen.

Druckfehler sowie technische Anderungen vorbehalten Inbetriebnahme und Einstellungsanleitung 13



Parameter Beschreibung

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

g RAMP  Drehzahlrampentyp 0.2 ! -

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

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

0 = keine Rampe wirksam
Die Motordrehzahl folgt dem Sollwert so schnell Solldrehzahl
wie méglich. Die Beschleunigungszeiten sind nur
von den wirksamen Massentragheiten und dem
zur Verfiigung stehenden Strom abhéngig. Die

Beschleunigungszeiten sind von der motorischen t >
Stromgrenze [Parameter 1/07ILi] abhéngig. Die
Verzégerungszeiten von der generatorischen nA I Ist-Drehzahl . Rampen sind abhéingig

Stromgrenze [Parameter /08 Y02EN und /03 IL40].

von Stromgrenze und Last
Die maximale Verzégerungist nur miteiner Brems- /

einheit méglich.

>
t

1 = lineare Rampe

Die Motordrehzahl folgt der Solldrehzahl immer A Solldrehzahl
Uber die programmierten linearen Rampen . [Pa-
rameter 1/11 ACLEL, 1/12 DECEL bzw. 2/10 RECE, 2/11
DECA).

Die Beschleunigung vom Stillstand bis zur maxi- >
malen Drehzahl erfolgt in der eingestellten
Rampenzeit. A Ist-Drehzahl
Bedingt durch zu hohe Schwungmassen kann n
die Beschleunigungszeit verlangert werden. Bei

nicht freigegebenem Generator Betrieb [Parame-

ter 1708 40EN], zu niedrigem Stromlimit [Parameter

1768 IL44] oder zu niedrigem DC-Bus Spannungs-

level [Parameter &¢V_42] kann sich die
Verzdgerungszeit verlangern.

Parameter
e

——Parameter /11

2 = S-kurvenférmige Rampe Solldrehzahl
Die Motordrehzahl folgt der Solldrehzahl immer
Uber die programmierten S-kurvenférmigen Ram-
pen .

Die Beschleunigung vom Stillstand bis zur maxi- >
malen Drehzahl erfolgt in der eingestellten t
Rampenzeit. [Parameter 1/11 ACCEL, 1/12 DECEL bzw. A Ist-Drehzahl
2/10 RCCB, 2/11 BECE) n
Durch den Verschliff der Drehzahlrampe wird ein
Uberschwingen der Drehzahl verhindert und die
Beschleunigung zu Beginn und am Ende jeder
Drehzahlanderung ist begrenzt, um die Mechanik

zu schonen.

Parameter
e

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

It ACCEL  Beschleunigungszeit A (Hochlauf) 0,1.589.9 10,0 S

Siehe auch Parameter: 1/10

Einstellung der Beschleunigungszeit vom Stillstand bis auf maximale Drehzahl.
Falls der Antrieb wahrend der Beschleunigung an die motorische Stromgrenze [Parameter 1/07/L1] kommt, verlangert
sich die Beschleunigung entsprechend.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

i DECEL  Verzdgerungszeit A (Runterlauf) 0,1.595.5 10,0 s

Siehe auch Parameter: 1/10

Einstellung der Verzégerungszeit von maximaler Drehzahl bis zum Stillstand.

Falls der generatorische Betrieb [Parameter /05 4GEN] nicht freigegeben ist, so trudelt der Antrieb aus, bis er die neue
Solldrehzahl erreicht hat.

Falls der Antrieb wahrend der Verzégerung an die generatorische Stromgrenze [Parameter /05 /L48] kommt, so
verlangert sich die Verzdégerung entsprechend.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

13 LERDE  Geflhrte Verzogerung bei Reglersperre 0.7 o -

Siehe auch Parameter: 1/12, 2/11

Der Parameter bestimmt, ob der Antrieb bei Reglerfreigabe AUS austrudelt oder an einer Rampe bis auf Drehzahl Null
gefihrt heruntergefahren wird.

0 = Nach Zurlicknahme der Reglerfreigabe wird die Endstufe sofort gesperrt, d. h. der Motor wird nicht mehr bestromt
und trudelt aus.

1 = Nach zurticknahme der Reglerfreigabe wird der Motor an der aktiven Verzégerungsrampe bis auf Drehzahl Null
heruntergefuhrt. Die Endstufe wird erst bei Drehzahl Null abgeschaltet.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

/M BRAOE  0,5s Haltemoment bei n<10min” 0.1 o -

Siehe auch Parameter: 1/13, 4/15

0 = Haltemoment nicht aktiv

1 = Haltemoment aktiv.

Die Funktion wird nur bei gefuhrter Verzdgerung bei Reglersperre [Parameter 1/13 LEADE = 1] unterstitzt.

Wenn der Antrieb nach Zuriicknahme der Reglerfreigabe die Drehzahlgrenze von 10 min™ unterschritten hat, wird die

Endstufe nicht sofort gesperrt, sondern der Motor noch fur weitere 500ms bei Drehzahl Null und voller Momenten-
verflgbarkeit gehalten.

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

In Verbindung mit einer mechanischen Haltebremse muB bei geschlossener Haltebremse die Reglerfreigabe entzogen
werden, da der Antrieb ansonsten bei der geringsten Regelabweichung mit maximalem Strom gegen die Bremse féhrt.
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16

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

/15 DELOF  Reglersperre bei Sollwert=0 & n=0 o.1 0 -

Parameter 1/15 DELOF bietet eine automatisierte Reglersperre.

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

0 = automatische Reglersperre nicht aktiv

1 = automatische Reglersperre aktiv

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

/16 P AP Drehzahlregler P - Verstarkung 0.100 5 %

Siehe auch Parameter: 1/11

Dieser Parameter bestimmt den Verstarkungsfaktor des Drehzahiregelkreises und wird benétigt, um den Drehzahl-
regelkreis stabil abzugleichen.

Ist die Verstarkung zu klein, so reagiert der Antrieb insbesondere auf StérgréBen nur unzureichend. Bei zu groBer
Verstarkung wird der Antrieb instabil und reagiert ruckartig.

Die Verstarkung wird prozentual bezogen auf die gréBtmadgliche Verstarkung, die erlaubt ist, angegeben.

PAMP=1% O K, =1
PAMP=100% O K, =100

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

1 ! AP Drehzahlregler, Integral-Anteil 0.100 4 %

Siehe auch Parameter: 1/16

Dieser Parameter bestimmt den integralen Anteil des Drehzahireglers und sorgt daflir, daB im stationaren Betriebsfall
keine Regelabweichung bestehen bleibt.

Dieser Parameter bestimmt zusammen mit der Verstarkung die Stabilitat des Antriebs.

Ist der wert zu klein, so bendtigt der Antrieb sehr lange, um einem neuen Sollwert zu folgen bzw. StérgréBen werden nur
langsam ausgeregelt. Bei zu groBen Werten wird der Antrieb instabil.

Der Integral-Antiel wird prozentual bezogen auf die kurzeste Integrationszeit angegeben.

[AMP = 1% O T,=25ms
AMP = 100% O T,=0,25ms

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

18 YioP Wirkungsbereich I-Anteils beim n-Regler 1..255 255 min!

Siehe auch Parameter: 1/11

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

Die Funktion kann aktiviert und deaktiviert werden.

0-200min" O Funktion aktiv

>200min" O Funktion nicht aktiv
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ACHTUNG: Diese Funktion nur bei sehr dynamischen Applikationen ohne hohe Grundlast verwenden, wie es zum Beispiel
bei Schwungrédern oder Fahrwerken der Fall ist. Fiir Applikationen mit hoher Grundlast, wie zum Beispiel Extrudern ist
diese Funktion nicht geeignet!

Das gezielte deaktivieren und aktivieren des Integral-Anteils des Drehzahlreglers erméglicht ein extrem dynamisches
Verhalten des Antriebs bei minimalem Uberschwingen. Wenn der Parameter 1/18 40P einen Wert < 200 min’ beinhaltet,
ist die Funktion aktiv. Der Integral-Anteil des Drehzahlreglers ist dann so lange deaktiviert, bis der Drehzahlfehler kleiner
wird, als der Wert in Parameter 1/18 410P. Dadurch kann die Verstarkung des Reglers vergréBert werden, ohne das der
Antrieb extrem Uberschwingt oder instabil wird. Ab einem kleinen Drehzahlfehler wird der Integral-Anteil dann aktiviert,
um die stationare Regelabweichung zu eliminieren.

Ist die Grundlast der Antriebsmaschine jedoch so groB, daB der Drehzahlregler mit reinem P-Anteil den Drehzahlfehler
nicht auf einen Wert unterhalb der Grenze in Parameter 1/18 Y0P regeln kann, so bleibt der Integral-Anteil inaktiv und es
stellt sich eine stationare Regelabweichung ein.

normales Einschwingen

Solldrehzahl des PI-Drehzahlreglers
Parameter 1/18 Y0P > 200min’
A s [ ]

schnelleres Ausregeln durch Um-
schaltung zwischen P und Pl Regler
[Parameter 1/13 Y0P < 200min™']

>
t

Verhalten der Ist-Drehzahl bei eingeschréanktem und nicht eingeschranktem Wirkungsbereich des Drehzahlreglers und
einer Lastmaschine mit geringer Grundlast.

A Solldrehzahl stationare Drehzahl-

} abweichung ist groBer
als der Wert in
Ist-Drehzahl bei zu Parameter 1/18 YI0P
groBer Grundlast

(reiner P-Regler)

n

Verhalten bei eingeschranktem Wirkungsbereich des I-Anteils beim Drehzahlregler und einer Lastmaschine mit zu groBer
Grundlast, so daf die stationére Regelabweichung zu groB ist (z. B. Extruder).

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

18 SAVE  Parameter in EEPROM speichern 0.1 o -

Siehe auch Parameter: 2/04

Alle Reglerparameter, ausschlieBlich des Parameters 2/04 Motorpole kénnen On-Line wahrend des Betriebs geandert
werden. Sollen alle Parameter in den Festspeicher Ubernommen werden, muB3 der Regler Inaktiv sein und Motor
stehen. Die sieben Segment Anzeige am Regler signalisiert dies durch eine "0".

Der Parameter /13 muB auf 1 gesetzt und anschlieBend mit der Enter Taste quittiert werden.

Der TA-BL/P Regler Gibernimmt aus sicherheitstechnischen Griinden nicht alle Anderungen automatisch beim Abschal-
ten des Gerétes.

Beim Ausschalten des Gerites gehen alle Anderungen verloren, die nicht zuvor manuell gespeichert wurden.
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2.2 Parametergruppe 2

18

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

/02 STORD  Standardparameter lesen o.1 - -

Siehe auch Parameter: 1/19

Wenn Sie den Wert auf "1" setzen und anschlieBend quittieren (Enter Taste betétigen) werden die in der Parameterliste
angegebenen Standardparameter geladen. Sollen die Parameter in den Festspeicher Gbernommen werden, siehe
Parameter 1719 SAVE.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

c/03 RATSP  Motor-Nenndrehzahl 0.6000 - min-!

In diesen Parameter wird die Nenndrehzahl des Motors laut Typenschild eingestellt.
Bei BL-N-Typen, die kleinere Drehzahl angeben.

Falls Sie bei TAE Antriebstechnik ein komplettes Antriebspaket, bestehend aus Motor und Regler, erworben haben, sind
alle Motordaten bereits im Regler eingestellt und optimiert.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

c/04 POLES  Motor-Polzahl c.3c - -

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

- Die Motor-Polpaarzahl wird unbedingt fir die elektronische Kommutierungsauswertung benétigt. Die Eingabe
eines falschen Wertes flihrt zur Fehlfunktion des Antriebs.
- Dieser Parameter kann nicht wahrend des Betriebs ("On-Line") geandert werden.

Falls Sie bei TAE Antriebstechnik ein komplettes Antriebspaket, bestehend aus Motor und Regler, erworben haben, sind
alle Motordaten bereits im Regler eingestellt und optimiert.

