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Definitionen und Warnungen

1

Qualifiziertes
Personal

GEFAHR

WARNUNG

VORSICHT

VORSICHT

ACHTUNG

HINWEIS

Definitionen und Warnungen

im Sinne der Dokumentation bzw. der Warnhinweise auf dem Produkt
selbst sind Personen, die mit Aufstellung, Montage, Inbetriebsetzung,
Betrieb und Instandhaltung des Produktes vertraut sind und Uber die
ihrer Tatigkeit entsprechenden Qualifikationen verfiigen, z. B.:

¢ Ausbildung oder Unterweisung bzw. Berechtigung, Stromkreise und
Gerate gemal den Standards der Sicherheitstechnik ein- und
auszuschalten, zu erden und zu kennzeichnen.

¢ Ausbildung oder Unterweisung gemal den Standards der
Sicherheitstechnik in Pflege und Gebrauch angemessener
Sicherheitsausristung.

¢ Schulung in Erster Hilfe.

bedeutet, dass Tod, schwere Kdrperverletzung oder erheblicher
Sachschaden eintreten werden, wenn die entsprechenden
Vorsichtsmal3hahmen nicht getroffen werden.

bedeutet, dass Tod, schwere Kdrperverletzungen oder erheblicher
Sachschaden eintreten kdnnen, wenn die entsprechenden
Vorsichtsmafinahmen nicht getroffen werden.

mit Warndreieck bedeutet, dass eine leichte Kérperverletzung eintreten
kann, wenn die entsprechenden Vorsichtsmaf3hahmen nicht getroffen
werden.

ohne Warndreieck bedeutet, dass ein Sachschaden eintreten kann,
wenn die entsprechenden Vorsichtsmal3nahmen nicht getroffen
werden.

bedeutet, dass ein unerwiinschtes Ergebnis oder Zustand eintreten
kann, wenn der entsprechende Hinweis nicht beachtet wird.

im Sinne der Dokumentation ist eine wichtige Information Uber das
Produkt oder den jeweiligen Teil der Dokumentation, auf die besonders
aufmerksam gemacht werden soll.

Siemens AG 6SE7087-6KD60
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WARNUNG

HINWEIS

WARNUNG

Beim Betrieb elektrischer Gerate stehen zwangslaufig bestimmte Teile
dieser Gerate unter gefahrlicher Spannung.

Bei Nichtbeachtung der Warnhinweise kénnen deshalb schwere
Korperverletzungen oder Sachschaden auftreten.

Nur entsprechend qualifiziertes Personal darf an diesem Geréat
arbeiten.

Dieses Personal muss grindlich mit allen Warnungen und Instand-
haltungsmafinahmen gemaR dieser Dokumentation vertraut sein.

Der einwandfreie und sichere Betrieb dieses Gerates setzt
sachgemaRen Transport, fachgerechte Lagerung, Montage und
Installation sowie sorgfaltige Bedienung und Instandhaltung voraus.

Diese Dokumentation enthalt aus Griinden der Ubersichtlichkeit nicht
samtliche Detailinformationen zu allen Typen des Produktes und kann
auch nicht jeden denkbaren Fall der Aufstellung, des Betriebes oder
der Instandhaltung beriicksichtigen.

Sollten Sie weitere Informationen wiinschen oder sollten besondere
Probleme auftreten, die in der Dokumentation nicht ausfihrlich genug
behandelt werden, kdnnen Sie die erforderliche Auskunft Gber die
ortliche SIEMENS-Niederlassung anfordern.

AuRerdem weisen wir darauf hin, dass der Inhalt der Dokumentation
nicht Teil einer friiheren oder bestehenden Vereinbarung, Zusage oder
eines Rechtsverhaltnisses ist oder dieses abandern soll. Sdmtliche
Verpflichtungen der SIEMENS AG ergeben sich aus dem jeweiligen
Kaufvertrag, der auch die vollstdndige und alleingultige
Gewahrleistungsregelung enthélt. Diese vertraglichen
Gewahrleistungsbestimmungen werden durch die Ausfiihrungen dieser
Dokumentation weder erweitert noch beschrankt.

Bestimmungsgemaler Gebrauch von Siemens-Produkten

Siemens-Produkte dirfen nur fir die im Katalog und in der zugehdorigen
technischen Dokumentation vorgesehenen Einsatzfalle verwendet
werden. Falls Fremdprodukte und -komponenten zum Einsatz kommen,
missen diese von Siemens empfohlen bzw. zugelassen sein. Der
einwandfreie und sichere Betrieb der Produkte setzt sachgemafen
Transport, sachgemale Lagerung, Aufstellung, Montage, Installation,
Inbetriebnahme, Bedienung und Instandhaltung voraus. Die zuldssigen
Umgebungsbedingungen missen eingehalten werden. Hinweise in den
zugehdorigen Dokumentationen missen beachtet werden.
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Definitionen und Warnungen

VORSICHT

Elektrostatisch gefahrdete Bauelemente (EGB)

Die Baugruppe enthélt elektrostatisch gefahrdete Bauteile. Diese
Bauelemente kdnnen durch unsachgemafe Behandlung sehr leicht
zerstort werden. Wenn Sie dennoch mit elektronischen Baugruppen
arbeiten mussen, beachten Sie bitte folgende Hinweise:

Elektronische Baugruppen sollten nur beriihrt werden, wenn es wegen
daran vorzunehmender Arbeiten unvermeidbar ist.

Wenn Baugruppen dennoch bertihrt werden missen, muss der eigene
Kdrper unmittelbar vorher entladen werden.

Baugruppen diirfen nicht mit hochisolierenden Stoffen — z. B.
Kunststoffteilen, isolierenden Tischplatten, Bekleidungsteilen aus
Kunstfaser — in Beriihrung gebracht werden.

Baugruppen durfen nur auf leitfahigen Unterlagen abgelegt werden.

Baugruppen und Bauelemente dirfen nur in leitfahiger Verpackung
(z. B. metallisierten Kunststoff- oder Metallbehéltern) aufbewahrt oder
versandt werden.

Soweit Verpackungen nicht leitend sind, mussen Baugruppen vor dem
Verpacken leitend verhllt werden. Hier kann z. B. leitender
Schaumstoff oder Haushalts-Alufolie verwendet werden.

Die notwendigen EGB-Schutzmafl3nahmen sind im folgenden Bild noch
einmal verdeutlicht:

+ a = leitfahiger FulRboden
¢ b =EGB-Tisch
¢ c = EGB-Schuhe
¢+ d = EGB-Mantel
¢ e =EGB-Armband
¢ f=Erdungsanschluss der Schranke

[ | d

f f f
L 1 1
= C a =
Sitzplatz Stehplatz Steh- / Sitzplatz

Bild 1-1 EGB-SchutzmaRnahmen
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Sicherheits- und Anwendungshinweise
fur Antriebsstromrichter

(gemafR: Niederspannungsrichtlinie 73/23/EWG)

1. Allgemein

Wahrend des Betriebes kdnnen Antriebsstromrichter
ihrer Schutzart entsprechend spannungsfiihrende,
blanke, gegebenenfalls auch bewegliche oder rotie-
rende Teile sowie heilRe Oberflachen besitzen.

Bei unzulassigem Entfernen der erforderlichen Ab-
deckung, bei unsachgeméafliem Einsatz, bei falscher
Installation oder Bedienung, besteht die Gefahr von
schweren Personen- oder Sachschaden.

Weitere Informationen sind der Dokumentation zu
entnehmen.

Alle Arbeiten zum Transport, zur Installation und Inbe-
triebnahme sowie zur Instandhaltung sind von qualifi-
ziertem Fachpersonal auszufiihren (IEC 60364 bzw.
CENELEC HD 384 oder DIN VDE 0100 und IEC
60664 oder DIN VDE 0110 und nationale Unfallverhi-
tungsvorschriften beachten).

Qualifiziertes Fachpersonal im Sinne dieser grundséatzli-
chen Sicherheitshinweise sind Personen, die mit Auf-
stellung, Montage, Inbetriebsetzung und Betrieb des
Produktes vertraut sind und Uber die ihrer Téatigkeit ent-
sprechenden Qualifikationen verfligen.

2. Bestimmungsgemale Verwendung

Antriebsstromrichter sind Komponenten, die zum Ein-
bau in elektrische Anlagen oder Maschinen bestimmt
sind.

Bei Einbau in Maschinen ist die Inbetriebnahme der
Antriebsstromrichter (d.h. die Aufnahme des bestim-
mungsgemafen Betriebes) solange untersagt, bis
festgestellt wurde, dass die Maschine den Bestim-
mungen der EG-Richtlinie 98/37/EG (Maschinenricht-
linie) entspricht; EN 60204 ist zu beachten.

Die Inbetriebnahme (d.h. die Aufnahme des bestim-
mungsgemafen Betriebes) ist nur bei Einhaltung der
EMV-Richtlinie (89/336/EWG) erlaubt.

Die Antriebsstromrichter erfullen die Anforderungen
der Niederspannungsrichtlinie 73/23/EWG.

Die harmonisierten Normen der Reihe EN 50178 / DIN
VDE 0160 in Verbindung mit EN 60439-1 / DIN VDE
0660 Teil 500 und EN 60146 / VDE 0558 werden fir
die Antriebsstromrichter angewendet.

Die technischen Daten sowie die Angaben zu An-
schlussbedingungen sind dem Leistungsschild und der

Dokumentation zu entnehmen und unbedingt einzuhal-
ten.

3. Transport, Einlagerung

Die Hinweise fur Transport, Lagerung und sachgemafe
Handhabung sind zu beachten.

Klimatische Bedingungen sind entsprechend EN 50178
einzuhalten.

4. Aufstellung

Die Aufstellung und Kithlung der Gerate muss ent-
sprechend den Vorschriften der zugehoérigen Doku-
mentation erfolgen.

Die Antriebsstromrichter sind vor unzuléssiger Bean-
spruchung zu schiitzen. Insbesondere diirfen bei
Transport und Handhabung keine Bauelemente ver-
bogen und/oder Isolationsabstande verandert werden.
Die Beruhrung elektronischer Bauelemente und Kon-
takte ist zu vermeiden.

Antriebsstromrichter enthalten elektrostatisch gefahrdete
Bauelemente, die leicht durch unsachgeméaRe Behand-
lung beschéadigt werden kénnen. Elektrische Kompo-
nenten dirfen nicht mechanisch beschéadigt oder zerstort
werden (unter Umstanden Gesundheitsgefahrdung!).

5. Elektrischer Anschluss

Bei Arbeiten an unter Spannung stehenden Antriebs-
stromrichtern sind die geltenden nationalen Unfallver-
hatungsvorschriften (z. B. BGV A3) zu beachten.

Die elektrische Installation ist nach den einschlagigen
Vorschriften durchzufiihren (z. B. Leitungsquerschnitte,
Absicherungen, Schutzleiteranbindung). Darliber
hinausgehende Hinweise sind in der Dokumentation
enthalten.

Hinweise fiir die EMV-gerechte Installation - wie Schir-
mung, Erdung, Anordnung von Filtern und Verlegung der
Leitungen - befinden sich in der Dokumentation der An-
triebsstromrichter. Diese Hinweise sind auch bei CE-ge-
kennzeichneten Antriebsstromrichtern stets zu beachten.
Die Einhaltung der durch die EMV-Gesetzgebung gefor-
derten Grenzwerte liegt in der Verantwortung des Herstel-
lers der Anlage oder Maschine.

6. Betrieb

Anlagen, in die Antriebsstromrichter eingebaut sind,
missen ggf. mit zusétzlichen Uberwachungs- und
Schutzeinrichtungen geman den jeweils giltigen
Sicherheitsbestimmungen, z.B. Gesetz uber technische
Arbeitsmittel, Unfallverhitungsvorschriften usw.
ausgeriistet werden. Veranderungen der Antriebs-
stromrichter mit der Bediensoftware sind gestattet.
Nach dem Trennen der Antriebsstromrichter von der
Versorgungsspannung durfen spannungsfiihrende Ge-
rateteile und Leistungsanschliisse wegen moglicher-
weise aufgeladener Kondensatoren nicht sofort berihrt
werden. Hierzu sind die entsprechenden Hin-
weisschilder auf dem Antriebsstromrichter zu beachten.

Wahrend des Betriebes sind alle Abdeckungen und Tiren
geschlossen zu halten.

7. Wartung und Instandhaltung

Die Dokumentation des Herstellers ist zu beachten.
Diese Sicherheitshinweise sind aufzubewahren!
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08.2008 Definitionen und Warnungen

Restrisiken von Power Drive Systems (PDS)

GEFAHR  Die Komponenten fiir Steuerung und Antrieb eines Power Drive Systems (PDS)
sind fiir den industriellen und gewerblichen Einsatz in Industrienetzen zugelassen.
Der Einsatz in 6ffentlichen Netzen erfordert eine andere Projektierung und / oder
zusatzliche MaRnahmen.

Der Betrieb dieser Komponenten ist nur in geschlossenen Gehausen oder in
Ubergeordneten Schaltschranken und Anwendung samtlicher Schutzeinrichtungen
und Schutzabdeckungen zulassig.

Der Umgang mit diesen Komponenten ist nur qualifiziertem und eingewiesenem
Fachpersonal gestattet, das alle Sicherheitshinweise auf den Komponenten und in
der zugehdrenden Technischen Anwenderdokumentation kennt und einhalt.

Der Maschinenhersteller muss bei der gemaR EG-Maschinenrichtlinie durchzufiihrenden
Beurteilung des Risikos seiner Maschine folgende von den Komponenten fiir Steuerung und
Antrieb eines Power Drive Systems (PDS) ausgehende Restrisiken berlicksichtigen.

1. Ungewollte Bewegungen angetriebener Maschinenteile bei Inbetriebnahme, Betrieb,
Instandhaltung und Reparatur z. B. durch
e HW- und/ oder SW- Fehler in Sensorik, Steuerung, Aktorik und Verbindungstechnik
e Reaktionszeiten der Steuerung und des Antriebs
e Betrieb und / oder Umgebungsbedingungen aulRerhalb der Spezifikation
e Fehler bei der Parametrierung, Programmierung, Verdrahtung und Montage
e Benutzung von Funkgeréaten / Mobiltelefonen in unmittelbarer N&he der Steuerung
e Fremdeinwirkungen / Beschadigungen.
2. AuRergewdhnliche Temperaturen sowie Emissionen von Licht, Gerduschen, Partikeln und
Gasen z. B. durch
e Bauelementeversagen
e Software-Fehler
Betrieb und / oder Umgebungsbedingungen auf3erhalb der Spezifikation
e Fremdeinwirkungen / Beschadigungen.

3. Geféahrliche Beriihrspannungen z. B. durch
e Bauelementeversagen
¢ Influenz bei elektrostatischen Aufladungen
¢ Induktion von Spannungen bei bewegten Motoren
e Betrieb und / oder Umgebungsbedingungen aul3erhalb der Spezifikation
e Betauung / leitfahige Verschmutzung
e Fremdeinwirkungen / Beschadigungen.

4. BetriebsméaRige elektrische, magnetische und elektromagnetische Felder, die z. B. fur
Trager von Herzschrittmachern, Implantaten oder metallischen Gegenstanden bei
unzureichendem Abstand geféhrlich sein kénnen.

5. Freisetzung umweltbelastender Stoffe und Emissionen bei unsachgemaRem Betrieb und /
oder bei unsachgeméafer Entsorgung von Komponenten.

Weitergehende Informationen zu Restrisiken, die von den Komponenten des PDS ausgehen,
finden Sie in den zutreffenden Kapiteln der Technischen Anwenderdokumentation.

Siemens AG 6SE7087-6KD60
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GEFAHR

Durch betriebsmafiig auftretende elektrische, magnetische und
elektromagnetische Felder (EMF) kann fir Personen, die sich in
unmittelbarer Nahe des Produktes aufhalten — insbesondere fiir
Personen mit Herzschrittmachern, Implantaten o. &. — eine Gefahrdung
auftreten.

Vom Maschinen-/Anlagenbetreiber und von Personen, die sich in der
Nahe des Produkts aufhalten, sind die einschlagigen Richtlinien und
Normen zu beachten! Dies sind beispielsweise im Europaischen
Wirtschaftsraum (EWR) die EMF-Richtlinie 2004/40/EG, die Normen
EN 12198-1 bis -3 sowie in der Bundesrepublik Deutschland die
Berufsgenossenschaftliche Unfallverhiitungsvorschrift BGV 11 mit
zugehoriger Regel BGR 11 "Elektromagnetische Felder".

Danach ist eine Gefahrdungsanalyse jedes Arbeitsplatzes
durchzufiihren, Mal3nahmen zur Reduzierung der Gefahren und
Belastungen fiir Personen abzuleiten und anzuwenden sowie
Expositions- und Gefahrenbereiche festzulegen und zu beachten.

Diesbezugliche Sicherheitshinweise in den Kapiteln Lagerung,
Transport, Montage, Inbetriebnahme, Betrieb, Instandhaltung,
Demontage und Entsorgung sind ebenfalls zu beachten.
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04.2006 Beschreibung

2 Beschreibung

Anwendungs- Wechselrichter erzeugen aus der Gleichspannung an den Klemmen

bereich C/L+ und D/L- mit dem Verfahren der Pulsbreitenmodulation (PWM) ein
Drehstromsystem variabler Ausgangsfrequenz zur Speisung von
Drehstrommotoren an den Klemmen U2/T1, V2/T2, W2/T3.

Bei geladenem Zwischenkreis erfolgt die Spannungsversorgung der
Regelungsbaugruppe durch ein eingebautes Netzteil. Ist der
Zwischenkreis entladen, kann die Regelungsbaugruppe Uber eine
externe 24 V-Versorgung an der Klemme X9 gespeist werden.

Die Steuerung der Geratefunktionen tbernimmt die Software auf der
Regelungsbaugruppe.

Die Bedienung kann Uber das Geréatebedienfeld PMU, das
Komfortbedienfeld OP1S, die Klemmenleiste oder tber die seriellen
Schnittstellen erfolgen. Zur Erweiterung der Geratefunktionen kénnen
Optionsbaugruppen eingesetzt werden.

Als Motorgeber kdnnen Impulsgeber und Analogtachos eingesetzt
werden.

Leistungsteil und Elektronik des Wechselrichters werden von einem
Lufter gekuhlt. Zur Versorgung des Lifters missen an den Klemmen
X18/1...5 kundenseitig 230 V AC (50/60 Hz) angeschlossen werden.

Siemens AG 6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES  Betriebsanleitung 2-1
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Klemmenleiste
Options- <E> 1S <:> 208 PMU
baugruppen S :
grupp Regelungsbaugruppe — EW@_ i serielle
| | : Schnittstelle
ext. X9/l O Bt 24v interne
24V = X9/2 o—= == Stromver- *)
—= | sorgung *
E O
C/L+ g * —-—O u2/T1
] — 1 : Motor-
: T ] 0 V22 nschluss
D/L- et e L o w23
L Zwischen- -—E—o PE2
iSicherungen **)  kreis Wechselrichter .~
PEL Omedrm i | i
e ;
Bild 2-1 Schaltungsprinzip des Wechselrichters, Bauform A bis C

Options- Klemmenleiste || ok PMU
baugruppen BelE
: Regelungsbaugruppe =1+ serielle
: | | Schnittstelle
ext.  X9/1 Ommmi B 24V interne : F101  ext
24V = X9/2 0—% == Stromver- i F102 230V~
: == | sorgung : *)
C/L+ o * —-—o u2/T1
[ 1 i Motor-
T 1 =0 VT2 schiuss
D/L-o—2% — 5 W2/T3
P - :
H Zwischen- io PE2
iSicherungen **)  kreis Wechselrichter .
PEL  Omedrmem e s [
e et a e e N R A AN R R AN AN RN A EEE RN AN EEE RN M EMAEEEEEEEEEEEEEEEES ;
Bild 2-2 Schaltungsprinzip des Wechselrichters, Bauform D
*) HINWEIS Bauform A bis C: 24 V DC Lufter intern versorgt
Bauform D: 230 V Lufter
**) HINWEIS Bei der Option L33 "Kompaktgerat ohne DC-Sicherungen" sind die DC-

Sicherungen durch leitende Verbindungen ersetzt.

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Erstinbetriebsetzung

3

Auspacken und Priifen
der Geréate

{

Montieren des Gerates
und Einbau noch nicht
bestlickter
Optionsbaugruppen

\

falls erforderlich,
Formieren der

Zwischenkreis-
kondensatoren

\

Anschliel3en des
Schutzleiters,
der Leistungskabel bzw.
schienen und,
falls vorhanden, der ext.
24 V-Einspeisung

\

AnschlieBen der
Steuer-,
Kommunikations-,
Geber- und Motorkabel

Zuschalten der externen
24 V- Einspeisung bzw.
der Netzspannung

v

Erstinbetriebsetzung

Nach Entfernen der Verpackung prifen Sie bitte das

Gerat auf Unversehrtheit. Nur unversehrte Gerate durfen Siehe Kapitel
in Betrieb gesetzt werden. Priifen Sie bitte auBerdem Transportieren,
das Gerat auf Vollstandigkeit und richtige Bestilickung Lagern,
der Optionsbaugruppen anhand des Verpackungsschilds ~ Auspacken
(auBBen auf der Verpackung).
Risten Sie, falls erforderlich, bisher nicht montierte stﬁgn}f:pétfl
Optionsbaugruppen nach. Montieren Sie anschlieRend g
. N und
die Geréate unter Beachtung der Anforderungen an den "EMV-gerechter
Aufstellort und der EMV-Hinweise. 9 N
Aufbau

War der Zwischenkreis des Gerates mehr als ein Jahr . .

N o siehe Kapitel
spannungslos, missen Sie die i . .

. . . Formieren

Zwischenkreiskondensatoren neu formieren.
Schlielen Sie bitte beginnend mit dem Schutzleiter die
Leistungskabel bzw. Zwischenkreisschienen und die
230V ~ fir den Lufter an. Falls projektiert, auch die siehe Kapitel
externe 24-V-Einspeisung anschlieRen. Beachten Sie "Anschlieen"
bei der Verlegung der Kabel die EMV-Hinweise. und

Schlielen Sie in diesem Schritt bitte noch keine Steuer-, "EMV-gerechter

Kommunikations-, Geber- und Motorkabel an Aufbau"

(Ausnahme: Kabel zum Anschluss eines OP1S, falls die

Parametrierung uber das OP1S erfolgen soll).

Schliel3en Sie bitte die verbleibenden Steuer-,

Kommunikations-, Geber- und Motorkabel an. Beachten

Sie bei der Verlegung der Kabel die EMV-Hinweise.

WARNUNG Vor dem AnschlieRen oder Abklemmen siehe Kapitel

A der Steuerleitungen und Geberkabel muss "AnschlieRen”
das Gerat spannungsfrei geschaltet und "EMV-
werden (24 V-Elektronikstromversorgung gerechter
und Zwischenkreis-/Netzspannung)! Aufbau"

Nichtbeachtung dieser MalRhahme kann
zu Geberdefekten fuhren. Ein defekter
Geber kann unkontrollierte
Achsbewegungen verursachen.

Nach Uberpriifung der Verkabelung auf richtigen
Anschluss und festen Sitz schalten Sie die externe
24 V-Einspeisung bzw. die Netzspannung zu. Nach
Anlauf der Elektronikstromversorgung initialisiert sich
das Geréat. Dieser Vorgang kann mehrere Sekunden
andauern. AnschlieRend wird auf der PMU der
Geratezustand angezeigt.

Siemens AG

6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES

Betriebsanleitung
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falls erforderlich,
Parameter-Reset auf
Werkseinstellung
durchfiihren

v

Parametrieren durch
Download oder mit
Parametermodulen

\

Netzspannung
abschalten

24 V-Einspeisung bzw.

v

Funktionstest

Zeigt die PMU nach Ablauf der Gerateintialisierung nicht

den Zustand °009 oder wurde das Gerat bereits friher siehe Kapitel
einmal parametriert, sollten Sie ein Parameter-Reset auf "Parametrierung"
Werkseinstellung durchfuhren.

siehe Kapitel
"Parametrierung

Nach nochmaliger Uberpriifung des Gerates und der
Verkabelung schalten Sie die Netz- bzw. Zwischenkreis-
spannung zu und fihren Sie entsprechend

Ihrer Parametrierung einen Funktionstest durch.

WARNUNG Es ist sicherzustellen, dass durch das
Zuschalten der Leistung und des
Gerates keine Gefahren fiir Menschen
und Anlagenteile entstehen kénnen. Es
wird empfohlen, die Arbeitsmaschine
erst nach dem erfolgreichen Abschluss
des Funktionstestes zu kuppeln.

Weitergehende Inbetriebsetzung und Parametrierung
entsprechend den konkreten Anforderungen

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Transportieren, Lagern, Auspacken

4 Transportieren, Lagern, Auspacken

Transportieren

Lagern

Die Geréate und Komponenten werden im Herstellerwerk entsprechend
der Bestellung verpackt. Ein Verpackungsschild befindet sich au3en
auf der Verpackung. Beachten Sie die Hinweise auf der Verpackung fur
Transport, Lagerung und sachgemafe Handhabung.