Bei den von TAE gelieferten Motoren sind folgende Polpaarzahlen Standard:

Neodymmagnet Motoren Serie BL-N...: Ferritmagnet Motoren Serie BL-...:
BL-N-71 - BL-N-100 6 Pole BL-71 - BL-160 4 Pole
BL-N-112 - BL-N-.... 8 Pole BL-180 - BL-315 8 Pole
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

/05 PPR Impulszahl des Motordrehzahlgebers x4 1.5355 = -

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

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

Bei den TAE Motoren sind folgende Impulszahlen Standard:

BL-N-71...100 Impulse
BL-71 - BL-160 . 30— x4=120
Umdrehung -
BL-N-112...
Impulse
BL-180 - BL-315 . 60— x4=240
Umdrehung -
Impulse
TAE-Servomotoren : 600 ——— x4 =2400
Umdrehung —

Falls Sie bei TAE Antriebstechnik ein komplettes Antriebspaket, bestehend aus Motor und Regler, erworben haben,
sind alle Motordaten bereits im Regler eingestellt und optimiert.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

2/06 fIRACY  Motor-Nennstrom 10.3000.0 - A

In diesem Parameter wird der Motor-Nennstrom laut Motortypenschild eingestellt.

Falls Sie bei TAE Antriebstechnik ein komplettes Antriebspaket, bestehend aus Motor und Regler, erworben haben, sind
alle Motordaten bereits im Regler eingestellt und optimiert.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

2/ MIPECY  Motor-Spitzenstrom 1.0..3000.0 = A

Siehe auch Parameter: 1/07
In diesem Parameter wird der Motor-Spitzenstrom laut Motortypenschild eingestellt.
Achtung: Der Motor-Spitzenstrom muB zwingend richtig eingestellt werden. Bei einer falscher Einstellung dieses

Parameters kann der Motor beschédigt werden!

Falls der Motor-Spitzenstrom zu hoch eingestellt wird, kann der Motor eventuell entmagnetisiert werden, wodurch die
Momentenverfugbarkeit des Antriebspakets sinkt.

Falls der Motor-Spitzenstrom zu niedrig eingestellt wird, begrenzt der Regler den Motorstrom zu friih, was sich auf das
verfigbare Motormoment auswirkt.

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

2/08 OCTIM Uberstromzeit a.200 80 s

Siehe auch Parameter: /06

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

Die Uberstromzeit beginntabzulaufen, nachdem der Motorstrom den Motor-Nennstrom Gberschritten hat. Der Regler 148t
bis zum Ablauf der Uberstromzeit den maximalen Reglerstrom zu. Wahrend dieser Zeit wird der Regler thermisch
Uberlastet. Die Uberlastfahigkeit liegt im Bereich zwischen 120% und 150% und ist Abhangig vom Regler. Nach Ablauf
der Uberstromzeit wird der Ausgangsstrom nur dann auf den Regler-Nennstrom reduziert, wenn die Drehzahl kleiner
als 300 min"' betragt.

Wenn der Regler-Nennstrom unterschritten wird, beginnt die Uberstromzeit wieder heraufzulaufen, so daB anschlieBend
wieder ein Uberlaststrom zur Verfilgung steht.

Beispiel: Einstellung 200s

Nachdem der Ausgangsstrom den Reglernennstrom (iberstiegen hat, beginnt die Uberstromzeit zu laufen. Nach 200s
wird der Ausgangsstrom auf den Regler-Nennwert begrenzt, um den Regler thermisch nicht zu Gberlasten. Wird der
Reglernennstrom nun fiir 30s unterschritten, steht anschlieBend wieder fiir 30s der Uberlaststrom zur Verfiigung.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

2/09 SETAE  Auswahl Drehzahlrampe A oder B 0.6 o -

Siehe auch Parameter: 1/11, 1/12, 2/10, 2/11, 2/18

Es stehen zwei unterschiedliche und unabhangig parametrierbare Drehzahlrampenpaare zur Verfigung. Mit Parame-
ter 2/09 5ETAB wird festgelegt, wann Rampenpaar A bzw. B aktiv ist.
Hoch- und Runterlaufzeit sind getrennt voneinander einstellbar.

0 = Esistimmer Drehzahlrampenpaar A aktiv.

1 = Unterhalb der Drehzahlschwelle in Parameter
2/18 S4TR wird Drehzahlrampenpaar A verwen-
det und dartiber Drehzahlrampenpaar B.

3 = Bei positiver Drehrichtung (cw, Rechtslauf) wird Beispiel: Parameter 2/05=3
Drehzahlrampenpaar A und bei negativer Dreh- n
richtung (ccw, Linkslauf) Drehzahlrampenpaar T/\Rampen A
B verwendet. L

4 = Es wird immer Drehzahlrampenpaar B verwendet. Rampen B

5 = BeiDrehzahlvorgabe Uber Motorpoti wird Drehzahlrampenpaar B verwendet. Ansonsten immer Drehzahlrampen-
paar A.

6 = Es wird mittels eines Digitaleingangs zwischen Drehzahlrampenpaar A und B umgeschaltet. (Die Zuordnung zu
einer Klemme wird mittels Parameter 3/153 55£75 festgelegt)

7 = Wenn der Regler als Slave arbeitet, werden die Rampenzeiten ALLB Parameter 2/10 und DECB Parameter 2/71
wirksam.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

/10 ACC B Beschleunigungszeit B (Hochlauf) 0,1.5589.9 1800 S

Siehe auch Parameter: 1/02, 1710, 1/11, /12, 2/08, 2/11

Einstellung der Beschleunigungszeit vom Stillstand bis zur Motor-Maximaldrehzahl [Parameter 1/02 fiAX5].
Die Beschleunigungszeit wird in 0,1s Schritten angegeben.
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

/1 DEC B Verzbgerungszeit B (Runterlauf) 0,1.589.9 180.0 S

Siehe auch Parameter: 1/02, 1710, 1/11, 1712, 2/05, 2/10

Einstellung der Verzégerungszeit von der Motor-Maximaldrehzahl [Parameter 1702 iAXS] bis zum Stillstand.
Die Verzdégerungszeit wird in 0,1s Schritten angegeben.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

c/ic PHAOY  Phase advanced aktivieren a.l o -

Siehe auch Parameter: 2/13, 2/14

0
1

inaktiv
aktiv

Der Einsatz der Phase advanced Funktion ermdglicht es ab 20% Nennstrom und 300 min' die elektronische
Kommutierung des Stroms in Abhangigkeit der Drehzahl zu verschieben. Hierdurch ist es ermdglich, das Verhaltnis von
Motorstrom zu Drehmoment vom Stillstand bis zur Motor-Nenndrehzahl konstant zu halten.

Weiter ermdglicht es die Phase advanced Funktion den Motor Uber die Nenndrehzahl [Parameter 253 RATSF] hinaus mit
Konstantleistung zu betreiben. Das Verhalten des burstenlosen Gleichstrommotors mit der Phase advanced Funktion
ist oberhalb der Nenndrehzahl &hnlich dem Verhalten des Gleichstrommotors in der Feldschwéachung.

Bei Neodymmagnetmotoren BL-N... kann die Nenndrehzahl mit Hilfe der Phase Advanced, auf die héhere auf dem
Typenschild angebene Nenndrehzahl angehoben werden. Die Motorleistung steigt entsprechend mit ein.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

2/13 PHAOR  Phase advanced bei Nenndrehzahl .99 30 %

Siehe auch Parameter: 2/12, /14

Mittels Parameter 213 PHAOR wird die Verschiebung der Kommutierung bei Motor-Nenndrehzahl festgelegt. Der Wert wird
in % bezogen auf den maximal mdglichen Verschiebungswinkel angegeben.

Der wirksame Verschiebungswinkel der Kommutierung ist von der Motordrehzahl des Antriebs abhéngig.

Eine generelle Einstellung des Parameters kann nicht aufgezeigt werden, da der optimale Wert von der Streuinduktivitat
des Motors, der Polpaarzahl und anderen Motorparametern abhéngt. Der angegebene Standardwert stellt einen
Mittelwert dar, der aus Erfahrungen der Vergangenheit mit dem sehr breiten Anwendungsspektrum gefunden wurde.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

2/ PHACOM  Phase advanced bei Maximaldrehzahl  §.99 50 %

Siehe auch Parameter: 2/12, 2/13

Die Verschiebung der elektronischen Kommutierung oberhalb der Motor-Nenndrehzahl wird mittels Parameter 2/14 PHAGH
festgelegt. Mittels einer gut justierten Phase advanced Funktion kann der Motor bis etwa zur 1,5-fachen Motor-
Nenndrehzahl mit Konstantleistung betrieben werden.

Das verfugbare Drehmoment nimmt, wie beim Gleichstrom- oder Drehstrommotor, ab Nenndrehzahl mit zunehmender
Drehzahl ab.
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

/15 INCR Drehzahl- / Multiplikatoranhebung £.8959 0 min-/-

Siehe auch Parameter: 3/11, 3/13

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

nA

Sollwert + Wert in

- Betrieb als Leitantrieb (Master) Parameter 2/15 INCR

Wenn der Antrieb als Leitantrieb lauft, wird bei
aktiver Drehzahlanhebung der Drehzahlwert aus
Parameter 2/15 INCR auf den gewahlten Sollwert
addiert.

Sollwert

i >
Aktivierung

nh

- Betrieb als Folgeantrieb (Slave) Sollwert vom

Wird der Antrieb als Folgeantrieb betrieben, so wird Leitantrieb /

bei aktiver Drehzahlanhebung das Drehzahl- :

verhdltnis zwischen Leit- und Folgeantrieb entspre-
chend der nach folgenden Formel angehoben.

i -
Aktivierung

(rRam Parameter 4/12 + INCR Parameter 2/15 )
TRANZ Parameter 4/13

Masterdrehzahl x

Bei eingestellten und aktivierten Festverhaltnissen wird TRANI durch das aktive Verhaltnis ersatzt. Parameter 1/04
bis 1706 bzw. Parameter 3/04 und 3/01.

Die Drehzahlanhebung wird mittels Parameter 377 SINC aktiviert bzw. deaktiviert.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

2/16 DECR Drehzahl- / Multiplikationsabsenkung £.9559 o min-' / -

Siehe auch Parameter: 3/12, 3/13
Die Funktion der Drehzahlabsenkung funktioniert analog zur Drehzahlanhebung [Parameter 2/i5 INCR]

(TE’HI‘I,’ Parameter 412 — DECR Parameter 2,16 )
TRANZ Parameter 4,13

Masterdrehzahl x

Die Drehzahlabsenkung wird mittels Parameter 312 SDEC aktiviert bzw. deaktiviert.
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

/11 FINE Drehzahlfeinabstimmung 0.3 o 1/4 min™

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

Parameter 2/17
Dem Sollwert wird der Wert von & Umdrehungen hinzu addiert.

4
Zum Beispiel: Va, Y2, Ya

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

/18 SYTR  Drehzahlmeldung 10..6000 100 min!

Siehe auch Parameter: 2/05, 3/37 3/38, 3/35, 3/40, 3/41

Das Steuergerat verflgt Uber einen frei einstellbaren Drehzahlwéchter. Es kann mittels Parameter 2/i8 5UTR ein
Schaltpunkt frei gewéahlt werden zwischen 10 min" und 6000 min". Die Information, ob die augenblickliche Drehzahl
groBer ist als der Schaltpunkt, kann entweder mittels eines Digitalausgangs extern oder intern z. B. fiir eine Rampenum-
schaltung verwendet werden.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

/18 iLeo Meldeverzégerung, Stromgrenze erreicht!..5355 ! S

Siehe auch Parameter: 3/37, 3/38, 3/35, 3/40, 3/41

Die TA-BL/P Regelgeréte sind in der Lage zu melden, wenn der Motorstrom den parametrierten Wert des Regler max.
Stromes in Parameter 1/07L12 oder in Parameter 1/09 IL40 Gberschreitet. Diese Meldung wird mit der Zeitverzdégerung in
Parameter 219 IL20 Uber einen Digitalausgang ausgegeben.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

/20 000 Feste Konfiguration der Digitalausgénge &..7 o -

Siehe auch Parameter:

Die feste Konfiguration der Digitalausgange ermdglicht es eine detaillierte Fehlermeldung des TA-BL/P mittels der
Digitalausgdnge melden zu kénnen. Ist der Parameter 2/20 L0800 aktiv (Wert = 1), sind die Parameter der Digitalausgangs-
programmierung 3/37 bis 3745 nicht aktiv und deren Einstellungen hat keine Auswirkungen auf die Funktion der
Ausgange. Die genaue Belegung der Digitalausgange bei fester Konfiguration der Digitalausgange kénnen Sie der
nachfolgenden Tabelle entnehmen.