Vermeiden Sie starke Transporterschiitterungen und harte StéRe.
Sollten Sie einen Transportschaden feststellen, benachrichtigen Sie
bitte umgehend Ihren Spediteur.

Die Gerate und Komponenten missen in sauberen trockenen Raumen
gelagert werden. Temperaturen zwischen -25 °C (-13 °F) und +70 °C
(158 °F) sind zulassig. Auftretende Temperaturschwankungen dirfen
nicht grolRer als 30 K pro Stunde sein.

VORSICHT

Bei Uberschreitung der Lagerdauer von zwei Jahren muss das Gerét
neu formiert werden. Siehe Kapitel "Formieren".

Auspacken

Die Verpackung besteht aus Karton und Wellpappe. Sie kann
entsprechend den 6rtlichen Vorschriften entsorgt werden. Nach dem
Auspacken, der Kontrolle der Sendung auf Vollstandigkeit und
Uberpriifung der Gerate und Komponenten auf Unversehrtheit kann die
Montage und Inbetriebsetzung erfolgen.

Siemens AG 6SE7087-6KD60

SIMOVERT MASTERDRIVES

Betriebsanleitung 4-1
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Montage

S Montage

5.1 Montage der Gerate

WARNUNG

Sicherer Betrieb der Geréte setzt voraus, dass sie von qualifiziertem
Personal sachgemaf unter Beachtung der Warnhinweise in dieser
Betriebsanleitung montiert und in Betrieb gesetzt werden.

Insbesondere sind sowohl die allgemeinen und nationalen Errichtungs-
und Sicherheitsvorschriften fir Arbeiten an Starkstromanlagen (z. B.
VDE), als auch die den fachgerechten Einsatz von Werkzeugen und die
Benutzung personlicher Schutzeinrichtungen betreffenden Vorschriften
zu beachten.

Bei Nichtbeachtung kénnen Tod, schwere Korperverletzung oder
erheblicher Sachschaden die Folge sein.

HINWEIS

Die Komponenten der Baureihe MASTERDRIVES sind gemaf Schutz-
art IP20 bzw. IPXXB nach EN 60529 und als open type-Gerate nach
UL 50 ausgefiihrt. Damit ist der Schutz gegen elektrischen Schlag
sichergestellt. Um auch den Schutz gegen mechanische und klimati-
sche Beanspruchungen sicherzustellen, missen die Komponenten in
Gehausen/Schranken/Raumen betrieben werden, die entsprechend
den Anforderungen nach EN 60529 ausgefiihrt und als enclosure type
nach UL 50 klassifiziert sind.

Abstande

Anforderungen an
den Aufstellort

Bei der Platzierung der Geréate ist zu beachten, dass sich der
Zwischenkreisanschluss an der Gerateoberseite und der
Motoranschluss an der Gerateunterseite befindet.

Die Gerate kénnen biindig nebeneinander montiert werden.

Zur Sicherstellung einer ausreichenden Kuhlluftzufuhr missen Sie an
der Gerateoberseite ein Abstand von 100 mm und an der
Gerateunterseite 250 mm zu Komponenten einhalten, die den
Kuhlluftstrom spirbar beeintrachtigen.

Beim Einbau in Schaltschranken muss die Schrankbeliiftung
entsprechend der Verlustleistung ausgelegt werden. Sie finden die
Angaben hierzu in den technischen Daten.

+ Fremdkorper
Die Gerate missen vor dem Eindringen von Fremdkdrpern
geschiitzt werden, da sonst die Funktion und Sicherheit nicht
gewabhrleistet ist.

¢ Staube, Gase, Dampfe
Die Betriebsstatten mussen trocken und staubfrei sein. Die
zugefuhrte Luft darf keine funktionsgefahrdenden, elektrisch
leitfahigen Staube, Gase und Dampfe enthalten. Bei Bedarf sind
entsprechende Filter einzusetzen oder andere Abhilfemalinahmen
zu ergreifen.

¢ Kihlluft
Die Gerate durfen nur in einem Umgebungsklima nach DIN IEC
721-3-3 Klasse 3K3 betrieben werden. Bei Temperaturen der
Kuhlluft von mehr als 40 °C (104 °F) und Aufstellhéhen hoher als
1000 m ist eine Leistungsreduzierung erforderlich.

Siemens AG 6SE7087-6KD60

SIMOVERT MASTERDRIVES
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Montageflache

’\

>

v
100 mm

[
Kahlluft
£
£
o
&
Bild 5-1 Mindestabstande fir die Kiihlung
Montage Die Montage des Gerates erfolgt direkt auf eine Montageflache. Daftir

bendtigen Sie folgende Teile:
¢ G-Schiene nach EN50035 mit Schrauben zur Befestigung oben,

+ eine Schraube M6 bei Bauform A bis C, zwei Schrauben M6 bei
Bauform D, fur die Befestigung unten,

+ Malbild fir die Bauformen A, B bzw. fiir die Bauformen C, D.

6SE7087-6KD60 Siemens AG
5-2 Betriebsanleitung SIMOVERT MASTERDRIVES
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G-Schiene nach EN50035 Montageflache
£
£ E
8 0
<t [aN]
< "
Aussparungen fur
Schrauben M6
| i/ | 45 mm W/ | 67,5mm
350 mm 90 mm 135 mm
Bauform A Bauform B
Seitenansicht Vorderansicht (Ohne Frontabdeckung)
Bild 5-2 MaRbilder Montage Bauformen A, B
G-Schiene nach EN50035, , Montageflache
£ £
o 1S
o o -
© o Aussparungen fur
© Schrauben M6
! \.rfd 90 mm W/ 45 mm o/
‘ 180 mm 180 mm
le—— 350 MM——» >70 mm
Bauform C Bauform D
Seitenansicht Vorderansicht (Ohne Frontabdeckung)
Bild 5-3 MaRbilder Montage Bauformen C, D

Siemens AG 6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES Betriebsanleitung
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5.2

WARNUNG

Slots

HINWEIS

Montage von Optionsbaugruppen

Die Baugruppen durfen nur von qualifizierten Personal ausgetauscht
werden.

Die Baugruppen durfen nicht unter Spannung gezogen oder gesteckt
werden.

In der Elektronikbox des Gerates stehen lhnen bis zu sechs Slots fiir
den Einbau von Optionsbaugruppen zur Verfigung. Die Slots werden
mit den Buchstaben A bis G bezeichnet. Der Slot B ist in der
Elektronikbox nicht vorhanden, er wird in den Geréaten der Bauform
Kompakt PLUS verwendet.

Falls Sie die Slots D bis G benutzen méchten, bendtigen Sie daflr
zusatzlich:

+ die Buserweiterung LBA (Local Bus Adapter), die der Aufnahme der
Baugruppe CU und bis zu zwei Tragerboards dient, und

+ ein Tragerboard (ADB - Adaption Board) auf dem bis zu zwei
Optionsbaugruppen befestigt werden kénnen.

Die Slots befinden sich an folgenden Positionen:

Slot A Baugruppe CU Lage oben
Slot C  Baugruppe CU Lage unten
SlotD  Tragerboard auf Einbauplatz 2 Lage oben
Slot E  Tragerboard auf Einbauplatz 2 Lage unten
Slot F  Tréagerboard auf Einbauplatz 3 Lage oben
Slot G Tragerboard auf Einbauplatz 3 Lage unten

* & & & o o

Einbauplatz 1

Einbauplatz 3

Slot A
Slot F
Slot A
Slot F
T100/T300/ TSY

Einbauplatz 2

Slot C

S
Slot C
Slot G

0,

Bild 5-4 Lage der Slots fiir Kompakt- und Einbaugerate

Der Einbauplatz 2 ist fir den Einsatz von Technologiebaugruppen
(T100, T300, TSY) verwendbar.

Die Einbauplatze 2 und 3 sind auch fiir den Einsatz der
Kommunikationsbaugruppen SCB1 und SCB2 verwendbar.

5-4
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Montage

GEFAHR

VORSICHT

GEFAHR

Einbau vorbereiten

Optionsbaugruppe
montieren

HINWEIS

Durch die Zwischenkreiskondensatoren ist bis zu 5 Minuten nach dem
Freischalten noch geféahrliche Spannung im Geréat vorhanden. Das
Arbeiten am Gerat oder den Zwischenkreisklemmen ist friihestens nach
dieser Wartezeit zuléssig.

Die Optionsbaugruppen enthalten elektrostatisch gefahrdete Bauteile.
Diese Bauelemente kdnnen durch unsachgemafe Behandlung sehr
leicht zerstdrt werden. Beachten Sie beim Umgang mit diesen
Baugruppen unbedingt die EGB-Hinweise.

Gerat vom Netz trennen

Trennen Sie das Gerat von der Energieeinspeisung (AC- bzw. DC-
Einspeisung) und schalten Sie das Gerét stromlos. Entfernen Sie die
24V-Spannungsversorgung fur die Elektronik. Entfernen Sie alle
Anschlussleitungen.

Offnen Sie die Frontabdeckung.

Entnehmen Sie die Baugruppe CU bzw. das Tragerboard aus der
Elektronikbox:

¢ Ldsen Sie die Verbindungsleitungen auf die Baugruppe CU bzw. zu
den Optionsbaugruppen.

¢ Ldsen Sie die beiden Befestigungsschrauben an den Ziehgriffen
oberhalb und unterhalb der Baugruppe CU bzw. der Trégerbords.

¢ Ziehen Sie die Baugruppe CU bzw. das Tragerboard an den
Ziehgriffen aus der Elektronikbox heraus.

¢ Legen Sie die Baugruppe CU bzw. das Tragerboard auf eine
geerdete Arbeitsplatte.

Stecken Sie die Optionsbaugruppe von rechts auf den 64-poligen
Systemstecker auf der Baugruppe CU bzw. dem Tragerboard. Die
Sichtweise bezieht sich auf den eingebauten Zustand.

Schrauben Sie die Optionsbaugruppe mit den beiden beiliegenden
Schrauben an den Befestigungspunkten im vorderen Bereich der
Optionsbaugruppe fest.

Die Optionsbaugruppe muss fest auf den Stecker gedriickt werden, ein
einfaches Anziehen der Schrauben reicht nicht aus!

Siemens AG 6SE7087-6KD60

SIMOVERT MASTERDRIVES
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Gerat wieder
montieren

HINWEIS

Montieren Sie die Baugruppe CU bzw. das Tragerboard wieder in die
Elektronikbox:

¢ Schieben Sie die Baugruppe CU in den Einbauplatz 1 bzw. das
Tragerboard in den Einbauplatz 2 oder 3.

Der Einbauplatz 3 kann erst dann benutzt werden, wenn auf dem
Einbauplatz 2 mindestens ein Tréagerboard montiert wurde. Es sollten
zunachst Baugruppen in den Einbauplatz 2 montiert werden, bevor der
Einbauplatz 3 benutzt wird.

¢ Sichern Sie die Baugruppe CU bzw. das Tragerboard mit den
Befestigungsschrauben an den Ziehgriffen.

SchlieRen Sie die zuvor entfernten Anschliisse wieder an.

Uberpriifen Sie alle Anschlussleitungen und die Abschirmung auf
richtigen Sitz und richtige Position.

5-6
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6 EMV-gerechter Aufbau

Die Grundregeln der EMV

Die Regeln 1 bis 13 sind allgemein gultig. Die Regeln 14 bis 20 sind
besonders zur Begrenzung der Stéraussendung wichtig.

Regel 1 Alle metallischen Teile des Schaltschranks sind flachig und gut leitend
miteinander zu verbinden. (Nicht Lack auf Lack!) Gegebenenfalls
Kontakt- oder Kratzscheiben verwenden. Die Schranktir ist Giber
mdglichst kurze Massebander mit dem Schaltschrank zu verbinden.

HINWEIS Die Erdung von Anlagen/Maschinen ist in erster Linie eine Schutzmal3-
nahme. Bei Antrieben hat sie jedoch Einfluss auf Stéraussendung und
Storfestigkeit. Die Erdung eines Systems kann sternférmig oder flachig
erfolgen. Bei Antrieben ist die Flachenerdung vorzuziehen, d. h. alle zu
erdenden Teile der Anlage werden flachig oder maschenférmig
verbunden.

Regel 2 Signalleitungen und Leistungskabel sind raumlich getrennt voneinander
zu verlegen (Koppelstrecken vermeiden!). Mindestabstand: 20 cm.
Trennbleche zwischen Leistungs- und Signalleitungen vorsehen.
Trennbleche sind mehrmals zu erden.

Regel 3 Schitze, Relais, Magnetventile, elektromechanische Betriebsstunden-
zahler etc. im Schaltschrank sind mit Entstérkombinationen zu
beschalten, zum Beispiel mit RC-Gliedern, Dioden, Varistoren. Die
Beschaltung muss direkt an der jeweiligen Spule erfolgen.

Regel 4 Ungeschirmte Leitungen des gleichen Stromkreises (Hin- und Rick-

leiter) sind zu verdrillen, bzw. die FlAche zwischen Hin- und Rickleiter
mdglichst klein halten um unnétige Rahmenantennen zu vermeiden.

Regel 5 Unnétige Leitungslangen vermeiden. Koppelkapazitaten und -induktivi-
taten werden dadurch klein gehalten.

Regel 6 Reserveadern an beiden Enden erden. Damit wird eine zusatzliche
Schirmwirkung erreicht.

Regel 7 Generell werden Stéreinkopplungen verringert, wenn man Leitungen

nahe an geerdeten Blechen verlegt. Deshalb Verdrahtungen nicht frei
im Schrank verlegen, sondern dicht am Schrankgehause bzw. an
Montageblechen fiihren. Dies gilt auch fir Reservekabel.

Regel 8 Tacho, Encoder oder Resolver miissen uber eine geschirmte Leitung
angeschlossen werden. Der Schirm ist am Tacho, Encoder oder
Resolver und am SIMOVERT MASTERDRIVES grof3flachig
aufzulegen. Der Schirm darf keine Unterbrechungen aufweisen, z. B.
durch Zwischenklemmen. Fir Encoder und Resolver sollten die fertig
konfektionierten Leitungen mit Mehrfachschirmung verwendet werden
(siehe Katalog DAG5).

Siemens AG 6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES  Betriebsanleitung 6-1
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Regel 9

Regel 10

Regel 11
Regel 12

Regel 13

Regel 14

Die Schirme von digitalen Signalleitungen sind beidseitig (Sender und
Empfanger) grof3flachig und gut leitend auf Erde zu legen. Bei
schlechtem Potentialausgleich zwischen den Schirmanbindungen ist
zur Reduzierung des Schirmstromes ein zusatzlicher Ausgleichsleiter
von mindestens 10 mm?2 parallel zum Schirm zu verlegen. Generell darf
man die Schirme auch mehrmals mit Erde (= Schrankgeh&use)
verbinden. Auch auf3erhalb des Schaltschrankes dirfen die Schirme
mehrmals geerdet werden.

Folienschirme sind ungiinstig. Sie sind in ihrer Schirmwirkung
gegeniiber Geflechtschirmen mindestens um den Faktor 5 schlechter.

Die Schirme von analogen Signalleitungen sind bei gutem Potential-
ausgleich beidseitig auf Erde zu legen. Guter Potentialausgleich ist
erflillt, wenn Regel 1 eingehalten wird.

Falls niederfrequente Stérungen auf den Analogleitungen auftreten,
zum Beispiel: Drehzahl- /Messwertschwankungen als Folge von
Ausgleichsstromen (Brummschleifen), erfolgt die Schirmanbindung der
analogen Signale einseitig an den SIMOVERT MASTERDRIVES. Die
andere Seite des Schirms sollte tiber einen Kondensator (z. B.

10 nF/100 V Typ MKT) geerdet werden. Mit Hilfe des Kondensators ist
der Schirm fiir Hochfrequenz trotzdem beidseitig aufgelegt.

Signalleitungen mdéglichst nur von einer Seite in den Schrank fiihren.

Werden die SIMOVERT MASTERDRIVES Uber eine externe 24-V-
Stromversogung betrieben, darf diese Stromversorgung nicht mehrere
Verbraucher speisen, die rAumlich getrennt in verschiedenen Schalt-
schréanken eingebaut sind (Brummschleifen!). Die optimale L6sung ist
eine eigene Stromversorgung fiir jeden SIMOVERT MASTERDRIVES.

Storeinkopplungen tUber den Netzanschluss vermeiden.

SIMOVERT MASTERDRIVES und Automatisierungsgerate/Steuer-
elektronik sollten an unterschiedlichen Netzen angeschlossen werden.
Ist nur ein gemeinsames Netz vorhanden, sind Automatisierungsgerate/
Steuerelektronik Giber einen Trenntransformator vom speisenden Netz
zu entkoppeln.

Zur Einhaltung einer Grenzwertklasse "Al" oder "B1" (EN 55011) ist
der Einsatz eines Funk-Entstorfilters obligatorisch, auch wenn Sinus-
filter oder du/dt-Filter zwischen Motor und SIMOVERT MASTER-
DRIVES eingebaut sind.

Ob ein zusatzliches Filter fur weitere Verbraucher installiert werden

muss, ist abhangig von der verwendeten Steuerung und der
Verdrahtung des restlichen Schaltschrankes.

6-2
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Regel 15

Regel 16

Regel 17
Regel 18

Regel 19

Regel 20

Platzierung eines Funk-Entstorfilters immer in der Ndhe der Stérquelle.
Das Filter ist flachig mit dem Schrankgehause, Montageblech etc. zu
verbinden. Am ginstigsten ist eine metallisch blanke Montageplatte

(z. B. aus Edelstahl, Stahl verzinkt), weil hier die gesamte Anlageflache
elektrischen Kontakt herstellt. Bei einer lackierten Montageplatte
missen die Schraubstellen zur Befestigung von Frequenzumrichter und
Funk-Entstorfilter vom Lack befreit werden, damit sich elektrischer
Kontakt ergibt.

Ein- und Ausgangsleitungen des Funk-Entstorfilters sind rdumlich zu
trennen.

Zur Begrenzung der Stdraussendung sind alle drehzahlveranderbaren
Motoren mit geschirmten Leitungen anzuschlie3en, wobei die Schirme
niederinduktiv (gro3flachig) beidseitig mit den jeweiligen Gehausen
verbunden werden. Auch innerhalb des Schaltschrankes sind die
Motorleitungen zu schirmen oder zumindest liber geerdete Trennbleche
abzuschirmen. Geeignete Motorleitung, z. B. Siemens PROTOFLEX-
EMV-CY (4 x 1,5 mm?2 ... 4 x 120 mm?2) mit Cu-Schirm. Stahlgeschirmte
Leitungen sind ungeeignet.

Am Motor kann zur Schirmauflage eine geeignete PG-Verschraubung
mit Schirmkontaktierung verwendet werden. Es ist auf eine
niederimpedante Verbindung zwischen Motorklemmenkasten und
Motorgehause zu achten. Gegebenenfalls mit zusatzlicher Erdungslitze
verbinden. Motorklemmenkasten nicht aus Kunststoff!

Zwischen Funk-Entstorfilter und den SIMOVERT MASTER DRIVES ist
eine Netzdrossel einzubauen.

Die Netzleitung ist von den Motorleitungen raumlich zu trennen, z. B.
durch geerdete Trennbleche.

Die Schirmung zwischen Motor und SIMOVERT MASTERDRIVES darf
durch den Einbau von Komponenten wie Ausgangsdrosseln, Sinus-
filtern, du/dt-Filtern, Sicherungen, Schitzen nicht unterbrochen werden.
Die Komponenten sind auf einem Montageblech aufzubauen, das
gleichzeitig als Schirmauflage fur die ankommende und abgehende
Motorleitung dient. Gegebenenfalls sind geerdete Trennbleche zur
Abschirmung der Komponenten erforderlich.

Um die Funkstorstrahlung zu begrenzen (speziell fir Grenzwertklasse
"B1"), missen aulRer der Netzleitung alle Leitungen, die von extern am
Schaltschrank angeschlossen sind, geschirmt sein.

Beispiele zu den Grundregeln:

Siemens AG

6SE7087-6KD60
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Schaltschrankl Schaltschrank2 Schaltschrank3 |
*) Funk-Entstorfilter vom
Abluftkanal der SIMOVERT
MASTERDRIVES fernhalten,
z. B. durch Aufbau in anderer
Regel Ebene
13 Regel
*) Regel 12
Steuerung
Regel
9,10
\Bild 3.5.6
Bild 3.5.4
z ST Regel 2
e ;| il
HI THHE 1
.‘-. [ /
- L H / H
= ) Erdungsschiene
-/
.. Bild 3.5.2
AldS5.2
z
@ Schirmauflage
Bild 6-1 Beispiele fur die Anwendung der Grundregeln der EMV

Gut leitend und

grof¥flachig mitdem =
Schrankgehause ) )
beidseitig verbinden! Schirmschiene
—
CB Elgy O
j .
> - Q Kabelabfangschiene
/ f;,‘ /|.|
/ /D
Bild 6-2 Schirmanbindung der Motorleitung bei Einfihrung in den Schaltschrank

6SE7087-6KD60 Siemens AG
6-4 Betriebsanleitung  SIMOVERT MASTERDRIVES
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T

\

Motorklemmenkasten

-

Bild 6-3 Schirmanbindung am Motor

Der Schirm kann {ber eine PG- bzw. metrische Verschraubung
(Messing vernickelt) mit Zugentlastungsbugel aufgelegt werden. Damit
lasst sich die Schutzart IP20 erreichen.

Fur héhere Schutzarten (bis IP68) gibt es spezielle PG-Verschrau-
bungen mit Schirmauflage, z. B.:

¢ SKINDICHT SHVE, Fa. Lapp, Stuttgart
+ UNI IRIS Dicht oder UNI EMV Dicht, Fa. Pflitsch, Hlickeswagen

Motorklemmenkasten nicht aus Kunststoff!

Schirm-
schelle

|
BN

T Kabelbinder

—/

Bild 6-4 Schirmanbindung der Signalleitungen bei SIMOVERT MASTERDRIVES

Siemens AG 6SE7087-6KD60
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+ Jedem SIMOVERT MASTER- ¢ Beiden Einbaugeraten (Bau-

DRIVES sind zur Schirman- formen > E) lassen sich die
bindung der Signalleitungen Schirme zusétzlich mit Hilfe
Schirmschellen beigelegt. von Kabelbindern an kamm-

artigen Schirmstellen auflegen.

Kammschiene

) AD 7 AD)
Kammschienen beid- /1/41/.‘/};///4//4‘/4/4[//_/4//:/427////-
seitig gut leitend und | Zwischenkl

grofRflachig mit dem
Schrankgehause
verbinden!

Bild 6-5 Schirmanbindung der Signalleitungen im Schaltschrank

Wo immer moglich sollte auf Zwischenklemmen verzichtet werden, weil
sie die Schirmwirkung verschlechtern!

6SE7087-6KD60 Siemens AG
Betriebsanleitung  SIMOVERT MASTERDRIVES
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AnschlieRen

v

Anschliel3en

GEFAHR Die Gerate SIMOVERT MASTERDRIVES werden mit hohen
Spannungen betrieben.
Alle Arbeiten dirfen nur im spannungslosen Zustand durchgefiihrt
werden!
Alle Arbeiten dirfen nur von qualifiziertem Personal durchgefiihrt
werden!
Bei Nichtbeachtung dieser Warnhinweise kénnen Tod, schwere
Korperverletzung oder erheblicher Sachschaden die Folge sein.
Durch die Zwischenkreiskondensatoren ist bis zu 5 min nach dem
Freischalten noch gefahrliche Spannung im Gerat vorhanden. Deshalb
ist das Arbeiten am Gerat oder den Zwischenkreisklemmen friihestens
nach einer entsprechenden Wartezeit zulassig.
Auch bei Motorstillstand kdnnen die Leistungs- und Steuerklemmen
Spannung fiihren.
Bei zentraler Versorgung der Zwischenkreisspannung ist auf eine
sichere Trennung der Umrichter von der Zwischenkreisspannung zu
achten!
Beim Hantieren am gedffneten Gerat ist zu beachten, dass
spannungsfihrende Teile freiliegen.
Der Benutzer ist daflr verantwortlich, dass alle Gerate nach den
anerkannten technischen Regeln im Aufstellungsland sowie anderen
regional gultigen Vorschriften aufgestellt und angeschlossen werden.
Dabei sind die Kabeldimensionierung, Absicherung, Erdung,
Abschaltung, Trennung und der Uberstromschutz besonders zu
berucksichtigen.

HINWEIS Die Wechselrichter sind geeignet zum Anschluss an
+ Einspeiseeinheiten,
+ Einspeise-/Rickspeiseeinheiten und
¢ selbstgefuhrte Einspeise-/Rickspeiseeinheiten (AFE),
die aus Netzen mit geerdetem Sternpunkt oder ohne geerdeten
Sternpunkt gespeist werden (TN-Netze und TT-Netze bzw. IT-Netze
nach EN 60364-3) oder Netzen mit einem geerdetem Aulienleiter.
Die Wechselrichter sind ausgelegt fir Uberspannungskategorie |1l nach
IEC 60664-1.