Fehler im Zwischenkreis - - -

Stérung 43 44 45 47 48
Sammelstorung - - - 0 -
Bereit - - - 1 1
Drehzahl > 0 - - 1 1 -
Stromgrenze erreicht - 0 - 1 -
KurzschluB - 1 - 0 -

0

0

Ubertemperatur - - 1
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit

c/c1 DIRAN  Drehrichtungsumkehr bei neg.-Sollwert  £..7 0 -

Siehe auch Parameter: 3/05

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

Ist der Parameter 2/21 DIRAN auf O gesetzt, 1auft der Motor unabhangig des Vorzeichens des Sollwertsignals immer in
positiver Drehrichtung (Betragsbildung).

Ist der Parameter 221 DiRAN auf 1 gesetzt, dann [auft der Motor bei positivem Analogsollwertim Rechts- und bei negativem
Analogsollwert im Linkslauf. Wird die Drehrichtung mittels eines Digitaleingangs gewechselt, so verhalt sich der Antrieb
genau umgekehrt.

Nur méglich bei Verwendung von Analogeingang 1

Parameter 2/21 = 0 Parameter 2/271 = 1
Start Rechts Start Links Start Rechts Start Links
positiver Rechtslauf (CW) | Linkslauf (CCW)| Rechtslauf (CW) | Linkslauf (CCW)
Analogsollwert
negativer

Rechtslauf (CW) | Linkslauf (CCW)| Linkslauf (CCW) | Rechtslauf (CW)

Analogsollwert

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter Einheit

=== HmA Analogeingang1 / 0-20mA oder 4-20mA &..1 0 -

Bei analoger Sollwertvorgabe mittels Stromsollwert muB in Parameter 2/22 4R eingestellt werden, ob es sich um ein
Signal mit 0-20mA oder 4-20mA handelt.
Die Einstellung des Parameters 2/22 4fifi kann der nachfolgenden Tabelle entnommen werden.

Sollwertvorgabe  Parameter 2/22 4fiA
0-20mA 0
4-20mA 1

Bitte beachten Sie, daB die Dip-Schalter auf der Reglerplatine ebenfalls entsprechend dem AnschluBbild
TA-BL/P Beschreibung in Kapitel 6.2.3 eingestellt werden miissen.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

c/23 CLrt Drehmomentgrenze, Zeitkonstante 00130000 o001 s

Siehe auch Parameter: 3/500

Bei Vorgabe der Stromgrenze Uber einen Analogeingang oder digitale Werteinstellung wird der Stromsollwert tber
einen TiefpaB gefuhrt, um das Eingangssignal zu bedampfen. Die Zeitkonstante des TiefpaB wird mittels Parameter
2/23 CLT1 bestimmt. Desto kleiner der Wert in Parameter 2/23 CLT1 ist, desto dynamischer kann sich die Strom-
grenze andern und um so geringer ist auch die Unterdrickung von Stérsignalen.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

/4 UVTIM  Unterspg.-abschaltung, Verzégerung ~ £,0.3000.0 01 s

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

Die Fehlermeldung wird um die in Parameter 2,/24 UV'TIfT parametrierte Zeit verzdgert.

Ist die Zeit in Parameter 2//24 UV'TIfT abgelaufen, wird der Fehler gespeichert und muB entweder durch einen
externen Resetbefehl oder aber durch Ein- und Ausschalten des Reglers manuell zurlickgesetzt werden. Ist die Zeit
in Parameter 224 UVTI noch nicht abgelaufen, und die DC-Bus Spannung steigt wieder (iber die
Unterspannungsgrenze an, so nimmt der Regler ohne Fehlerabschaltung automatisch wieder den reguléren Betrieb
auf.

Die Unterspannungsgrenze ist fest eingestellt und kann nicht modifiziert werden.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

/25 OV 4 Maximale Zwischenkreisspannung 100..1500 =t v

Siehe auch Parameter: 1/08

Um den TA-BL/P Regler generatorisch betreiben zu kénnen, muB dieser Betriebsfall mit dem Parameter 1/08 4GEN
freigegeben sein!

Bei Betrieb des TA-BL/P Regelgerates im generatorischen Betrieb wird der Lastmaschine Energie entzogen, die im DC-
Bus gespeichert und dann mittels einer Bremseinheit umgewandelt wird. Wenn keine Bremseinheit verwendet wird oder
wenn die umgesetzte Leistung zu klein ist, steigt die Zwischenkreisspannung an. Wenn Sie die Uberspannung erreicht
hat, schaltet der TA-BL/P Regler hardwaremaBig mit dem Fehler ,Uberspannung im Zwischenkreis' ab, um die
Leistungshalbleiter und die Zwischenkreiskondensatoren zu schitzen.

Der Parameter 2/25 0V_4a ermOglicht den Betrieb des TA-BL/P Reglers im generatorischen Betrieb auch ohne eine
externe Bremseinheit. Die Bremsleistung wird bei Erreichen der in Parameter 2/25 01'_4 eingestellten Spannung so weit
reduziert, daB die Zwischenkreisspannung den eingestellten Wert nicht Gbersteigt. Bitte beachten Sie jedoch, daB sich
hierdurch die Bremsrampe verléangert.

Beachten Sie auch, daB optional eingesetzte Bremseinheiten nicht richtig funktionieren, falls der Wert fur die maximale
Zwischenkreisspannung in Parameter 2/25 0V_42 zu klein eingestellt ist.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

/6 PraL Drehmomentgrenze Programmierbar ~ £...7100 100 %

Das maximale Drehmoment kann mit diesen Parameter in prozentschritten begrenzt werden

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

221 MPTUL  Motorpoti Verh.-faktor Begrenzung (Auf) &..100 o %

Siehe auch Parameter: 2/28

Slave-Verhaltnisanderungen "Aufwérts" mittels Motorpotentiometer kdnnen Prozentuell zum festeingestellten Verhaltnis
begrenzt werden.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

c/c8 fIPTOL  Motorpoti Verh.-faktor Begrenzung (Ab) £..100 o %

Siehe auch Parameter: 2/27

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

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

2/25..2/37 Siehe Kapitel 3. Positionierung mit TA-BL/P Regler
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Parametergruppe 3

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

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

oder Programmiergerat: Wird die Zahl 0 programmiert ist die Funktion immer Aus.
Wird die Zahl 1 programmiert ist die Funktion immer Ein.

Eingang low- oder high-Aktiv ? siehe Parameter 3/75..3/76

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/02 SRES  Reset-Storung 0.13 c -

Alleim Gerat gespeicherten Stdrmeldungen kdnnen mittels eines externen Siganls zurlick gesetzt werden. Der Parameter
3/02 5RES legt fest, welche Klemme mit der Funktion Fehler-Reset belegt ist, bzw. deaktiviert diese Funktion.

Ein Fehlerzustand wird mittels der 7-Segment Anzeige des Geréates gemeldet, indem die Anzeige einen der Fehler F ..
F3 oder £ anzeigt.
Eine Liste aller Fehlermeldungen finden Sie in der TA-BL/P Betriebsanleitung.

Ein Reset ist nur méglich bei Regler Inaktiv und bei Stillstand des Motors.

Bei Auftreten eines Fehlers wechselt die Anzeige des Keypads PG3000 von griin nach rot. Selbst nach einem Reset des
Fehlers bleibt die Anzeige des Keypads jedoch rot, bis der Fehler am Keypad manuell zurtick gesetzt wird.

Fehler kdnnen auch zurtck gesetzt werden, indem das Regelgerat so lange vom Netz getrennt wird, bis alle Anzeigen
erloschen sind.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/03 SRUN  Regler-Freigabe 0.13 3 -

Siehe auch Parameter:

Damit das TA-BL/P Regelgerat betrieben werden kann, muB eine Regler-Freigabe erfolgen. Parameter 3,03 SRUN belegt
eine Klemme mit der programmierbaren Reglerfreigabe.

AuBer der mit Parameter 3/03 SRUN programmierbaren Reglerfreigabe ist die Klemme 5 fest iiber die Hardware als
Reglerfreigabe wirksam.

Um einen Fehler zurticksetzen zu kdnnen, muB der Antrieb stillstehen und die Reglerfreigabe muB deaktiviert sein!
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung

3704 SPRST  Festdrehzahl 1 / Drehzahlverhaltnis 1

Wertebereich

g.13

Standardparameter  Einheit

Yy i

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

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

SPRS1 S5PRSC
Masterbetrieb Slavebetrieb
Parameter 3/04Y | Parameter 3/04
deaktiviert deaktiviert standard Sollwert TRANT
Parameter 4/12
. . Festdrehzahl 1 Drehzahlverhaltnis 1
aktiviert deaktiviert Parameter /04 Parameter 1704
. . Festdrehzahl 2 Drehzahlverhalinis 2
deaktiviert aktiviert Parameter 1705 Parameter 1705
aktiviert aktiviert Festdrehzahl 3 Drehzahlverhalinis 3
Parameter 1705 Parameter 1706
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
3705 SOIR Drehrichtungsumkehr (Masterbetrieb)  £..73 5 -

Siehe auch Parameter: 3/2100

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

Bei Betrieb als Folgeantrieb (Slave-Betrieb) beachten Sie bitte Parameter 3/20 SLOIR.

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

(Bit) auf linkslauf zu starten.
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/06 SHOLD Schnellhalt .13 & -

Siehe auch Parameter: 1/08, 1/09, 4/05

Wird der Parameter 3/06 5HOLD aktiviert, so wird ein Bremsvorgang mit maximal verfugbarem Drehmoment an der
generatorischen Stromgrenze (Parameter /03 IL40) eingeleitet.

Um die Funktion nutzen zu kénnen, muB der Antrieb jedoch als Servoregler (Parameter 4/05 SERVD="1") oder 4Q Antrieb
(Parameter i/08 H3EN="1") betrieben werden und es sollte eine Bremseinheit verwendet werden (z.B. Bremschopper BC2.1
oder BC3.1). Wird auf eine Bremseinheit verzichtet, so betragt das Bremsmoment nur ca. 3% des Nennmoments.

Falls der Antrieb nur im ersten Quadranten betrieben wird (Parameter /08 YQEN="0"), so trudelt der Antrieb entsprechend
der Schwungmasse der Arbeitsmaschine aus.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/07 SPRSZ  Festdrehzahl 2 / Drehzahlverhaltnis 2 a.i3 7 -

Siehe auch Parameter: 3/04, 2/09

Der Parameter 3/07 5FR52 dient zur Anwabhl einer zweiten Festdrehzahl. Die Funktionsweise ist analog zu Parameter
3/04 5PRS1.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/08 507  Motorpotifunktion EIN / AUS 0.3 g -

Siehe auch Parameter: 3/05, 3/10, 2/09
Die Funktion des Motorpotis ist im Betrieb als Master- und Slaveantrieb unterschiedlich.

Motorpotifunktion im Betrieb als Leitantrieb (Masterantrieb)

- Bei der ersten Aktivierung der Motorpotifunktion, nachdem der Antrieb eingeschaltet worden ist (Netz Ein),
Ubernimmt das Motorpoti den in diesem Moment aktuellen Drehzahl-Sollwert. Von dort aus kann die Drehzahl dann
vergroBert oder verkleinert werden (siehe Parameter 3705 und 3/10).

- Beider Deaktivierung des Motorpotis wird der letzte Wert gespeichert, so daB3 dieser bei erneuter Aktivierung wieder
zur Verfugung steht und verwendet wird.

- Wenn das Gerat spannungslos wird, so geht der letzte Motorpotiwert verloren.
- Zurlcksetzen des Motorpotis auf "0"

Der Drehzahlsollwert des Motorpotis kann auf Null zurlickgesetzt werden, indem bei aktiviertem Motorpoti "Up"
(Parameter 3/05 5UF) und "Down" (Parameter 3/10 500U gleichzeitig aktiviert werden.

- Ubernehmen der aktuellen Drehzahl fiir das Motorpoti

Wenn bei deaktiviertem Motorpoti "Up" (Parameter 3/05 5UP) und "Down" (Parameter 3/10 500UN) gleichzeitig aktiviert
werden, so wird die aktuelle Drehzahl fir das Motorpoti Gbernommen.