Siemens AG  6SE7087-6KD60

SIMOVERT MASTERDRIVES

Betriebsanleitung 7-1
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Funktion "Sicherer Halt"
(nur bei Geraten mit Bestell- =
nummer 6SE70__ - 61), =
Hilfsschutz, externe
DC24 V Einspeisung X9 éizagaaagaaagaaagaaagaaag
- -
o] o
Zwischenkreis- E%W olojop
anschluss X3 Ok e
5 2
Einbauplatz 3 i.uEil
Einbauplatz 2 —
Optionsbaugruppe B
in Slot A
Anschluss PMU X108 — [ | gﬂ
Einbauplatz 1 (CUVC)
X101 ud
X102 m
X1083—1 1 |
Optionsbaugruppe o
in Slot C =
? @]
EEE
Motoranschluss X2 o] lolo 0o
Schirmauflagen , = 00
fur Steuerleitungen . >
und Tachokabel
Kabelanschlussadapter————
fir EMV (Option)
Bild 7-1 Anschlussibersicht Bauform A, B und C
6SE7087-6KD60 Siemens AG
7-2 Betriebsanleitung SIMOVERT MASTERDRIVES
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Funktion "Sicherer Halt"
(nur bei Geraten mit
Bestellnummer

6SE70__-__ 61), 77,
Hilfsschitz, externe 2757575757757 5

DC24 V Einspeisung X9

Zwischenkreis-

anschluss X3

[ooff

Anschluss Ventilator 230 V,
Ventilatorsicherungen
F101 und F102

Einbauplatz 1 (CUVC)
Optionsbaugruppe
in Slot A

Anschluss PMU X108 — |
X101

Einbauplatz 3
Einbauplatz 2

X102

X103 —— ||
Optionsbaugruppe
in Slot C o

Motoranschluss X2

Schirmauflagen
flr Steuerleitungen
und Tachokabel

Kabelanschlussadapter————
fir EMV (Option)

Bild 7-2 Anschlussiibersicht Bauform D

HINWEIS Bei Bauform D muss an F101 und F102 eine externe Hilfsspannung
von AC 230 V angeschlossen werden. Die Hilfsspannung wird flir den
Ventilator im Gerat bendtigt.

Siemens AG  6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES Betriebsanleitung 7-3
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7.1 Leistungsanschlisse

WARNUNG Schutzleiter

Der Schutzleiter muss sowohl netz- als auch motorseitig
angeschlossen werden.

Aufgrund von Ableitstromen durch die Entstérkondensatoren ist gemaf
EN 50178

e ein Mindestquerschnitt von 10 mm2 Cu zu verwenden oder

¢ Dbei Verwendung von Netzanschlissen mit Querschnitten kleiner
10 mm2 sind zwei Schutzleiter anzuschlieRen. Querschnitt jedes der
Schutzleiter entspricht Querschnitt eines Auf3enleiters.

HINWEIS Ist das Gerat Uber eine gut leitende Verbindung auf einer geerdeten
Montageflache befestigt, kann der Querschnitt des Schutzleiters gleich
dem der AuRRenleiter sein. Die Funktion des zweiten Schutzleiters
Ubernimmt die geerdete Montageflache.

6SE7087-6KD60 Siemens AG
7-4 Betriebsanleitung SIMOVERT MASTERDRIVES
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Gleichspannung DC 510 V bis 650 V

Bestell- |Bemessungs- Einspeiseseite Motorseite
nummer |[gleich-|Querschnitt 1) |Empfohlene |Interne DC- Bemessungs- Querschnitt 1)
strom Sicherung Sicherung ausgangs-
6SE70... VDE |AWG |gR (SITOR) |Typ spannung [strom |VDE |AWG
[A]  |[mm?] [A] [3NE... | FwP... | V1| [A] V] [A] |[mm?]
16-1TA61 7,3 25| 14 | 25| 8015 25A14F (700 | 25 | O bis 480 6,1 25 14
18-0TA61 9,5 25| 14 | 25| 8015 50A14F | 700 | 50 | O bis 480 8,0 25 14
21-0TA61 | 121 25| 14 | 25 | 8015 50A14F | 700 [ 50 | O bis 480 | 10,2 25| 14
21-3TB61 | 15,7 4 12 | 50 | 8017 50A22F | 700 [ 50 | O bis480 | 13,2 25| 14
21-8TB61 | 20,8 6 10 | 50 | 8017 | 50A22F | 700 | 50 | Obis480 | 17,5 45| 12
22-6TC61| 30,4 10 8 80 | 8020 2) | 100A22F | 700 | 100 | O bis 480 | 25,5 10 8
23-4TC61 | 40,5 16 6 80 | 8020 2) | 100A22F | 700 | 100 | O bis 480 | 34,0 10 8
23-8TD61 | 44,6 16 6 125 | 8022 2) | 100A22F | 700 | 100 | O bis 480 | 37,5 16 6
24-7TD61 | 55,9 25 4 125 | 8022 2) | 100A22F | 700 | 100 | O bis 480 | 47,0 25 4
26-0TD61| 70,2 | 35 2 |160|80242) | 80A22F | 700 [2x80| 0 bis 480 | 59,0 | 25 4
27-2TD61 | 85,7 50 1 160 | 8024 2) | 80A22F | 700 |2x80| O bis 480 | 72,0 35 2
Gleichspannung DC 675 V bis 810 V
Bestell- |Bemessungs- Einspeiseseite Motorseite
nummer |gleich-|Querschnitt 1 Empfohlene |Interne DC- Bemessungs- Querschnitt 1)
strom Sicherung Sicherung ausgangs-
6SE70... VDE |AWG |gR (SITOR) |Typ spannung [strom |VDE |AWG
[A]  |[mm?] [A] [3NE... | FwP... | V1| [A] V] [A] |[mm?]
14-5UB61 54 25| 14 | 32 | 4101 50A22F | 700 [ 50 | O bis 600 4,5 25 14
16-2UB61 7,4 25| 14 | 32 | 4101 50A22F | 700 [ 50 | O bis 600 6,2 25| 14
17-8UB61 9,3 25| 14 | 32 | 4101 50A22F | 700 [ 50 | O bis 600 7,8 25| 14
21-1UB61 | 13,0 25| 14 | 32 | 4101 50A22F | 700 [ 50 | O bis600 | 11,0 25| 14
21-5UB61 | 18,0 4 12 | 32 | 4101 50A22F | 700 [ 50 | 0 bis 600 | 15,1 4 12
22-2UC61 | 26,2 10 8 50 | 4117 50A22F | 700 [ 50 | 0 bis 600 | 22,0 6 10
23-0UD61 | 34,5 10 8 80 | 41202) | 100A22F | 700 | 100 | O bis 600 | 29,0 10 8
23-4UD61 | 40,5 16 6 80 | 4120 2) | 100A22F | 700 | 100 | O bis 600 | 34,0 10 8
24-7UD61| 55,4 25 2 100 | 4121 2) | 100A22F | 700 | 100 | O bis 600 | 46,5 16 6
Tabelle 7-1 Leiterquerschnitte, Sicherungen
1) Die Angaben gelten fur ein-/mehrdrahtige Leiter, dazu auch Tabelle 7-2
"mogliche Anschlussquerschnitte” beachten.
2) Sicherung aR (SITOR)
HINWEIS Die Anschlussquerschnitte sind ermittelt flir Kupferkabel bei 40 °C
(104 °F) Umgebungstemperatur und Leitungen mit einer zuldssigen
Betriebstemperatur am Leiter von 70 °C (Verlegeart C (Faktor fur
Haufung 0,75 berlcksichtigt) geman DIN VDE 0298-4 / 08.03).
Bei Bemessungsgleichspannungen 510 V bis 810 V sind aufgrund der
im Gerat integrierten DC-Sicherungen zusatzliche Sicherungen auf der
Einspeiseseite nicht erforderlich, sofern die Anschlussleitungen zur DC-
Schiene kurzschlusssicher verlegt sind und eine Uberlastung der
Leitung durch andere Verbraucher ausgeschlossen werden kann.
Siemens AG  6SE7087-6KD60
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maogliche
Anschluss-
querschnitte,
Anzugsmomente

7.1.1

Bauform| Bestellnummer feindrahtig mehr-, eindréhtig Anzugs-
momente
mm?2 AWG mm?2 AWG Nm
A 6SE702_-__ A | 1,5bis 10 | 16 bis 8 | 2,5 bis 16 | 14 bis 6
B 6SE702_-__B_ | 1,5bis 10 | 16 bis 8 | 2,5 bis 16 | 14 bis 6
C 6SE702_-_ C__ | 4bis16 | 12bis4 | 10 bis25 | 8 bis 4
D 6SE702_-__D__ | 10bis35 | 10bis2 | 10 bis 50 | 8 bis 1 3,5
Tabelle 7-2 mogliche Anschlussquerschnitte, Anzugsmomente

spannung DC 510 - 650 V und DC 675 - 810 V)

X9 - externe DC24 V-

Einspeisung,
Sicherer Halt,
Hauptschitz-
ansteuerung

© 00N O U b~ WN B

Klemmleiste X9 (nur fur Gerate mit Bemessungseingangs-

Die 9-polige Klemmleiste dient zum Anschluss einer 24 V-
Spannungsversorgung, eines Haupt- bzw. Uberbriickungsschitzes
sowie der Funktion “Sicherer Halt”.

Die Spannungsversorgung wird bendtigt, wenn der Wechselrichter Gber
ein Haupt- bzw. Uberbriickungsschiitz angeschlossen wird.

Die Anschlisse fir die Schitzansteuerung sind potentialfrei ausgefihrt.
Die Funktion “Sicherer Halt” gewahrleistet, dass an den Motorklemmen

kein Drehfeld auftreten kann, d.h. der Motor kann sich nicht drehen.
Durch das Offnen der Briicke zwischen den Klemmen X9.5 und X9.6
(durch einen externen Kontakt) wird die Funktion “Sicherer Halt”
aktiviert. Die Auslieferung des Wechselrichters erfolgt mit gebriickten
Klemmen X9.5 und X9.6.

Klemme Bezeichnung Beschreibung Bereich
1 +24 V (in) 24 \/-Spannungsversorgung DC24V<25A
2 ov (DC 22V ...30V)
3 Kontakt 1 Rickmeldung "Sicherer Halt* DC 30V
4 Kontakt 2 Riickmeldung "Sicherer Halt* 1A
5 P24 DC Versorgungsspannung DC24V/
"Sicherer Halt* 30 mA
6 Steuereingang Nennwiderstand der DC20-30V
"Sicherer Halt" Erregerspule 2823 Q + 10 % Max. Schalthaufig-
bei 20 °C keit: 6/min
7 HS-Ansteuerung Hauptschltzansteuerung DC 30V
8 nicht belegt nicht verwendet
9 HS-Ansteuerung  Hauptschiitzansteuerung 0,5A

anschlieBbarer Querschnitt: 1,5 mm2 (AWG 16)

Tabelle 7-3

Anschluss externe Hilfsspannungsversorgung DC24 V, Sicherer Halt,
Hauptschiitzansteuerung

7-6

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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WARNUNG

Die Leistungsklemmen kénnen trotz aktivierter Funktion "Sicherer Halt"
Spannung fuhren!

Die Erregerspule des Sicherheitsrelais ist mit einer Seite auf die
geerdete Elektronikmasse gelegt. Bei Speisung der Erregerspule Gber
eine externe 24 V-Spannungsversorgung muss deren Minuspol mit
Erdpotential verbunden sein. Die externe 24 V-Spannungsversorgung
muss die Anforderungen fiir PELV Stromkreise nach EN 50178 (DIN
VDE 0160) erfillen.

Im Auslieferzustand ist eine Bricke zwischen Klemme 5 und 6
eingelegt. Um die Funktion "SICHERER HALT" zu nutzen muss die
Brucke entfernt und eine externe Steuerung zur Anwahl der Funktion
angeschlossen werden.

Wird das Sicherheitsrelais Uber die interne Stromversorgung X9:5
versorgt, muss die externe 24 V-Stromversorgung an Klemme X9:1/2
mindestens 22 V liefern, damit das Sicherheitsrelais zuverlassig anzieht
(interner Spannungsabfall).

Steuerklemmenleiste
- X9

112(3]4
O|0[0]O

Eleitzrgnik<J J_ V ‘
P15 N

Versorgung *
Optokoppler /
LWL

9
O

Ow;
Oo
[ORN]
O @

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Die Ruckmeldekontakte des Sicherheitsrelais erlauben bei der
angegebenen Belastung (30 V DC / 1 A) mindestens 100.000
Schaltspiele. Die mechanische Lebensdauer betragt ca. 10 Mio
Schaltspiele. Das Sicherheitsrelais ist ein wichtiges Bauteil fir
Sicherheit und Verfligbarkeit der Maschine. Daher muss bei einer
Fehlfunktion die Leiterplatte mit dem Sicherheitsrelais ausgetauscht
werden. Das Gerat ist in diesem Fall zur Reparatur einzusenden oder
auszutauschen. Zum Erkennen einer Fehlfunktion sind in regelmafigen
Abstanden Funktionsprifungen erforderlich. Fiir den Zeitrahmen sind
die in der berufsgenossenschaftlichen Vorschrift BGV A3 §39, Absatz 3
angegebenen Intervalle malRgebend. Die Funktionsprifung ist daher je
nach Einsatzbedingungen, mindestens jedoch einmal jahrlich und
zusétzlich nach Erstinbetriebnahme sowie nach Anderungen und
Instandsetzungen durchzufiihren.

P24 ]
Anforderung Freigabe L
Schutzeinrichtung ’?iz]
K2
Y1
Not-Aus H
Cl-v ----- Fordeneene -s1
K2 7 Netz
LLL
Hauptschalter  -Q1 |— 7/7/
A1 Jy10fv11|v12 |v21]v22 13 23 |31 A1_Jv10lv11]y12 |y21)y22 |13 23 |31 47 57 [] []
3TK2828 3TK2828
2 v33[y34 PE *2‘ 14 24 [32 48 58
Reset
s3 .
|
i
i
i
i
i
i
|
I eu SIMOVERT |
w I::I 2 »  AUST MASTERDRIVES JI
__________ U2va W2
M o
X: Bindreingang, zu verbinden mit AUS3
z.B. X101.8 -->P558 = 21
Y: Bindrausgang, zu verbinden mit Meldung
"Vergleichswert erreicht"
z.B. X101.6 --> P654 = 120; P796 = 0 (Vergleichswert)
Bild 7-3 Anwendungsbeispiel Funktion "Sicherer Halt" mit

Schiitzsicherheitskombination fiir die Uberwachung einer beweglichen
Schutzeinrichtung in Sicherheitskategorie 3 nach EN 954-1

6SE7087-6KD60 Siemens AG
7-8 Betriebsanleitung SIMOVERT MASTERDRIVES
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Alle externen sicherheitsrelevanten Leitungen sind geschutzt, z. B. im
Kabelkanal zu verlegen, damit Kurz- und Querschliisse auszuschlie3en
sind. Die Anforderungen an die Verdrahtungstechnik nach EN 60204-1,
Abschnitt 14 sind zu beachten.

Bei der Schaltung nach Bild 7-3 gibt die Zuhaltung die bewegliche
Schutzeinrichtung erst nach Stillstand des Antriebs frei. Die Zuhaltung
ist ggfs. verzichtbar, wenn die Risikobeurteilung der Maschine dies
zulésst. In diesem Fall wird der Offnerkontakt der Schutzeinrichtung
direkt an die Klemmen Y11 und Y12 angeschlossen und der
Elektromagnet Y1 entfallt.

Der Binareingang X ist invertiert mit dem Befehl "AUS3" belegt, d.h. bei
24 V fahrt der Umrichter den Motor an der parametrierten
Ruicklauframpe auf Drehzahl Null. Der Umrichter meldet Gber den
Binarausgang Y Drehzahl Null und steuert damit das Relais K2 an.

Ist der Stillstand erreicht, wird das Sicherheitsrelais im Umrichter
abgeschaltet und Uber den Rickmeldekontakt bleibt die Spule des
Hauptschiitzes K1 an 24 V. Sind Kontakte im Sicherheitsrelais verklebt,
schlielen sich die Ruckmeldekontakte nicht und die
Sicherheitskombination rechts schaltet tGber die verzégerten Kontakte
47/48 das Hauptschitz K1 nach Ablauf der eingestellten
Verzbgerungszeit ab.

7.1.2 Klemmleiste X9 (nur fur Gerate mit Bemessungseingangs-
spannung DC 270 - 310 V)

X9 - externe DC24 V- Die 5-polige Klemmleiste dient zum Anschluss einer 24 V-

Einspeisung, Spannungsversorgung sowie zum Anschluss eines Haupt- bzw.
Hauptschitz- Uberbriickungsschiitzes.
ansteuerung

Die Spannungsversorgung wird bendtigt, wenn der Wechselrichter Gber
ein Haupt- bzw. Uberbriickungsschiitz angeschlossen wird.

Die Anschlisse fur die Schitzansteuerung sind potentialfrei ausgefihrt.

Klemme  Bezeichnung Beschreibung Bereich
} . mal 1 +24 V (in) 24 V-Spannungsversorgung DC24V <25 A
. 2 2 ov Bezugspotential ov
t . )mg 2 3 nicht belegt nicht verwendet
} : % 5 4 HS-Ansteuerung Hauptschitzansteuerung 1 kVA
5 HS-Ansteuerung Hauptschitzansteuerung AC 230V

anschlieBbarer Querschnitt: 2,5 mm2 (AWG 12)

Tabelle 7-4 Anschluss externe Hilfsspannungsversorgung DC24 V und
Hauptschitzansteuerung (nur bei Geraten fir Spannungsversorgung DC
270 V bis 310 V)

Siemens AG  6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES Betriebsanleitung 7-9



Anschlielen 08.2008

7.2 Steueranschliisse

Standardanschlisse Das Gerat besitzt in der Grundausfiihrung folgende Steueranschliisse
auf der Baugruppe CUVC:

+ serielle Schnittstelle (RS232 / RS485) fur PC oder OP1S
¢ eine serielle Schnittstellen (USS-Bus, RS485)

¢ eine Steuerklemmleiste fiir den Anschluss eines Impulsgebers
HTL unipolar und einen Motortemperatursensor (PTC / KTY84)

¢ zwei Steuerklemmleisten mit digitalen und analogen Ein- und
Ausgangen.

WARNUNG Vor dem Anschliefsen oder Abklemmen der Steuerleitungen und
Geberkabel muss das Gerat spannungsfrei geschaltet werden (24 V-
Elektronikstromversorgung und Zwischenkreis-/Netzspannung)!

Nichtbeachtung dieser Malinahme kann zu Geberdefekten flhren. Ein
defekter Geber kann unkontrollierte Achsbewegungen verursachen.

WARNUNG Die externe 24-V-Einspeisung und alle mit den Steueranschliissen
verbundenen Stromkreise miissen nach EN 50178 die Anforderungen
der Sicheren elektrischen Trennung erfillen (PELV-Stromkreis =
Protective Extra Low Voltage).

HINWEIS Die Masse der Steueranschlisse ist gerateintern mit dem Schutzleiter
(Erde) verbunden (PELV-Stromkreis).

6SE7087-6KD60  Siemens AG
7-10 Betriebsanleitung  SIMOVERT MASTERDRIVES
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HINWEIS

X102

X103

Bild 7-4

Anschlielen
- | By
© 49
- :
w ¢ £ ‘
] E:
© x e ° ¥ i
) e
-3 ¥
K laQa =3
D o
L - © B
X108
..... @
© S1 g = 8 °©
/3 || B
%33/3,4 o D W ®
Z-S3/1,2 . % 5= ® B
X101 il NS w B -
o A%m 2

G-V

Ansicht der CUVC

CoLX

|

@)|| coix
gch
=

Bei CUVC ab 11/2005 sind die Schalter geandert:
¢ S1, S2, S3: Ausflihrung als Schiebeschalter

Kontaktbelegung siehe Abschnitt "Schaltereinstellungen bei
Ausfihrung als Schiebeschalter".

¢ Es sind die Schalter S4 oder S41 und S42 bestlickt.
Kontaktbelegung je nach Schalterausfihrung unterschiedlich (siehe

Abschnitt "Schaltereinstellungen").

Siemens AG

6SE7087-6KD60

SIMOVERT MASTERDRIVES
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*) Kontaktbelegung entsprechend Schalterausfiihrung, siehe Abschnitt "Schaltereinstellungen”

Bild 7-5 Ubersicht der Standardanschliisse
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AnschlieRen

X101 - Steuer-
klemmleiste

WARNUNG

0N O WON -

Auf der Steuerklemmleiste befinden sich die folgenden Anschlisse:
¢ 4 wahlweise parametrierbare digitale Ein- und Ausgange

+ 3 digitale Eingange

¢ 24V Hilfsspannungsversorgung (max. 150 mA) fur die Ein- und

Ausgange

¢ 1 serielle Schnittstelle SST2 (USS / RS485)

Werden die Digitaleingange mit einer externen 24 V-Spannungsquelle
versorgt, mul} diese auf die Masse X101.2 bezogen werden. Die
Klemme X101.1 (P24 AUX) darf dabei nicht mit der externen

24 V-Versorgung verbunden werden.

Klemme Bezeichnung Bedeutung Bereich
1 P24 AUX Hilfsspannungsversorgung DC 24V /150 mA
2 M24 AUX Bezugspotential ov
3 DIO1 digitaler Ein-/Ausgang 1
4 DIO2 digitaler Ein-/Ausgang 2~ 24V, 10 mA /20 mA,
5 DIO3 digitaler Ein-/Ausgang 3 L<3V,H=13V
6 DIO4 digitaler Ein-/Ausgang 4
7 DI5 digitaler Eingang 5
8 DI6 digitaler Eingang 6 L 243\\// 1|_(|)2mf3 Vv
9 DI7 digitaler Eingang 7
10 RS485 P USS-Busanschluss SST2 RS485
11 RS485 N USS-Busanschluss SST2 RS485
12 M RS485 Bezugspotential RS485

anschlieBbarer Querschnitt: 0,14 mm2 bis 1,5 mm2 (AWG 16)

Klemme 1 befindet sich im eingebauten Zustand oben.

Tabelle 7-5 Steuerklemmenleiste X101

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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X102 - Steuer- Auf der Steuerklemmleiste befinden sich die folgenden Anschlisse:
klemmleiste ¢ 10V Hilfsspannung (max. 5 mA) fiir die Versorgung externer
Potentiometer

¢ 2 analoge Eingange, verwendbar als Strom- oder
Spannungseingang
¢ 2 analoge Ausgange, verwendbar als Strom- oder

Spannungsausgang
Klemme Bezeichnung Bedeutung Bereich
13 P10V +10 V-Versorgung fur ext. +10V +1,3 %,
Potentiometer Imax =5 mA
14 N10V -10 V-Versorgung fir ext. -10V £1,3 %,
13 Potentiometer Imax = 5 mA
14 15 Al1+ analoger Eingang 1 + 11 Bit + Vz
12 16 M Al1 Masse analoger Eingang 1 Spannung:
17 17 Al2+ analoger Eingang 2 + + 10 V/Ri=60kQ
18 18 M AI2 Masse analoger Eingang 2  Strom: Rin = 250 QQ
;3 19 AO1 analoger Ausgang 1 10 Bit + Vz
21 20 M AO1 Masse analoger Ausgang 1 Spannung:
22 21 AO2 analoger Ausgang 2 +10V/Imax =5mA
22 M AO2 Masse analoger Ausgang 2 Strom: 0...20 mA
R>500 Q

anschlieRbarer Querschnitt: 0,14 mm2 bis 1,5 mm2 (AWG 16)

Klemme 13 befindet sich im eingebauten Zustand oben.

Tabelle 7-6 Steuerklemmenleiste X102

X103 - Impulsgeber-  Auf der Steuerklemmleiste befindet sich der Anschluss flr einen

anschluss Impulsgeber (HTL unipolar).
Klemme Bezeichnung Bedeutung Bereich
23 -Vss Masse fiir Stromversorgung
> 24 Spur A Anschluss Spur A
24 25 Spur B Anschluss Spur B HTL unipolar;
25 26 Nullimpuls Anschluss Nullimpuls L<3V.H=8V
26 27 CTRL Anschluss Kontrollspur
27
28 +Vss Stromversorgung 15V
28 -
29 Impulsgeber Imax = 190 mA
30 29 + Temp Plus (+) - Anschluss
KTY84/PTC KTY84: 0...200 °C
30 - Temp Minus (-) - Anschluss PTC: Rkalt < 1,5 kQ
KTY84/PTC

anschlieBbarer Querschnitt: 0,14 mm2 bis 1,5 mm2 (AWG 16)

Klemme 23 befindet sich im eingebauten Zustand oben.