- Rampenauswahl, siehe Parameter 2/55.
- Eingestellte Rampenzeit bezieht sich auf 0-max-Drehzahl.
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Motorpotifunktion im Betrieb als Folgeantrieb (Slaveantrieb)

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

- Wird die Motorpotifunktion erstmalig nach Einschalten des Antriebs aktiviert, so wird das aktuelle Drehzahlverhaltnis
Ubernommen. Von dort aus kann das Drehzahlverhaltnis zum Leitantrieb dann vergrdBert oder verkleinert werden
(siehe Parameter 3,03 und 3/10).

- Bei gleichzeitigem aktivieren von "Up" (Parameter 3/03 5UF) und "Down" (Parameter 318 SD0uWN) wird immer das fest
eingestellte Drehzahlverhaltnis Ubernommen.

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

Wenn in dem Parameter 3/08 50T ein Wert zwischen =2 und <13 eingestellt ist, so stellt dieser Wert direkt die Klemme
dar, die mit der Funktion belegt ist.
Wird eine "0" eingetragen, so ist die Funktion deaktiviert, wird eine "1" eingetragen, so wird die Funktion aktiviert.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/09 SUP Motorpotentiometer aufwarts o.13 9 -

Siehe auch Parameter: 3/08

Der Wert des Motorpotis wird so lange vergroBert, wie der Parameter 3/03 5UP aktiviert ist.
Beim Leitantrieb wird die Solldrehzahl vergréBert und beim Folgeantrieb das Drehzahlverhaltnis.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/10 SD0UN  Motorpotentiometer abwarts 0.13 10 -

Siehe auch Parameter: 3/08

Der Wert des Motorpotis wird so lange verkleinert, wie der Parameter 3/10 500uN aktiviert ist.
Beim Leitantrieb wird die Solldrehzahl verkleinert und beim Folgeantrieb das Drehzahlverhaltnis.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/ SINC Drehzahl- / Drehzahlverhaltnisanhebung &..73 n -

Siehe auch Parameter: 2/15
Bei Aktivierung des Parameters 3/17 SiNC wird beim Betrieb als Leitantrieb (Master) die Solldrehzahl um den Wert in

Parameter 2/15 INCR angehoben.
Bei Betrieb als Slaveantrieb wird der Verhaltnisfaktor um den Wert in Parameter 2/i5 iNCR angehoben.
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

/12 SDEC  Drehzahl- / Drehzahlverhéltnisabsenkung£..13 2 -

Siehe auch Parameter: 2/16

Bei Aktivierung des Parameters 3/12 SDEC wird beim Betrieb als Leitantrieb (Master) die Solldrehzahl um den Wert in
Parameter 2/16 DECR abgesenkt.
Bei Betrieb als Slaveantrieb wird der Verhaltnisfaktor um den Wert in Parameter 2156 DECR abgesenkt.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/13 S5LAY  Master- / Slavebetrieb a.i3 3 -

Siehe auch Parameter: 1/04, 2/15, 4705, 4/10, 4/11

Der Parameter 313 55LA bestimmt, ob der Antrieb als Master- oder Slaveantrieb betrieben wird. Wenn die diese Funktion
deaktiviert ist, arbeitet der Antrieb als Master und wenn sie aktiviert ist als Slave.

Betrieb als Masterantrieb

- Erfolgt die Drehzahlvorgabe Uber die Analogeingange (0-10V bzw. 0(4)-20mA), so entspricht das einem Drehzahl-
bereich von minimaler Drehzahl (Parameter 133 fiif5) bis zur maximalen Drehzahl (Parameter /02 fiAX5).

- Die Festdrehzahlen werden mit dem Programmiergerat PG3000 oder am PC in min’ eingegeben. (Parameter /04
PRSTI .. 1706 PRST3)

- Die direkte Drehzahlvorgabe mittels Programmiergerat PG3000 oder PC wird in min’ eingegeben.

- Die Geschwindigkeitsanhebung oder Absenkung wird in min’ eingegeben siehe Parameter 3,08, 2/15.

Betrieb als Slaveantrieb

- Der Betrieb als Slaveantrieb entspricht dem Betrieb als elektronisches Getriebe. D. h. der Antrieb folgt einem
Leitantrieb mit einem fest vorgegebenen Drehzahlverhéltnis, welches frei einstellbar ist.

- Der Leitsollwert wird bei Folgeantrieben immer in Form einer Frequenz vorgegeben, die proportional der
Leitgeschwindigkeit ist. Der Leitsollwert kann alternativ als A/B Frequenz-Impulse mit 90° Versatz oder als A
Frequenzimpuls+ Drehrichtungssignal an den Klemmen 33 - 35 gelesen werden
(siehe auch AnschluBbild TA-BL/P Beschreibung im Kapitel 6.2.3).

- Die Drehzahlvorgabe Uber die Analogeingénge ist auer Funktion.

- Die Drehzahlverhaltnisse werden mit dem Programmiergerat PG3000 oder am PC entsprechend der unten
aufgeflhrten Formeln vorgegeben.

- Die Drehzahlverhaltnisabsenkung bzw. Anhebung wird ebenfalls entsprechend der angegeben Formel angehoben
bzw. abgesenkt. Siehe Beschreibung des Parameters 2/15, 3/05.

- Die Drehzahl des Antriebs wird immer auf maximale Drehzahl begrenzt

- Die Leitgeschwindigkeit wird mit dem Wert von Parameter 412 7RANT multipliziert und anschlieBend mit dem Wert von
Parameter 4/13 TRANZ dividiert und dann als Solldrehzahl verwendet.

- Bei Verwendung mehrerer fester Drehzahlverhaltnisse wird die Leitgeschwindigkeit mit den Werten von Drehzahl-
verhaltnis 1 - 3 multipliziert (Parameter /04 - 1/05)

- Parameter 4/71PPR Nbestimmt die Anzahl der Pulse pro Umdrehung des Leitantriebs. Hierdurch wird zuséatzlich
auch die Anzeige der Geschwindigkeit des Leitantriebs ermoglicht.

Drehzahlverhaltnis zwischen Master- und Slaveantrieb:

Bei Einsatz fester Drehzahlverhéltnisse: sonst:
L Parameter 1/04 ... 1705 (PRSTI ... PRST3) L Parameter 4/12 TRANI
Drehzahlverhaltnis = Drehzahlverhaltnis =
Parameter 4/13 TRANZ Parameter 4/13 TRANZ
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/ SSPER  Drehzahlistwertfehler unterdriicken a.13 a -

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

Inaktiv (0) = Drehzahlistwertgeberiberwachung EIN

Aktiv (1) = Drehzahlistwertgebertiberwachung AUS

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/15 SS5YNC Winkelsynchron/Drehzahlsynchron 0.3 ! -

Siehe auch Parameter: 4/14

Bei Betrieb des TA-BL/P Reglers als Slaveantrieb sind zwei Betriebsmodi mdglich:
Inaktiv. = Winkelsynchron
Aktiv = Geschwindigkeitssynchron

- Bei der Winkelsynchronisation werden kurzfristige Drehzahlunterschiede (z.B. durch einen LaststoB) zwischen Leit-
und Folgeantrieb nachgeregelt.
Kann der Folgeantrieb dem Leitantrieb kurzfristig, z. B. durch einen LaststoB, nicht folgen so werden die verpaBten
Pulse aufaddiert und spéater nachgeholt, so daB kein Winkelfehler zwischen Master- und Slaveantrieb entsteht. Die
Position der Antriebe zueinander bleibt in dieser Betriebsart erhalten.

- Bei der Drehzahlsynchronisation wird der Slaveantrieb mit einem festen Drehzahlverhéltnis zum Masterantrieb
geregelt. Ein Winkelversatz, z. B. durch eine kurzfristige Belastung, wird nicht nachgeregelt.

Das Verhalten des Antriebs bei erreichen der Stromgrenze wird vom Parameter 3/15 554N nicht beeinfluBt. Wie sich der
Antrieb bei Erreichen der Stromgrenze verhélt wird mit Parameter 4/14 LIfiiT bestimmt.

Wenn Parameter 4/14 LifiiT den Wert 1 enthélt, so werden verlorene Pulse bei Erreichen der Stromgrenze "vergessen" und
nicht nachgeholt. Eine typische Anwendung sind zum Beispiel Antriebe an Endlosproduktionsanlagen.

Wird der Parameter 4/14 LifiiT auf den Wert O gesetzt, so werden "verlorene" Pulse, beim Erreichen der Stromgrenze
aufaddiert, und baldestméglich nachgefahren. Eine Typische Anwendung sind Positionierantriebe.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/16 SANG Winkelkorrektur a.13 a -

Diese Funktion wird in der aktuellen Software noch nicht unterst(itzt.
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
3/ SICl Endschalter in Uhrzeigersinn (CW) 0.13 o -
Inaktiv. = Endschalter Funktion Aus

Aktiv = Endschalter Funktion Ein

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

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
3/18 SICCY Endschalter gegen Uhrzeigersinn (CCW) 0..13 0 -
Inaktiv = Endschalter Funktion Aus
Aktiv = Endschalter Funktion Ein

Die Funktionsweise ist analog zu Parameter 3/17 5/Cl/, allerdings Linkslaufsperre.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/19 SSETE  Anwahl Rampe A oder B 0.13 o -

Siehe auch Parameter: 2/09

Inaktiv Rampenpaar A aktiv
Aktiv = Rampenpaar B aktiv

Mittels des Parameters 318 55E78 kann zwischen den Drehzahlrampenpaaren A und B umgeschaltet werden.

Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn der Parameter 2/09 SETAB = "6" (externe Rampenanwahl) eingestellt ist!

Gruppe/Parameter  Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
3/20 SLOIR  Drehrichtungswechsel bei Folgeantrieben .13 0 -
Inaktiv. = der Slave hat die gleiche Drehrichtung wie der Masterantrieb
Aktiv = der Slave dreht mit der invertierten Drehrichtung des Masterantriebs

Bei Betrieb des TA-BL/P Reglers als Folgeantrieb mit A/B Spurleitwert ist die Drehrichtung nicht fest definiert, da durch
den Wechsel der Spuren A und B die Drehrichtung wechselt. Um Verdrahtungsaufwand und Anderungen an der
Dokumentation zu sparen, kann die Drehrichtung invertiert werden.

Achtung:
Wird die Drehrichtung bei laufendem Motor gewechselt erfolgt dies mit max. Drehmoment
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/21 SECL Externe Drehmomentgrenze 0.3 o -

Siehe auch Parameter: 3/500

Inaktiv
Aktiv

interne Stromgrenze
externe Stromgrenze

Wenn der Parameter 3/27 5ECL auf aktiv ist, wird die Limitierung des Motorstroms als Funktion eines Analogsignals
betrieben. Weitere Information finden Sie unter Parameter 3/50

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/2c S5ER  Externe Fehlerabschaltung o.13 o -

Uber den in Parameter 3/22 55£R festgelegten Digitaleingang kann eine externe Fehlerabschaltung erzeugt werden (z.
B. Uberlast des Motor-Fremdllifters).

Das TA-BL/P Regelgeréat behandelt diese Stérabschaltung wie einen internen Fehler und sperrt den Regler.

Das Display zeigt die Fehlermeldung "£" und das PG3000 zeigt "EXT" an.

Inaktiv (0) = Externe Fehlerabschaltung AUS
1) =

Aktiv  ( Externe Fehlerabschaltung EIN
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
3/23 S50  Reglerendstufe Inaktiv o..13 o -

Fur Sicherheitsanwendungen kann die Reglerendstufe deaktiviert werden.

Inaktiv (0) = Reglerendstufe EIN
Aktiv (1) = Reglerendstufe AUS

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/24 STLAP  M-Limit Analog / Programmierbar 0.13 o -

Die Drehmomentbegrenzung kann Uber Analogeingange oder mittels Software eingestellt werden.

Inaktiv (0) = Analog (siehe auch Parameter 3/58, 3,/54, 2/23, und 3/27)
Aktiv (1) = Programmierbar (siehe auch Parameter 2/25 und 3/27)
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Gruppe/Parameter

3/25.36

Display

IPLC...

Parameterbezeichnung

13 Eingangslogik der Klemmen 2 bis 13

Wertebereich

0.1

Standardparameter  Einheit

7
| -

Die Polaritaten der digitalen Eingange kénnen durch die folgenden Parameter bestimmt werden (siehe. Parametern 3/
02 bis 3/27). Ist das entsprechende Polaritatsbit einer Klemme gesetzt, dann ist die Klemme inaktiv und wird durch
Anlegen einer Gleichspannung von (15 bis 30V) aktiviert. Bei einem nicht gesetzten Polaritatsbit einer Klemme gilt das
Gegenteil. D.h., ist das entsprechende Polaritatsbit einer Klemme nicht gesetzt, dann ist die Klemme aktiv und wird durch
Anlegen einer Gleichspannung von (15 bis 30V) deaktiviert (sieche Tabelle).

[gi(git::izgrngnéunr?; Polaritat Digitale Eingange Funktion
(15 bis 30V) IPLE....IPLTI3 Parameter (3/02 bis 3/25)
0 0 aktiviert
0 1 deaktiviert
1 0 deaktiviert
1 1 aktiviert
Bemerkung:

Die Spannungspegel unter 3V gelten fiir die digitalen Eingénge als Low und tber 8V als High. Da die digitalen Eingénge
nur eine maximale Spannung von 30V vertragen, sollte die anzulegende Gleichspannung kleiner oder gleich diesem Wert

sein.

Display

5048

Gruppe/Parameter

3/317

Parameterbezeichnung

Funktion Relais 1 (Klemme 48)

Wertebereich

g.13

Standardparameter  Einheit

y -

Siehe auch Parameter: 3/4¢

Die Funktion des Relaisausgang 1(SchlieBer) wird mittels Parameter 3/37 5048 festgelegt. Es stehen 9 verschiedene
Belegungen zur Verfugung, die in der nachfolgenden Tabelle aufgefuhrt sind.

Einstellung

Funktion

0

nicht belegt

Sammel - Stérung

Stromgrenze erreicht, verzdégert

Drehzahl erreicht

Betriebsbereit

Betrieb

Drehzahlmeldung (siehe Parameter 2/15)

Drehzahl > 9min™'

Stromgrenze

Motornennstrom Uberschritten

Reserve

Motor in Position

Master Drehzahl erreicht (nur bei Positionierung)

—t ]k —
oln|2l3le|lo|N|o|a|r|w|rd]| <

Position Uberschritten

Inbetriebnahme

und Einstellungsanleitung
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/38 S047  Funktion Relais 2 (Klemme 47) 0.3 ! -

Siehe auch Parameter: 3/37, 3/43

Die Funktion des Relaisausgang 2 (Offner) wird mittels Parameter 3/38 5047 festgelegt. Es stehen 9 verschiedene
Belegungen zur Verfigung, die unter Parameter 3,737 5048 aufgefihrt sind.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3735 SORY5  Funktion Digitalausgang 1 (Klemme 45) £..13 1 -

Siehe auch Parameter: 3/37, 3/44

Die Funktion des Digitalausgangs 1 (Optokoppler) wird mittels Parameter 3/35 50445 festgelegt. Es stehen 9 ver-
schiedene Belegungen zur Verfiigung, die unter Parameter 3/37 5048 aufgefihrt sind.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

340 S0RYY  Funktion Digitalausgang 2 (Klemme 44) £..13 c -

Siehe auch Parameter: 3/37, 3/45

Die Funktion des Digitalausgangs 2 (Optokoppler) wird mittels Parameter 3/40 50444 festgelegt. Es stehen 9 ver-
schiedene Belegungen zur Verfiigung, die unter Parameter 3/37 5048 aufgefihrt sind.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

I S50R4Y3  Funktion Digitalausgang 3 (Klemme 43) £..13 L3 -

Siehe auch Parameter: 3/37, 3/45

Die Funktion des Digitalausgangs 3 (Optokoppler) wird mittels Parameter 341 50443 festgelegt. Es stehen 9 ver-
schiedene Belegungen zur Verfiigung, die unter Parameter 3/37 5048 aufgefihrt sind.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/M2..H6 PO48...43Logik der Ausgange o.1 = -

In der Folgenden Tabelle kann die Logik der Relais- bzw. Optokopplerausgange umgesetzt werden.

. Parameter Relais bzw. | Standard-
Ausgange 34245 Optokoppler| parameter
o 0 Inaktiv
Relais (6ffner) Kl. 48 P048 - 1
1 Aktiv
. . 0 Inaktiv
Relais (schlieBer) Kl. 47 P047 - 1
1 Aktiv
In Parameter 3/37 0 Inaktiv
ausgewdhlte Optokoppler (schlieBer) KI. 45 | P045 - 1
Funktion Aktiv ! Aktiv
) 0 Inaktiv
Optokoppler (schlieBer) KI. 44 | P044 - 0
1 Aktiv
. 0 Inaktiv
Optokoppler (schlieBer) KI. 43 | P043 - 1
1 Aktiv
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

IM AOSEL  Funktion Analogausgang 1.c ! -

Siehe auch Parameter: 3/71¢

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

Der Parameter 347 RO5EL bestimmt die Belegung des Analogausgangs an Klemme 21.

1 = Motordrehzahl 0-10V £ 0- max. Drehzahl; rechtslauf (Maximaldrehzahl in Parameter 1/02 fiAX5)
0-(-10V) £ 0- max. Drehzahl; linkslauf (Maximaldrehzahl in Parameter 1/02 f1AX5)

2 = Motorstrom (0 - 5V £ 0 - Geratenennstrom )
Die Polaritat des Analogausgangs kann mittels Parameter 3,772 invertiert werden.

Der Motorstrom steht ebenfalls an den Klemmen 0 und I zur Verfiigung. (nicht programierbar)
-5V £ Gerétenennstrom

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/48 R5ELT  Drehzahlsollwert mit Rampe 0.5 7 -

Siehe auch Parameter: 3/49

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

Der Parameter 3,48 RSELI bestimmt bei Betrieb als Leitantrieb (Master) den Analogeingang fir den Drehzahlsollwert

vor dem Rampengenerator. Der Antrieb folgt jeder Solldrehzahlanderung mit der aktiven Drehzahlrampe.
0-10V £ 0-max. Drehzahl (Parameter /02 fiAX5).
0- (-10V) siehe Parameter 2/21.

Dem hier gewahlten Drehzahlsollwert wird hinter dem Rampengenerator noch der in Parameter 3/45 R5ELZ
ausgewahlte Drehzahlsollwert addiert.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3748 RSELZ  Drehzahlsollwert ohne Rampe 0.15 0 -

Siehe auch Parameter: 3/498

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

Parameter 343 R5ELZ bestimmt welchen Analogeingang ein Drehzahlsollwert ohne Hoch- Runterlauframpe zugeord-

net wird.

Der in Parameter 349 RSELZ definierte Sollwert fuhrt zu einer sofortigen Drehzahlanderung mit max. Drehmoment am

Motor.

Dem in Parameter 348 RSEL! definierten Sollwert, wird hinter dem Drehzahlrampengenerator der in Parameter 3,45

RSELZ definierte Drehzahlsollwert hinzu addiert.
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/50 R5EL3  Sollwert, Drehmoment limit .15 o -

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

Der Parameter 350 R5EL3 bestimmt den Analogeingang fur externe Drehmomentbegrenzung. Diese Funktion kann
als Drehmomentenlimitierung verwendet werden, da beim birstenlosen Gleichstromantrieb der Motorstrom in weiten
Grenzen dem Drehmoment des Antriebs entspricht. Die erreichbare Drehmomentengenauigkeit hangt von dem
bendtigten Drehzahlstellbereich ab.

Der Eingang ist so skaliert, daB 10V bzw. 20mA (20mA nur mit Analogeingang 1 méglich siehe AnschluBbild
TA-BL/P Beschreibung Punkt 6.2.3) der Limitierung des Motorstroms auf Geratemaximalstrom entspricht.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/51 RSELY  Quelle max. Positionier-Drehzahl a.15 a -

Die maximale Drehzahl der Positionierung kann digital oder analog mit Parameter 3,757 eingestellt werden.
3/51 = 0 Digital = (2/34) Die maximale Drehzahl der Positionierung ber Feldbussysteme
3/51 = 1 Analogeingang 1  Die maximale Drehzahl der Positionierung iber Analogeingang 1
3/51 = 2 Analogeingang 2 Die maximale Drehzahl der Positionierung iiber Analogeingang 2

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
3/5c2-53 RSEL5-6 Reserve Analoganwendungen o.15 o -
Diese Parameter sind fir einen spateren Einsatz reserviert und werden in der aktuellen Software noch nicht verwen-
det.
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
3/54 TRUEN  Betrieb Drehmoment-Begrenzung o.1 o -

Siehe auch Parameter: 1/07

Parameter fur das Ein- und Ausschalten der Drehmomentbegrenzung. Ist dieses Bit auf 1 gesetzt, so funktioniert der
Uberlagerte Reglerkreis als Drehmomentbegrenzer und kann besonders an der Stromgrenze im Nenndrehzahlbereich
bzw. héheren Drehzahlbereich, wo die EMK eine groBe Rolle spielt, lineare Drehmoment-Drehzahl-Eigenschaft des
eingesetzten burstenlosen DC-Motor erzielt werden. Der Stromregelkreis ist dem Drehzahlregler unterlagert. Bei nicht
gesetztem Bit wird der Spitzenstrom begrenzt. Dieser ist aber Uber den gesamten Drehzahlverlauf nicht proportional zum

Drehmoment.
TROEN Parameter 3/54
1 Drehmoment-
|
Regelungsart begrenzung
bestimmen O\F N Spitzenstrom
. begrenzung
Beispiel 1: Parameter 3/54 = 0 Beispiel 2: Parameter 3/54 = 1
Strom [A] A Strom [A] A
Regler- | Regler- |
spitzenstrom spitzenstrom
Ihrmt = Inenn --------- Ihmit é |nenn
\\\\\\\\\\\ — Spitzenstrom
——————— Drehmoment
» N [min’] » N [min’]
Motor Motor
Nenndrehzahl Nenndrehzahl
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Wie auf dem Diagramm sichtbar, ist eine lineare Drehmomentbegrenzung nur méglich wenn der eingestellte max. Strom
Parameter i/07IL12 nicht groBer ist als der Reglernennstrom. (siehe folgendes Beispiel)

Beispiel 3: Parameter 3/54 = 1
(allerdings I-Limit Parameter 1/07IL12 gréBer als Nennstrom)

Strom [A] A
Regler- |
spitzenstrom
hhem ——— Spitzenstrom
——————— Drehmoment
» N [min’]
Motor
Nenndrehzahl
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
3/55 KLIXEN  Motorklixon Aktiv 0.1 o -

0 = Nur Meldung
1 = Antrieb Stop (Sammelstérung)

In Parameter 3/55 kann festgelegt werden ob MotorUbertemperatur in TA-BL/P eine Stérung auslésen soll, d.h. Motor
stop, oder nur eine Meldung ausgeben soll.

KLIXEN Parameter 3/55 —
1 Gerat
Motorklixon ! Ausschalten
(Abschaltung) 0 | > Klixon-Fehler
nur Anmelden
Motor arbeitet mit
liberhbhter Temperatur
Bemerkung:

Bevor Klixonfehler auftritt wird eine Vorwarnung durch einen zweiten Klixon vorgemeldet.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

3/56...11  PPOR...PPTY Profibusparameter 0.255 o -

Siehe auch Parameter:

3/56 bis 3/71 Profibus Parameter:
PP(x)R fur Read und FP(x)# fir Write, wobei x die Wert von & bis 7kann.

Parameter Lesen PP(x)R:

Mit dieser Funktion kann eine Automatisierungseinheit alle Informationen Gber den Zustand eines Stromrichtergerétes
erhalten. Es sind, soweit nicht durch Schreibsperre oder Zugriffsrechte eingeschréankt, alle Parameter(Werte, Beschrei-
bung, Texte) lesbar.

Parameter Schreiben PP(x)4:

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

Bemerkung:

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

a.1

Gruppe/Parameter

/e

Display

LROPT

Parameterbezeichnung

Polaritat Analogausgang umkehren

Standardparameter  Einheit

0 )

Siehe auch Parameter: 3/47

Der analoge Ausgang (KI. 21), der durch den Parameter 3/47"R05EL" = 1 oder 2 ausgewahlt wird, kann durch Setzen

dieses Parameters invertiert werden. Dabei ist:

CAOPT Parameter 3/72
1 | Analoger Ausgang
T ; .
Analoger Ausgang invertieren !
Kl. 21 (n oder I) ol .| Analoger Ausgang
nicht invertieren !
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
3/13 POSEN  Sammelstérung bei Lagesensor fehler 0.1 o -

Tritt ein Lage-Fehler auf und das Bit "POSEN" ist gesetzt, wird das TA-BL/P (Sammelstérung) abgeschaltet. Bei nicht
gesetztem "POSEN" wird der Lage-Fehler nur gemeldet. Bei gréBerer Last steht der Motor, bei kleiner Last werden nur
die von dem Fehler nicht betroffende Wicklungen bestromt (Motor dieselt oder nagelt).