Tabelle 7-7 Steuerklemmenleiste X103

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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X300 - serielle Uber die 9polige Sub-D-Buchse kann wahlweise ein OP1S oder ein PC
Schnittstelle angeschlossen werden.
Pin Name Bedeutung Bereich
1 n.c. nicht verwendet
5 1 2 RS232 RxD Empfangsdaten liber RS232 RS232
\\?5) 000F 3 RS485 P Daten Uber RS485 RS485
[O POOR O] 4 Boot Steuersignal firr Software-  Digitalsignal, Low aktiv
9 by Update
5 M5V Bezugspotential zu P5V oV
P5V 5V +5V, Imax = 200 mA
Hilfsspannungsversorgung
7 RS232 TxD Sendedaten Uber RS232 RS232
8 RS485 N Daten Uber RS485 RS485

9 M_RS232/485 Digitale Masse (verdrosselt)

Tabelle 7-8 serielle Schnittstelle X300

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Schalter- , Schalter Bedeutung

einstellungen bei

Ausfihrung als S1 SST1 (X300): Busabschlusswiderstand
DipFix-Schalter o offen e Widerstand offen

Schalter-
einstellungen bei
Ausfihrung als
Schiebeschalter

e geschlossen

¢ Widerstand geschlossen

S2
o offen

e geschlossen

SST2 (X101/10,11): Busabschlusswiderstand
o Widerstand offen

o Widerstand geschlossen

S3(1,2)
e offen

e geschlossen

All: Umschaltung Strom-/ Spannungseingang
e Spannungseingang
e Stromeingang

S3(3,4)
e offen

e geschlossen

Al2: Umschaltung Strom-/ Spannungseingang
e Spannungseingang

e Stromeingang

S4(1,2,3) AO1: Umschaltung Strom-/ Spannungsausgang

e Bricke 1,3 e Spannungsausgang

o Briicke 2,3 e Stromausgang

S4 (4,5,6) AO2: Umschaltung Strom-/ Spannungsausgang

e Briicke 4,6 e Spannungsausgang

e Brlicke 5, 6 e Stromausgang

Schalter | Kontakt | Zustand Bedeutung

S1 1-4 offen Busabschlusswiderstand offen

S1 1-4 geschlossen | Busabschlusswiderstand geschlossen
S2 2-3 offen Busabschlusswiderstand offen

S2 2-3 geschlossen | Busabschlusswiderstand geschlossen
S3 1-4 offen Al1: Spannungseingang

S3 1-4 geschlossen [ Al1: Stromeingang

S3 2-3 offen Al2: Spannungseingang

S3 2-3 geschlossen | Al2: Stromeingang

S41 1-2 geschlossen | AO1: Stromausgang

S41 2-3 geschlossen [ AO1: Spannungsausgang

S42 1-2 geschlossen | AO2: Stromausgang

S42 2-3 geschlossen [ AO2: Spannungsausgang

HINWEIS Kontakte S41 (4, 5, 6) und Kontakte S42 (4, 5, 6) sind ungenutzt.
6SE7087-6KD60  Siemens AG
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7.3 Liftersicherungen (nur Bauform D)
Netzspannung DC 270 V bis 310 V
Bestellnummer Luftersicherung
6SE70.. (F101/ F102)
25-4RD60 FNQ-R-2
25-4RD60-1AA1
27-0RD60 FNQ-R-2
27-0RD60-1AA1
28-1RD60 FNQ-R-2
28-1RD60-1AA1
Hersteller: FNQ-R Bussmann
Netzspannung DC 510 V bis 660 V
Bestellnummer Luftersicherung
6SE70.. (F101/ F102)
23-8TD61 FNQ-R-2
23-8TD61-1AA1
24-7TD61 FNQ-R-2
24-7TD61-1AA1
26-0TD61 FNQ-R-2
26-0TD61-1AA1
27-2TD61 FNQ-R-2
27-2TD61-1AA1
Hersteller: FNQ-R Bussmann
Netzspannung DC 675 V bis 810 V
Bestellnummer Luftersicherung
6SE70.. (F101/ F102)
23-0UD61 FNQ-R-2
23-0UD61-1AA1
23-4UD61 FNQ-R-2
23-4UD61-1AA1
24-7UD61 FNQ-R-2
24-7UD61-1AA1
Hersteller: FNQ-R Bussmann
Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Parametrierung

8 Parametrierung

Die Parametrierung der Geratereihe SIMOVERT MASTERDRIVES ist
Uber verschiedene Eingabewege méglich. Jedes Gerat lasst sich ohne
die Verwendung zuséatzlicher Komponenten tber die Gerateeigene
Parametriereinheit (Parameterization Unit, PMU) einstellen.

Jedem Gerat liegt die Anwendersoftware DriveMonitor und
umfangreiche elektronische Dokumentation auf CD bei. Bei Installation
auf einem Standard PC kann die Gerateparametrierung tUber die
serielle Schnittstelle des PC durchgefiihrt werden. Die Software stellt
umfangreiche Parametrierhilfen sowie eine gefiihrte Inbetriebnahme
zur Verfluigung.

Weitere Mdglichkeiten bieten die Parametereingabe Uber das

Handbediengerat OP1S und die Parametrierung tber eine Steuerung
auf Feldbusebene (z. B. Profibus).

8.1 Parametermenus

Um den in den Geraten hinterlegten Parametersatz zu strukturieren,
sind funktionell zusammengehorende Parameter in Menis
zusammengefasst. Ein Menu stellt damit eine Selektion von
Parametern aus dem Gesamtvorrat an Parametern des Gerates dar.

Es ist moglich, dass ein Parameter mehreren Menis angehoért. Die
Zugehorigkeit der Parameter zu den einzelnen Menus ist in der
Parameterliste angegeben. Die Zuordnung erfolgt ber die jedem Meni
zugeordnete Meninummer.

Siemens AG 6SE7087-6KD60

SIMOVERT MASTERDRIVES

Betriebsanleitung 8-1
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Menuebene 1
Anwahl iiber Menuebene 2 Menuebene 3
P60 Meniiauswahl (nur am OP1S) (nur am OP1S)
= | Anwenderparameter rem— | Allgemeine Parameter | | SST1/SST2 |
P— | Klemmen | | Feldbusanschaltungen |
— ‘ Kommunikation ‘ ‘ SIMOLINK ‘
P60 Parametermenu —
- | Steuer- und Zustandsworte| | SCB/SCI |
— | Sollwertkanal |

_— Festeinstellungen

Motor/Geber ‘ —[ ‘ Motordaten ‘
| Geberdaten |

I | Regelung/Steuersatz | —_— | Lageregelung |
| Schnell-
Parametrierung _| Drehzahlregelung |
- Stromregelung
Baugruppen- L | Ablaufsteuerung | | |
= konfiguration - | U/f-Steuerung |
p— Steuersatz
Antriebseinstellung | |
e Download L | Diagnose | — | St(‘jrungen/Warnungen|
b | Meldungen/Anzeigen |
i | Upread/Freier Zugriff | | Funktionen |
o ‘ Trace ‘
[ Leistungsteil- - ‘ Freigaben ‘ — ‘Einfachpositionierer 1)‘
definition
: : — | Gleichlauf 1) |
I ‘ Freie Bausteine ‘
e | Positionieren 1)|
— | Technologie 1) | — 1 [ Einrichten/MDI 1) |

Unbefugten kann der Zugang

zu den grau hinterlegten Menis
durch Eintragen eines Passwortes
8 in P359 verboten werden.

1) nur MASTERDRIVES Motion Control

P358 Schlissel P359 Schloss

Bild 8-1 Parameterments

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Meniebenen

Hauptmenis

Die Parametermenis weisen mehrere Menuebenen auf. Die erste
Ebene enthalt die Hauptmenis. Diese sind fir alle Quellen von
Parametereingaben (PMU, OP1S, DriveMonitor,
Feldbusanschaltungen) wirksam.

Die Anwahl der Hauptmeniis erfolgt im Parameter P60 Menldanwabhl.
Beispiele:

P060 =0 Meni "Anwenderparameter” angewahlt

P0O60 =1 "Parametermeni" angewahlt

P060 =8 Meni "Leistungsteildefinition" angewahit

Die Menluebenen 2 und 3 erméglichen eine weitergehende
Strukturierung des Parametersatzes. Sie sind bei der Parametrierung
der Gerate mit dem Operation Panel OP1S nutzbar.

P060 Men

] Beschreibung

0 Anwenderparameter o frei konfigurierbares Menu

Parametermeni e enthalt kompletten Parametersatz

e st bei Verwendung eines Operation Panels OP1S funktionell
weitergehend strukturiert

2 Festeinstellungen e dient der Durchfiihrung eines Parameter-Resets auf eine

Werks- oder Anwendereinstellung

3 Schnell-

Parametrierung

o dient der Schnell-Parametrierung mit Parametermodulen

e bei Anwahl geht das Geréat in den Zustand 5
"Antriebseinstellung"” tiber

4 Baugruppen-
konfiguration

o dient der Konfiguration der Optionsbaugruppen

e bei Anwahl geht das Gerét in den Zustand 4 "Baugruppen-
konfiguration" Uber

5 Antriebseinstellung o dient der ausfiihrlichen Parametrierung wichtiger Motor-,

Geber- und Regelungsdaten

e bei Anwahl geht das Geréat in den Zustand 5
"Antriebseinstellung"” tiber

6 Download

e dient dem Laden von Parametern aus einem OP1S, PC oder
Automatisierungsgerat

e bei Anwahl geht das Gerét in den Zustand 21 "Download"
tber

7 Upread/Freie

r Zugriff [ e enthalt den kompletten Parametersatz und dient dem freien
Zugriff auf alle Parameter ohne Einschrénkungen durch
weitere Menus

e Ermdglicht Upread/Upload aller Parameter durch ein OP1S,
PC oder Automatisierungsgeréat

8 Leistungsteildefinition |e dient der Definition des Leistungsteils (nur bei Geraten der

Bauformen Kompakt und Einbaugerét notwendig)

e bei Anwahl geht das Gerét in den Zustand O
"Leistungsteildefinition" Gber

Tabelle 8-1 Hauptmenis

Siemens AG 6SE7087-6KD60
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Anwenderparameter

Schlissel und
Schloss

Die Zuordnung der Parameter zu den MenUs ist prinzipiell fest
vorgegeben. Eine Sonderstellung nimmt jedoch das Meni
"Anwenderparameter” ein. Die Zuordnung der Parameter in dieses
Men ist nicht fest sondern kann geandert werden. Sie sind damit in
der Lage, die fur Ihre Anwendung wesentlichen Parameter in diesem
MenlU zusammenzufassen und eine Strukturierung entsprechend lhren
Bedurfnissen vorzunehmen. Die Auswahl der Anwenderparameter
erfolgt Gber P360 (Ausw.Anwenderpar.).

Um die ungewollte Parametrierung der Geréate zu vermeiden und lhr in
der Parametrierung hinterlegtes Know-how zu schitzen, kénnen Sie
den Zugriff auf die Parameter einschranken und eigene Passworte
definieren. Dazu dienen die Parameter:

+ P358 Schlissel und

¢ P359 Schloss.

8-4

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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8.2 Anderbarkeit von Parametern

Die in den Geraten hinterlegten Parameter sind nur unter bestimmten
Bedingungen &nderbar. Folgende Voraussetzungen missen fir die
Anderbarkeit erfillt werden:

Voraussetzungen Bemerkungen
e Es muss sich um einen Funktions- oder | Beobachtungsparameter
BICO-Parameter handeln (Kennzeichnung durch
(Kennzeichnung durch GroRbuchstaben | Kleinbuchstaben in der
in der Parameternummer). Parameternummer) sind nicht
anderbar.
e Fur die Quelle, von der aus die Die Freigabe erfolgt in

Parameteranderung erfolgen soll, muss | PO53 Parametrierfreigabe.
die Parametrierfreigabe erteilt sein.

e Es muss ein Menl angewahlt sein, in Die Meniizugehdrigkeit ist fir
dem der zu &ndernde Parameter jeden Parameter in der
enthalten ist. Parameterliste angegeben.

e Das Gerat muss sich in einem Zustand Die Zustande, in denen ein
befinden, der die Parameterédnderung Parameter anderbar ist, sind in
zulasst. der Parameterliste angegeben.

Tabelle 8-2 Voraussetzungen fiir die Anderbarkeit von Parametern

HINWEIS Der augenblickliche Zustand der Gerate kann im Parameter r001
abgefragt werden.

Beispiele Zustand (r001) P053 Ergebnis
"Einschaltbereit" (09) 2 P222 Q.n(ist) ist nur tber die PMU &anderbar
"Einschaltbereit" (09) 6 P222 Q.n(ist) ist tber die PMU und SST1
(z. B. OP1S) &nderbar
"Betrieb" (14) 6 P222 Q.n(ist) ist aufgrund des
Geratezustandes nicht &nderbar

Tabelle 8-3 Einfluss des Geratezustandes (r001) und der Parametrierfreigabe (P053)
auf die Anderbarkeit eines Parameters

Siemens AG 6SE7087-6KD60
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8.3 Parametereingabe tber DriveMonitor

HINWEIS Detailinformationen zu DriveMonitor entnehmen Sie bitte der
Online-Hilfe ( ? |—Button bzw. F1-Taste).