POSEN Parameter 3/73 —
1 o Gerat
f Ausschalten
Lagesensoren Lage-Fehler ? T~
0 | = Lage-Fehler
nur Anmelden
Motor lduft entweder mit 2
Phasen oder steht
(siehe Erklédrung).
_ Motor arbeitet
normal
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
3/4..3/18 Siehe Kapitel 3. Positionierung mit TA-BL/P Regler
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
3/80 INVCD  Invertiere Zahlerrichtung nach Pos Aus 0.7 o -

Ist dieses Bit gesetzt, werden bei inaktiver Positionierung, die Positionswerte in den Parametern 0/06 und 0/07

umgekehrt gezahlt.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
3/81 Siehe Kapitel 3. Positionierung mit TA-BL/P Regler

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
3/8¢ SAPOT  Motorpoti Wert bei Netz-Aus Speichern 0.7 o -

Der Parameter dient zur Speicherung des aktuellen digitalen Motorpotiwertes beim Ausschalten der Netzspannung.

Der Wert des Motorpoti wird in Parameter 0/12 angezeigt.
0 = nicht Speichern

1 Speichern
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2.4 Parametergruppe 4
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In dieser Parametergruppe werden die Einstellungen des TA-BL-Gerates durchgefihrt.

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

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

4/0e LCFMAX  Max. Taktfrequenz 500.1800 4500 Hz

Siehe auch Parameter: /07, 1/09

Hier wird die maximale Taktfrequenz der Stromregelung eingestellt. Die Grenze des maximalen Geratestromes bei
den verschiedenen Betriebsarten (motorischer, generatorischer oder ServoBetrieb) wird von dieser Frequenz
abhangig gemacht (siehe Parameter 1/G7). Durch diese MaBnahme ist ein l&ngeres Lebensdauer des Gerates
gewahrleistet. Im Servobetrieb ist die Taktfrequenz im gesamten Drehzahlbereich gleich der maximalen Takt-
frequenz. Bei Motoren mit kleinerer Stranginduktivitat ist die maximale Taktfrequenz anzuheben, um den Wirkungs-
grad zu verbessern und Motorgerdusche zu minimieren.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

Y03 LRI Startfrequenz 300..2500 500 Hz

Siehe auch Parameter: 4/0¢2, 4/04

Die Startfrequenz ist die Taktfrequenz des Stromreglers im Blockierzustand des Motors. Flr den unteren Drehzahl-
bereich, dessen Taktfrequenz durch den Parameter 4/04 bestimmt wird, dient dieser Parameter zusammen mit dem
Parameter 4/02, 4704 und der aktuellen Drehzahl fir die Bildung einer Frequenzrampe, mit der die Regelung des
Stromes erfolgt. Betreibt man das Antriebsystem im 4Q oder Servomode, hat die Startfrequenz keine Bedeutung.
(Graphische Darstellung)

f [Hz] A
max. 4/02
min. 4/03
o
4704 .
Eckpunkt n [min]
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
Y04 CREND  Eckpunkt fir max. Taktfrequenz 100..800 300 min-’'

Siehe auch Parameter: 4/0¢2, 4/03

Ist die momentane Drehzahl des Motors kleiner als dieser Wert (4/04), wird der Strom mit einer Frequenz, die
zwischen der in Parameter 4/03 und 4/02 festgelegten Taktfrequenz liegt, als Funktion der aktuellen Drehzahl
geregelt. Steigt die aktuelle Drehzahl Uber den im Parameter 4/04 eingestellten Drehzahlwert, dann tritt die maximale
Taktfrequenz in Kraft. Dadurch erzielt man einen besseren Wirkungsgrad des Systems. Dieser Parameter hat bei 4Q
oder Servobetrieb keine Wirkung.
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

Y/05 SERVO  Servofunktion a.l a -

Siehe auch Parameter: 1/07
Durch das aktivieren dieses Bits wird die Servofunktion aktiviert. Mit diesem Parameter wird die Schaltungsanordnung
der Leistungstransistoren geéndert. Dadurch bekommt der Motor einen besseren Rundlauf.

Anmerkung: - Verluste im Regler steigen an
- Stromgrenze wird um ca. 20% reduziert.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

Y706 AOR Gerateadresse .99 7 -

Jedes TA-BL/P-Gerat kann mit diesem Parameter adressiert werden, wodurch Sie sowohl mit einem Drive-Adminstrator
oder Kommunikationsbus (z.B. PROFIBUS) kommunizieren kdnnen. Sind verschiedene Gerate mit unterschiedlichen
Adressen programmiert und tber einen PROFIBUS verbunden, ist man in der Lage von einer einzigen Bedienoberflache
aus (z.B. SPS) die verschiedenen Gerate anzusprechen.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

Y01 P PR Passwort fur Parameter (PG 3000) 0.959 o -

Siehe auch Parameter: 4/08

Wenn Anderungen der eingestellten Parameter durch das PG3000 fiir unbefugte Personen unerwiinscht sind, haben Sie
(Fachpersonal) die Moglichkeit den Zugang zu den Parametern mit einem Passwort zu sperren.

Bemerkung:
Eine Verdnderung der Parameter sollte nur von Fachpersonal vorgenommen werden.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

Y08 P LN Passwort flr Control (PG 3000) (0], SEE m -

Siehe auch Parameter: 4/07

Die Steuerung der TA-BL/P Gerate mittels KeyPad (PG3000) kann mit einem Passwort zuganglich gemacht werden. Ist
die Steuerung mittels KeyPad nicht erwlinscht, kann ist dies mit einem Passwort gesperrt werden.
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

4/08 £ 05F  Auswahl der PG 3000 Anzeige 1.10 ! -

Siehe auch Parameter: 0/01 - 0/10

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

Standardeinstellung: Motordrehzahl

Pg::;':é r Display Bezeichnung Werte bereich s;?:;ae:g; Einheit
1=Motordrehzahl
2=Strom
3=Liniengeschw.
4=Liniengeschw. 1
"Auswahl der Anzeige", die nach 5=Liniengeschw. 2
Y709 £ 05F | dem Einschalten auf dem Display | 6=Position (low) 1 -
des PG 3000 erscheint. 7=Position (high)
8=Leitdrehzahl
9=Software Version
10=2Zwischenkreiss-
Pg.
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
Y710 B 05F  Bargraph-Auswahl (Balkenanzeige) o4 c -

Mit dem KeyPad (PG3000) ist man in der Lage eine SystemgréBe als Bargraph (Balkenanzeige)darzustellen und
zu beobachten. Die TA-BL/P Gerate unterstitzen diese Funktion und erméglichen momentan die Darstellung der
folgenden SystemgréBen:

Gruppe/ | .o Bezeichnung Werte bereich | Standard™ | gyt
Parameter parameter
0=AUS
1=Drehzahl
Bargraph-Auswahl (PG3000)
2=St -
Vo B U5P (Balkenanzeige) S ro.rr.] 2
3=Position (low)
4=reserviert
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

Y1 OSP F  Faktor Liniengeschwindigkeit 1.8959 1000 -

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

Durch diesen Parameter kann ein Faktor fir die Berechnung der Liniengeschwindigkeit aus der aktuellen Istdrehzahl
eingestellt werden. Die Liniengeschwindigkeiten werden dann in 1, 1/10 und 1/100 in den Parametergruppe & (siehe
Parameter 03, 04 und 4/5) nach folgenden Formel zur Verfligung gestellt.

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

Liniengeschwindigkeit(4/03) 1000 85 m/min x 1000

FaktorLiniengeschwindigkeit (4/71) = =54
Drehzahl(3/07) 1550 min~ 1 =
Liniengeschwindigkeit (£/03) = Liniengeschwindigkeit = 85 m/min
Liniengeschwindigkeit (5704 = Liniengeschwindigkeit (3/03)/10 = 8,5 m/min
Liniengeschwindigkeit (5705 = Liniengeschwindigkeit (8/03)/100 = 0,85 m/min
Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit
Y2 TRANT  Verhaltnisfaktor n (Master) x Wert 1.64000 1000 -

Siehe auch Parameter: 1/04, 3/13, 4/13, 4/11

Die Drehzahl des als Slave laufenden Motors kann aus der Leitdrehzahl (Masterdrehzahl) durch eine Multiplikation mit
diesem Parameter in Abhangigkeit von Parameter 4/13abgeleitet werden (siehe die folgende Gleichung). Andert sich die
Drehzahl des Masters, andert der Slave-Antrieb die Drehzahl nach der aktiven Rampe, um eine sprungformige
Drehzahlanderung des Slaves zu verhindern. Falls Sie verschiedene Verhéltnisse vorwéhlen wollen lesen Sie bitte
Parameter 1/04 PR5TI.

Master_Drehzahl x TRANI (4/12)
TRANE (4/13)

Slave_Drehzahl =

Da der Wertebereich bis 64000 reicht, kann das Drehzahlverhaltnis sehr genau eingestellt werden. (z.B. bei Servoan-
wendungen)

Ist eine Veranderung der Faktoren PRESET1, PRESET2, PRESET3 oder TRANSMISSION1
(je nach ausgewahlten Verhéltnisfaktor) aufgetreten, dann wird das neue Verhdltnis (Zwischen Master und Slave)
Uber die vorgewahlte Rampe erreicht. Die vorgewahlte Rampe ist bezogen auf 0-64000

Eine ausfiihrliche Funktionsweise des Slave-Betriebes finden Sie in Parameter 3/13 55.AY.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

Y13 TRANZ  Verhaltnisfaktor n (Master) / Wert 1.64000 1000 -

Siehe auch Parameter: /12
Die Drehzahl des als Slave laufenden Motors kann aus der Leitdrehzahl (Masterdrehzahl) durch eine Division mit diesem

Parameter in Abhangigkeit von Parameter 4/i2 abgeleitet werden (siehe die Gleichung in 4/12).
Beide Parameter (4/12 und 4/13) bestimmen das Drehzahlverhaltnis zwischen Master- und Slaveantrieb.
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

Y/ LimT Master-Slave Impulsbegrenzer o.1 ! -

Siehe auch Parameter: 3/15

Der Synchronlauf zwischen Master und Slave ist garantiert, solange die Stromgrenze (siehe Parameter /87 und 1/85)
nicht erreicht ist. Falls der Folgeantrieb (Slave) allerdings z.B. beim beschleunigen, die Stromgrenze erreicht, stehen
Ihnen folgende méglichkeiten zur verfugung:

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

1 = Solange Slaveantrieb an der Stromgrenze lauft werden die Leitimpulse nicht aufgeholt.

Gruppe/Parameter  Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

Y15 fB L0 Leitfrequenz AB-Signal o. Takt/Drehrichtug Z..7 o -

Siehe auch Parameter: 4,17 (Siehe auch AnschiuBbild TA-BL/P Beschreibung Punkt 6.2.3)

0 = Zweispurige Leitfrequenz
1 = Einspurige Leitfrequenz und Drehrichtungssignal
Die TA-BL/P Serie bietet zwei Moglichkeiten zur Inkremtalen Sollwertverarbeitung fuir Folgebetrieb (Slave).

1. Leitsignal mittels zwei Rechteckfrequenzen die zueinander 90° Phasenverschoben sind. Zweispurige Leitfrequenzen
haben den Vorteil, das die Drehrichtung durch die Phasenverschiebung erkannt wird.

Kanal A: LIl Digital Eingang Klemme 33
Kanal B: _I'LI'LI Digital Eingang Klemme 34

2. Leitsignal mit einer Frequenzspur und statischer Auswahl der Drehrichtung.

Digital Eingang Klemme 34 Leitfrequenz

Digital Eingang Klemme 33 | Drehrichtungssignal

Motor Motor
Rechtslauf Linkslauf

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

Y16 ANCOR  Winkelkorrektur .89 ] -

Dieser Parameter ist fur einen spateren Einsatz reserviert und wird in der aktuellen Software noch nicht verwendet.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

Y1 PPR 1 Impulse vom Master 1.9559 120 -

Siehe auch Parameter: 4/15

Mit Hilfe dieses Parameters wird die Leitdrehzahl (Masterdrehzahl) berechnet.
1. Bei Folgebetrieb mit A/B Signal vom Master muB die Impulszahl/Umdrehung mit 4 multipliziert werden.

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

A/B — Spur 30 Impulse/Umdrehungx 4 =120

Einspurig 200 Impulse/Umdrehungx 1= 200
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Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

Y18 KPSLY  P-Verstarkung Slave (Statisch) 0.100 ! %

Dieser Parameter bestimmt den proportionalen Verstarkungsfaktor der Schleppfehler-Regelung.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

419 KPAM  P-Verstarkung-Beschleunigung 0.100 o %

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

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

Y20 SM00  Auswahl der Slave-Betriebsart a.l ! -

Soll der Slave nicht nur drehzahlgenau, sondern auch winkelgenau dem Master folgen, so muf3 die Betriebsart
"Elektronisches Getriebe-winkelsynchron" gewahlt werden. D.h. ist der Parameter auf 1 gesetzt, dann sind der Master-
und der Slaveantrieb durch elektronische Getriebe verbunden und laufen Winkelsynchron. In dieser Betriebsart wird der
Schleppfehler erfaBt und ausgeregelt. Bleibt dieses Bit ungesetzt, dann laufen der Leitantrieb und Folgeantrieb Uber
einfache Drehzahl-Regelung.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

4/21 PULSE  Zielimpulszahl 1.64000 ! -

Der Parameter wird in der aktuellen Softwareversion nicht ausgewertet.

Gruppe/Parameter Display Parameterbezeichnung Wertebereich Standardparameter  Einheit

== LORR  Dynamische Voreilung £.9555 o -

Der Parameter wird in der aktuellen Softwareversion nicht ausgewertet.
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Positionierung mit TA-BL/P Regler

Systembeschreibung:
Allgemeines

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

Positionierung

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

Positionsvorgabe (Soll-Position)

Der Soll-Position (Impulszahl) kann Uber einen DriveAdminstrator, Key-Pad oder Profibus vorgegeben werden. Dabei
ist die Soll-Position bzw. die maximale Soll-Position aus den Parametern /32 und £/33 bzw. /30 und 2/31 wie
folgt berechnet, Soll-Position =Soll-Position (highTeil)x10000+ Soll-Position (LowTeil).

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

Positionserfassung (Ist-Position)

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

Hoch- und Runterlaufkurven

Die Hoch- und Runterlauf-Kurven der Drehzahl bei der Positionierung kénnen unabhéngig (Kurvenform bzw. Lauf-
zeit) voneinander programmiert werden. Fur die Hochlaufzeit kann in Abhangigkeit von der Einstellung in Parameter
2705 entweder die Beschleunigungszeit A (ACCEL 1/11) oder B (ACC-B 2/10) gewahlt werden. Die Kurvenform der
Beschleunigung wird durch den Parameter /10 bestimmt (s. Inbetriebnahme- und Einstellanleitung fir TA-BL/P 4.1 ...
300.1). Wobei die Runterlaufkurve (Bremskurve-Typ) durch den Parameter 3/75 und die Bremszeit durch den
Parameter £/37 bestimmt wird.

Bemerkung:

Da die Bremszeit des Antriebsmotors von vielen Faktoren z.B. von der mechanischen Last, Stromgrenze des Reg-
lers, Schwungmasse des Motors, usw. abhéngt, kann bei einer Uberbelastung des Antriebs wahrend der Bremszeit
die Position verfallt werden, ist die Bestimmung der optimalen Bremszeit durch diesen Parameter von groB3en
Bedeutung.

Die Bremszeit bezieht sich aus der maximalen Positionsdrehzahl und kann durch die Einstellung von kleineren
Verstarkungsfaktoren von P-Regler langer als die festgelegte Bremszeit sein.
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Vorgehensweise bei der Positionierung

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

Festlegung

a) Die maximale und die erste Sollpositionen (£/30 bis €/33) werden als Impulszahlen eingegeben. Dadurch ist
die Genauigkeit der Position gewéhrleistet.

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

Bemerkung:

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

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

d) Verstarkungsfaktor fir den P-Regler muB in dem Parameter 3/36 festgelegt werden.
e) Auswahl der Bremskurve 3/175. Profibus Nr. 217 Bit 9

Durch das Setzen dieses Bits kann die Art der Bremskurve zwischen einer RAMPE (0) oder Elliptische KURVE (1) (S-
kurvenahe) ausgewahlt werden. Dabei lauft immer einer P-Regler parallel zur den gewéahlten Bremskurve. Die
Wirkung dieses Reglers kann durch die Anderung des proportionalen Verstarkers (Parameter £/36, Profibus Nr.
223) genutzt werden.

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

Referenzfahrt

Die Referenzfahrt erfolgt ohne die Positionierung. D.h. der Parameter 3/719 darf nicht gesetzt werden. In diesem Fall
arbeitet der Regler ohne einen einzigen EinfluB der Positionierung (Keine Uberlagerung der Positionsregler zum
Drehzahlregler).

Folgende Reihenfolge bitte unbedingt einhalten

Positionierungsfreigabe 3/79, Profibus Nr. 217 Bit 7
Durch das Setzen dieses Bits ist der Positionsregeler dem Drehzahlregler Gberlagert. Der Drehzahlregler bezieht

seinen Sollwert aus dem Positionsprofil des Positionsreglers.

Wird die Positionierung mittels Digitaleingénge realisiert, nuss Parameter 3/81gemeinsam mit 3/79 aktiviert werden.

Resetposition 3/76, Profibus Nr. 217 Bit 12

Durch das Setzen dieses Bits werden die interne Soll- und Istpositionen (nicht die Werte von den Parameter £/30
bis £/33) bzw. alle Steuer- und Statussignale der Positionierung mit 0 initialisiert.

Bemerkung:

Da die erste Sollpositionsberechnung und die internal Freigabe fur die Positionierung in der Phase der Dreh-
richtungsfestlegung (3/777, Profibus Nr. 217 Bit 13) erfolgt, soll das Resetpositionsbit vor dem Parameter (3/77,
Profibus Nr. 217 Bit 13) deaktiviert werden.
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Bestimmung der Drehrichtung 3/77, Profibus Nr. 217 Bit 13

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

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

Bemerkung:

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

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

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

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

Nach diesem Zustand kann der Antrieb zum Slavebetrieb oder zur Anfangsposition gefahren werden.

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

Nur bei Positionierung im Slavebetrieb

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

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

Durch dieses Bits und Zlrlicksetzen von “gehe in die Erste Position” wird die interne Sollposition automatisch auf 0
gesetzt und der Antrieb auft in umgekehrter Richtung zu dem Ausgangspunkt zurlick
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Positionierung durch die Anderung der Soll-Position

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

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

Bemerkung:

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

Soll-Position.

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

1.Fall, Beim Hochlauf

2.Fall, Vor dem Bremsvorgang

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

z.B.

A Anfangsposition
B Endposition

C Neue Position

1. A< C<B,

ist die neue Soll-Position kleiner als die urspriinglich eingestellte Position, dann bremst der Antrieb den Motor mit
der, in Par. /12 oder 2/11, eingestellten Zeit zur Drehzahl = 0 und l&uft in umgekehrter Richtung zur der neuen
Position.

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

52

P‘i::ﬁ‘%% - Display Bezeichnung Werte bereich g’;?::i::; Einheit
= MAXS |Maximale Drehzahl 100 - 6000 1000 min’
/03 fIINS  |Minimale Drehzahl 0 - 6000 0 min
/04 PRST] |Festdrehzahl 1/ Drehzahlverhltnis 1 0 - 64000 0 -
1705 PRST2 |Festdrehzahl 2 / Drehzahlverhaltnis 2 0 - 64000 0 -
/06 PRST3 |Festdrehzahl 3 / Drehzahlverhaltnis 3 0 - 64000 0 -
o7 LI |Maximaler Strom bei mot. Betrieb 1Q 0,1 - I-max. I-max. A
1708 UOEN |Generatorischer Betrieb, Freigabe 0 oder 1 0 -
a9 LYl |Stromgrenze, Generatorbetrieb 0,1 - I-max. [-max. A
Vi REAMP  |Drehzahlrampentyp ?zgzmg 1 -

2=S-Kurve
(i ACCEL  |Beschleunigungszeit A (Hochlauf) 0,1 -599,9 10,0 s
e DECEL | Verzégerungszeit A (Runterlauf) 0,1 -599,9 10,0 s
B8 LEADE | Geflihrte Verzégerung bei Reglersperre 0 oder 1 0 -
M BRADE 10,55 Haltemoment bei n<10 min- 0 oder 1 0 -
1= DELDOF |Reglersperre bei Sollwert=0 & n=0 0 oder 1 0 -
Vs P RMP |Drehzahlregler P- Verstarkung 0-100 5 %
1 ! AP |Drehzahlregler, Integral-Anteil 0-100 4 %
Ve 10 Wirkungsbereich I-Anteils beim n-Regler 1-255 255 min-*
g =] SAVE  |Parameter in EEPROM speichern 0 oder 1 0 -

Inbetriebnahme und Einstellungsanleitung
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4.2 Parametergruppe 2

P‘;::mfé .| Display Bezeichnung Wertebereich s;?::‘ggr Einheit
2700 STORD |Standardparameter lesen 0 oder 1 - -
203 | R oo @SN S o g | o
/04 POLES [Motor-Polzahl 2-32 - -
2/05 PPR  |Impulszahl des Motordrehzahlgebers x4 1 - 9999 - -
27065 MRACY IMotor-Nennstrom 1,0 - 3000,0 - A
2707 MPELCY |Motor-Spitzenstrom 1,0 - 3000,0 - A
2708 OCTIM |OUberstromzeit (bei n <300 min) 0-200 80 s

0 = Rampe A

1 = SWITR

3 = Dir
/08 SETARE |Auswahl Drehzahlrampe A oder B 4 = Rampe B 0 -

5 = Motorpoti

6 = SetB

7 = Slave setB
2/ ACC B |Beschleunigungszeit B (Hochlauf) 0,1-599,9 180,0 s
271 DEC B |Verzégerungszeit B (Runterlauf) 0,1-599,9 180,0 s
/e PHARDY |Phase advance aktivieren 0 oder 1 0 -
c/B PHADR |Phase advance bei Nenndrehzahl 0-99 30 %
c/M PHRDOM |Phase advance bei Maximaldrehzahl 0-99 50 %
2/% INCR  |Drehzanhl- / Multiplikatoranhebung 0 - 9999 0 min-/-
26 DECR  |Drehzahl- / Multiplikatorabsenkung 0 - 9999 0 min'/-
2/1 FINE  |Drehzahlfeinabstimmung 0-3 0 1/4 min"'
2/i8 SWTR  |Drehzahimeldung 10 - 6000 100 min"
2/ 20 |Meldeverzégerung, Stromgrenze erreicht 1 - 9999 1 s
2/20 {000 |Feste Konfiguration der Digitalausgéange 0 oder 1 0 -
2/ DIRAN |Drehrichtungsumkehr bei neg. Sollwert 0 oder 1 0 -
2722 UMA  |Analogeingang 1, 0-20mA oder 4-20mA 0 oder 1 0 -
/03 171 |Drehmomentgrenze, Zeitkonstante 0,01 - 300,00 0,01 S
2724 LUVTIM |Unterspg.-abschaltung, Verzégerung 0,0 - 3000,0 0,1 s
2/05 O 40 |Maximale Zwischenkreisspannung 100 - 1500 900 v
2/°05 P70l |Drehmomentgrenze Programmierbar 0-100,0 100,0 %
2/ MPTUL Motorpoti Verhalinisfaktor Begrenzung (Auf) 0-100 0 %
2/28 fPTOL [Motorpoti Verhaltnisfaktor Begrenzung (Ab) 0-100 0 %

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

54

Gruppe/ - . : Standard--
Parameter | DiSPlay Bezeichnung Wertebereich parameter
3/02 SRES |Reset-Storung 2 (KL.2)
3/03 SRUN  |Regler-Freigabe 3 (KL.3)
3/04 SPRS] |Festdrehzahl 1 / Drehzahlverhaltnis 1 4 (KL.4)
3/05 SOIR  |Drehrichtungsumkehr (Masterbetrieb) 5 (KL.5)
3/06 SHOLD |Schnellhalt 6 (KL.6)
3/07 SPRSZ |Festdrehzahl 2 / Drehzahlverhaltnis 2 7 (KL.7)
3/08 MOT  |Motorpotentiometer EIN / AUS 8 (KL.8)
3/09 SUP  |Motorpotentiometer aufwarts 9 (KL.9)
3/10 DOWN |Motorpotifunktion abwarts 10 (KL.10)
an SINC  |Drehzahl- / Drehzahlverhaltnisanhebung 11 (KL.11)
= AUS
/e SDELC  |Drehzahl- / Drehzahlverhaltnisabsenkung 1 = EIN 12 (KL.12)
) ) ol ) .
/B S5LAY |Master- / Slavebetrieb 5 bis 13 = 13 (KL.13)
/M SSPER |Drehzahlistwertfehler unterdriicken Klemmen 0
am TA-BL/P
/5 S54YNLC |Winkelsynchron / Drehzahlsynchron 1
3/16 SANG | Winkelkorrektur 0
/1 SICL  |Endschalter in Uhrzeigersinn (cw) 0
3/18 SICCL |Endschalter gegen Uhrzeigersinn (cow) 0
3/18 SSETE |Anwahl Rampe A oder B 0
3/20 SLOIR  |Drehrichtungswechsel bei Folgeantrieben 0
/21 ST0!  |Externe Drehmomentgrenze 0
3/e2 SSER  |Externe Fehlerabschaltung 0
3/23 S50C |Reglerendstufe Inaktiv 0
3/24 STLAP |M-limit Analog / Programmierbar 0
0=Eingang ist
/25 IPL2 KL2 | aktivund wird 1
. . beim Anlegen von
Eingangslogik der +24V inaktiv
3/25 {PL3 |Klemmen 2 bis 13 KL.3 1
(Polaritdt umkehren) 1=Eingang ist
3/27 PLy KL.4 bgﬁh(t}-{/n?en;e\r,]vl\ggn 1
e ' +24V aktiv
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Gruppe/ . . . Standard-
e Display Bezeichnung Wertebereich parameter
3/208 IPLS KL.5 1
3/29 IPLG KL.6 1
0=Eingang ist aktiv
3/30 IPL KL.7 und wird beim 1
Anlegen von +24V
3/31 IPLE KL.8 I 1
Eingangslogik der naktiv
3/32 IPL9  |Klemmen 2 bis 13 KL.9 1
(Polaritdt umkehren) 1=Ei ist
3/33 IPLIO KL.10 | '=EIngangis 1
inaktiv und wird
3/34 =1 KL.11 | beim Anlegen von 1
+24V aktiv
3/35 PLE KL.12 1
3/36 IPLE KL.13 1
0=AUS
3/317 S0O4E  |Funktion Relais 1 KL.48 |1=Stérung 4
2=Verzodg. Strom_gr. [— -
3/38 5047 |Funktion Relais 2 KLA7 | pgepzan ereicht 1 83 5
5=Betrieb — % S 5
— T >
3739 S0KY5 |Funktion Digitalausgang 1 KL.45 g;?rih;?:i':‘.?'dung 7 % 23
8=Stromgrenze ) — ‘5)% %
340 S0KYY |Funktion Digitalausgang 2 KL.44 ?=E"°t°me””5"' tberschr. | o | O 5 ¢
0=Reserve 5E5
11=Position OK —1 © ©
i iqi 12=Masterdrehzahl errei. 5=
3M 50/443 |Funktion Digitalausgang 3 KL.43 |]2-Hasterdienzan er 6 % )2
5O Q
e 48 | Ausgangslogik Relais 1 KL.48 11 295
H— O o ™
37493 POYT | Ausgangslogik Relais 2 KL.47 1 E 2 E
—E5¢
399 | POKYS KL.45 0 oder 1 1) 2&¢
. - S8
Ausgangslogik 5%
/%5 PORY Optokopplerausgénge KL.44 i @
/M6 PORY3 KL.43 1
ICC) : 1=Motordrehzahl
M A0SEL  |Funktion Analogausgang 2=Motorstrom 1
3748 RSEL] |Drehzahlsollwert mit Rampe 1
0=AUS
3/Ms RSELZ |Drehzahisollwert ohne Rampe 1=Analogeingang 1 0
o 2=Analogeingang 2
3/50 RSELS |Sollwert, Drehmoment limit 3=(nicht belegt) 0
3/51 RSELY |Quelle max. Positionier-Drehzahl : 0
3/52 RSELS - 0
Reserve Analoganwendungen 15=(nicht belegt)
3/53 | RSELS 0
3/ TROEN |Betrieb Drehmoment-Begrenzung ?zé:"ns 0
3/55 KLIXEN [Motorklixon Aktiv ?szt:(\?v 0
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Gruppe/ n . - Standard-
Parameter Display Bezeichnung Wertebereich parameter
3/56 PPOR 0| Lesen 0
3/57 PPOW 0| Schreiben 0
3/58 PPIR 1| Lesen 0
3/58 PPIL 1| Schreiben 0
3/60 PPCR 2| Lesen 0
3/61 PP 2| Schreiben 0
3/62 PP3R 3| Lesen 0
3/53 PP3L 3| Schreiben — 0
Profibus Parameter Profl_bus Nr.
3/64 PPYR 4| Lesen 0 bis 255 0
3/65 PPYL 4| Schreiben 0
3/56 PPSR 5| Lesen 0
3/67 PPSL 5| Schreiben 0
3/68 PPER 6| Lesen 0
3/69 PPBEL 6| Schreiben 0
3/70 PPIR 7| Lesen 0
Vet PP 7 | Schreiben 0
3772 CROPT |Polaritat Analogausgang umkehren ?ié,uns 0
3/13 POSEN |Sammelstdrung bei Lagesensor fehler ?:é,uns 0
3/80 INVCD  |Invertiere Zahlerrichtung nach Pos Aus ?:guns 0
3/82 SMAPOT |Motorpoti Wert bei Netz-Aus Speichern ?ié.uns 0

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

4.4 Parametergruppe 4

Gruppe/ Standard-

S e Display Bezeichnung Werte bereich parameter Einheit
Y02 CEMARX Max. Taktfrequenz 500 bis 18000 4500 Hz
Y703 CFMN - |Startfrequenz 300 bis 2500 500 Hz
v/o04 CREND |Eckpunkt fir max. Taktfrequenz 100 bis 800 300 min
4705 SERVO |Servofunktion 0 oder 1 0 -
Y706 ADR  |Gerateadresse 1 bis 99 1 -
Y/a7 Pl} PR |Passwort fur Parameter (PG3000) 0 bis 999 0 -
Y08 PL! TN |Passwort fiir Control (PG3000) 0 bis 999 111 -

1=Motordrehzahl
2=S8trom
3=Liniengeschw.

Auswahl der Anzeige, die nach dem 4=Liniengeschw. 1
5=Liniengeschw. 2 1

u/09  [SP |Einschalten auf dem Display des PG 3000 6=Position (low)

erscheint. 7=Position (high)
8=Leitdrehzahl
9=Software Version
10=2wischenkr.spg.

0=AUS
W | B 0sp g umen o200 oo 2

3=Position (low)

4=reserviert
At [SP F |Faktor Liniengeschwindigkeit 1,000 1 bis 9999 1000 -
e TRANT |Verhaltnisfaktor n (Master) x Wert 1 bis 64000 1000 -
4B TRANZ | Verhaltnisfaktor n (Master) / Wert 1 bis 64000 1000 -
wH | U [NeserSiar mpuisbegrenzer be oodert | 1| -
R e oot | 0
Y6 NCOR | Winkelkorrektur 0 bis 99 0 -
Y PPR 1 [Impulse vom Master 1 bis 9999 120 -
Yvie KPSLY |PVerstarkung Slave (Statisch) 0 bis 100 1 %
Y9 KPAM  |PVerstarkung-Beschleunigung 0 bis 100 0 %
Y420 SO0 |Auswahl der Slave-Betriebsart 1=Elektr.-Getriebe 1 -
42 PULSE |Zielimpulszahl 1 bis 64000 1 ;
Y22 CORR  |Dynamische Voreilung 0 bis 9999 0 -
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4.5 Parameter zur Option Positionierung

P‘i::mfé | Display Bezeichnung Werte bereich .f’é?:ﬂiii'r Einheit
2/29 OEC [ |Verzdégerung Rampe C 0,1 bis 599,9 180,0 s
2/30 PHAARX IMaximale Sollposition x10000 0 bis 65535 0 -
/3 PLMARX [Maximale Sollposition x1 0 bis 9999 0 -
2/32 PHIGH [Sollposition x10000 0 bis 65535 0 -
2733 PLOL |Sollposition x1 0 bis 9999 0 -
2/34 MPOSP Maximale Drehzahl der Positionierung 1 bis 6000 100 min’*
2/35 WINPEO  Positionsfenster (Geberimpulse x4) 1 bis 255 30 -
2/35 HPP_P Egzri)t?c:triti)(:rilr:agVerstérkungsfaktor far 1 bis 255 75 )
2737 F0JBC |Bremskurve justieren 0,1 bis 100,0 1,0 s
3/ STPOS |Gehe zur ersten Position 0 -
3775 BRCUR |Bremskurventyp: Linear/S-Kurve 0 -
3/ REPOS |Reset Position 01_=%F[\Ij: 0 -
3/ REFPL |Definiere Positionsrichtung 5 bis 13= 0 -
3/78 RUKPL \Gehe zur Anfangsposition klemmen am 0 -
37719 ENPOS |Positionierung freigeben TA-BLP 0 -
3/81 F_J0OG |Digitale Sollwert freigabe 0 -

Ab Version BL60430:

Bemerkung:
Die Quelle der maximalen Drehzahl der Positionierung kann digital oder analog, mit Parameter 3,751, vorgewéhlt

werden.

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

3/51 =1

Die Parameter 3/ 74 bis 3/75 und 3/81 sind tiber Digitaleingdnge ansteuerbar.
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Hauptsitz und Vertretungen
Hauptsitz

Deutschland

Lieferanschrift:
TAE Antriebstechnik GmbH

Am Kappengraben 20
D-61273 Wehrheim

Postanschrift:

TAE Antriebstechnik GmbH
Postfach 1163
D-61268 Wehrheim

E-mail:
info@tae-antriebstechnik.de

Internet:

http://www.tae-antriebstechnik.de

Telefon: +4960 8195 13-0
Fax Einkauf: +49608159472
Fax Verkauf: +49 60 81 98 00 52

Vertretung - Deutschland

Erhardt Antriebstechnik GmbH
SilcherstraBe 8

D-71691 Freiberg a.N.

Telefon: +49714172379
Fax: +497141707457
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Auslandsvertretungen

Belgien

ESCO Transmission
Culliganlaan, 3

B-1831 Machelen Diegem
Telefon: +32271565 60
Fax: +322 72128 27

Dénemark

Thrige Electric A/S

Energivej 25

DK-5260 Odense S

Telefon: +4563 95 11 11
Fax: +456395 11 12

Finnland

Finndrive Qy

Sirrikuja 4 E

FIN-00940 Helsinki

Telefon: +358 9 342 1543
Fax: +358 9 342 1548

Frankreich

SB Automation

ZAE les Glaises

3, allée des garays
F-91872 Palaiseau Cedex

Telefon: +33169320103
Fax: +33169320104
Niederlande

Elektro Drive B.V.

1e Dwarstocht 14

NL-1500 EB Zaandam

Telefon: +31 75 61 66 656
Fax: +31 7561 79 500

Niederlande

GTI-Elektroprojekt
Sluispolder Vej 15
NL-1505 EK Zaandam

Telefon: +317568 11 111
Fax: +31 75 63 54 003
Schweiz

Hardmeier Control
Vogelsangstrasse 11

CH-8307 Effretikon

Telefon: +41 52 343 45 17
Fax: +41 52 343 31 02

Stidamerika

IFAVEN, C. A.
Apartado 120
Postal 2101 Maracay, Aragua Venezuela

Telefon: +58 243 553 2330
Fax: 458 243 553 2330
Taiwan

An Fam Enterprise Co., Ltd.
12 FI. No. 133 Sec. 1, Pei Hsin Road
Hsin Tien City, Taipei

Telefon: +22915-5908
Fax: +22915-5912
USA

MSI - Motor Systems, Inc

501 TechneCenter Drive
Milford Ohio 45150

Telefon: +1513576 1725
Fax: +1513576 1915
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