8.3.1 Installation und Verbindung

8.3.1.1 Installation
Den Geraten der MASTERDRIVES Serie ist bei Auslieferung eine CD
beigelegt. Das auf der CD gelieferte Bedientool (DriveMonitor) lasst
sich von dieser CD aus automatisch installieren. Ist auf dem PC fir das
CD-Laufwerk "automatische Benachrichtigung beim Wechsel" aktiviert,
startet beim Einlegen der CD eine Benutzerflihrung, tber die sich
DriveMonitor installieren lasst. Ist dies nicht der Fall, ist die Datei
"Autoplay.exe" im Root-Verzeichnis der CD zu starten.

8.3.1.2 Verbindung

RS232-Schnittstelle

Es bestehen zwei Mdglichkeiten, einen PC mit einem Geréat der
SIMOVERT MASTERDRIVES Serie (iber USS-Schnittstelle zu
verbinden. Die Gerate der SIMOVERT MASTERDRIVES Serie
besitzen sowohl eine RS232 als auch eine RS485 Schnittstelle.

Die standardmafig auf PCs vorhandene serielle Schnittstelle arbeitet
als RS232 Schnittstelle. Diese Schnittstelle eignet sich nicht fir den
Bus-Betrieb und ist somit nur zur Bedienung eines SIMOVERT
MASTERDRIVES Geréates vorgesehen.

'l . X300:
le :I'O1 6 |_ol 1 Masse
| O 20 | | O 20 | 2RxD (RS232)
|7 o f 7 | 3 Rx+/Tx+ (RS485)
3 ; ——o 3
lg~ O lg_ Ol &,
| O 4 | | O 4 | asse
9. Ol 9. ‘O| 6+5V(OP1S)
Os5_| l——l—o 5 | 7TxD(RS232)
| (0} f O 8 Rx-/Tx- (RS485)
\\\) \\\) 9 Masse
an PC COMx Gerateseite
Buchse -X300 (Kompakt PLUS -X103)
9poliger SUB-D Stecker
Bild 8-2 Verbindungskabel, fiir die Verbindung von PC COM(1-4) mit SIMOVERT

MASTERDRIVES X300

ACHTUNG DriveMonitor darf nicht Gber die Sub-D-Buchse X300 betrieben werden,
wenn die dazu parallele SST1-Schnittstelle schon anderweitig genutzt
wird, z. B. Busbetrieb mit SIMATIC als Master.

6SE7087-6KD60 Siemens AG
8-6 Betriebsanleitung  SIMOVERT MASTERDRIVES



04.2006 Parametrierung

RS485 Schnittstelle  Die RS485 Schnittstelle ist mehrpunktfahig und somit fir den Bus-
Betrieb geeignet. Mit ihr lassen sich 31 SIMOVERT MASTERDRIVES
mit einem PC verbinden. PC-seitig ist dazu entweder eine integrierte
RS485 Schnittstelle oder ein Schnittstellenumsetzer RS232 «» RS485
notig. Auf Gerateseite ist eine RS485 Schnittstelle im -X300 (Kompakt
PLUS -X103) Anschluss integriert. Kabel: siehe Steckerbelegung -X300
und Geratedokumentation des Schnittstellenumsetzer.

8.3.2 Verbindungsaufbau DriveMonitor — Gerat
8.3.2.1 USS-Schnittstelle einstellen

Uber das Menii Extras - ONLINE-Einstellungen I&sst sich die
Schnittstelle konfigurieren.

) phiD . |
Datei  &nsicht Hilfe

Blol & QMLIME-Einstellungen. ..

Oplionen. ..
Sprache..,

Zeigh die OMLIME-Einstellungen an, -

Bild 8-3 Online Einstellungen

Siemens AG 6SE7087-6KD60
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Folgende Einstellmdglichkeiten (Bild 8-4) sind gegeben:

L

HINWEIS

== Drive: ES USSPayan

Bustp | Schitstelk: | Enveitert |

Registerkarte "Bustyp", Auswahlmdglichkeit
USS (Betrieb tiber serielle Schnittstelle)
Profibus DP (nur wenn DriveMonitor unter Drive ES betrieben wird).

Registerkarte "Schnittstelle"
Die gewlinschte COM-Schnittstelle des PC (COM1 bis COM4) und
die gewilinschte Baudrate kann hier angegeben werden.

Die Baudrate ist entsprechend der im SIMOVERT MASTERDRIVES
parametrierten Baudrate (P701) einzustellen (Werkseinstellung
9600 Baud).

Auftrags-Tineaut s 40 1.0 .99

Weitere Einstellmdglichkeiten: Betriebsart des Busses bei RS485-
Betrieb; Einstellung nach Beschreibung des Schnittstellenumsetzers
RS232/RS485

Registerkarte "Erweitert"

Auftragswiederholungen und Antwortverzugszeit; hier kdnnen die
Vorgabewerte bei haufigen Kommunikationsstérungen erhéht
werden.

': == Duive: ES USSParain _' == Drive: ES USSPayan
Bustyp  Schrittstelle IErweitert] Bustyp | Schittstelle  Enweiter ]
Schittstele: - Auftragswiederholunger
Baudrae:  |3600 = Anbwortverzugszet [(1/100ms): (40 [20..300)

Bushetrieh RE486

* Aulorratik-Hetneb
" 3T5-Steuerng

i JTR-Stesening

Atbrecken | Hile | k| Atbrechsn Hile | k| Atbrechan Hille
Bild 8-4 Schnittstellenkonfiguration

8-8
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8.3.2.2 USS-Busscan starten

DriveMonitor startet mit leerem Antriebsfenster. Uber das Menii "USS-
Onlineverbindung herstellen™ lasst sich der USS-Bus nach
angeschlossenen Geraten absuchen:
E2 DriveMon
ansicht  Extras  Hilfe

Meu
Gffnen. .. CTRL+O
bindung berstellen. .

Exportieren
Imnportieren

konvertieren

Zuletzt bearbeitete Parametersatze

Beenden

Bild 8-5 USS-Busscan starten
HINWEIS Das Meni "USS-Online-Verbindung herstellen” ist erst ab Version 5.2
gultig.

Onlineantriebe suchen

— Antriebe
| Eusadressel Geratetyp | Wersion | ffren |
3 MOMP G
Lbbrechen |

[ Den ersten gefundenen Antrieb sofort online difnen

~ Suchen Antriebe

finzahl FZD:; |2
Adrezze: g lll

Bild 8-6 Onlineantriebe werden gesucht

Bei der Suche wird nur mit der eingestellten Baudrate der USS-Bus
abgesucht. Die Baudrate kann tber "Extras -> Online-Einstellungen”
geandert werden, siehe Abschnitt 8.3.2.1.

Siemens AG 6SE7087-6KD60
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8.3.2.3 Parametersatz anlegen

Uber das Mentii Datei = Neu ... lasst sich ein neuer Antrieb zur
Parametrierung anlegen (siehe Bild 8-7). Das System erzeugt dazu
eine Downloaddatei (*.dnl), in der zuséatzlich die Antriebskenndaten
(Typ, Gerateversion) hinterlegt sind. Die Downloaddatei lasst sich
basierend auf einem leeren Parametersatz oder basierend auf der
Werkseinstellung erstellen.

E3| DriveMon
M Ansicht

HilFe

Exkras

Gffnen. .. CTRL+O Leerer Parametersatz, ..

U35 - Onlineverbindung herstellen. ..

Exportieren k
Importieren k
Konvertieren

Zuletzt bearbeitete Parametersitze r

Beenden

Erzeugt einen neuen Parametersatz auf Basis der Werkseinstellung.|

Bild 8-7 neuen Antrieb anlegen

Basierend auf Werkseinstellung:

+ Die Parameterliste ist mit den Werten der Werkseinstellung
vorbelegt

Leerer Parametersatz:
¢ Fur Zusammenstellung von individuell verwendeten Parametern

Soll ein bereits angelegter Parametersatz umparametriert werden, so
ist dies mdglich, in dem man die zugehdrige Downloaddatei Uber die
Meniifunktion Datei = Offnen aufruft. Die letzten vier Antriebe lassen
sich Uber "zuletzt bearbeitete Parametersatze" 6ffnen.

Wird ein neuer Antrieb angelegt 6ffnet sich das Fenster
"Antriebseigenschaften” (Bild 8-8), hier miissen folgende Angaben
gemacht werden:

¢ In dem Dropdown-Listenfeld "Geratetyp" ist der Typ des Gerats
(z. B. MASTERDRIVES MC) auswéhlbar. Es sind nur hinterlegte
Geréate anwahlbar.

¢ Uber das Dropdown-Listenfeld "Gerateversion" lasst sich die
Software-Version des Geréts auswéahlen. Datenbasen fir nicht
aufgefiihrte (neuere) Softwareversionen kénnen beim Start der
Online-Parametrierung erzeugt werden.

¢ Busadresse des Antriebs, ist nur bei Online-Betrieb anzugeben
(Umschaltung durch Schaltflache Online/Offline)

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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HINWEIS Die angegebene Busadresse muss mit der parametrierten SST-
Busadresse im SIMOVERT MASTERDRIVES (P700) Ubereinstimmen.

Mit dem Button "Vernetzung lI6sen" wird dem Antrieb keine Busadresse
zugewiesen.

HINWEIS Das Feld "Anzahl PZD" besitzt keine weitere Bedeutung fir die
Parametrierung von MASTERDRIVES und sollte auf "2" belassen
werden.

Bei einer Anderung des Wertes muss sichergestellt bleiben/werden,
dass der Einstellungswert im Programm mit dem Wert im
Parameter P703 des Antriebes immer Ubereinstimmt.

Antriebseigenschaften

G e ra tE t .Il'lp r'-'1 .‘Il". IEI T E F: D F: |II'.'II
k.urzbezeichnung |MDW
Gerateversion | 033 j
Techrologietyp |Kein Techrologistyp ﬂ
Busadrezse |E| Wernetzung losen |
Arizahl FZD 2
ok Abbrechen |
Bild 8-8 Datei anlegen; Antriebseigenschaften

Nach Bestatigung der Antriebseigenschaften mit ok ist noch der Name
und der Speicherort der zu erstellenden Downloaddatei anzugeben.

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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8.3.3 Parametrierung
8.3.3.1 Aufbau der Parameterlisten, Parametrierung Giber DriveMonitor

Die Parametrierung Uber die Parameterliste erfolgt im Prinzip
entsprechend der Parametrierung Giber PMU (siehe Kapitel 9,
"Parametrierschritte). Die Parameterliste bietet folgende Vorteile:

+ (gleichzeitige Sichtbarkeit einer grof3eren Anzahl von Parametern

¢ Textanzeige fur Parameternamen, Indexnummer, Indextext,
Parameterwert, Binektoren und Konnektoren

¢ Bei Anderung der Parameter: Anzeige der Parametergrenzen bzw.
maoglichen Parameterwerte

Die Parameterliste ist dabei folgendermafien aufgebaut:

Feld Nr. | Feld Name Funktion
1 P. Nr Hier wird die Parameternummer angezeigt. Das Feld ist nur im Menu Freie
Parametrierung vom Benutzer anderbar.
Name Anzeige des Parameternamens, entsprechend der Parameterliste
Ind Anzeige des Parameterindex bei indizierten Parametern. Um mehr als den

Index 1 zu sehen, ist das [+] Symbol anzuklicken. Die Anzeige wird dann
erweitert und alle Indizes des Parameters angezeigt

4 Indextext Bedeutung des jeweiligen Index des Parameters

Parameterwert | Anzeige des aktuellen Parameterwertes. Anderbar durch Doppelklick oder
Markierung und Enter.

6 Dim Physikalische GréRe des Parameters, wenn vorhanden

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Uber die Schaltflachen Offline, Online-RAM, Online-EEPROM (Bild 8-9
[1]) lasst sich die Betriebsart wechseln. Beim Wechsel in den
Onlinemodus wird eine Gerateidentifikation durchgefuihrt. Stimmen
konfiguriertes und reales Gerat nicht Uberein (Geratetyp,
Softwareversion), so erscheint eine Warnung. Wird eine unbekannte
Softwareversion erkannt, so wird die Méglichkeit angeboten, die
Datenbasis zu erzeugen (Vorgang dauert einige Minuten).

B|De| =|als|(a(] o falra)®| %% Bl @ls| 2 2o 2
]
E w0 | 9
| pgmve]i] be[%]
El S “'| Parameterliste komplett &
= % Drive Mavigator
B @efiihrte Erstinbetriek P.-NrL Name | | Ind | Indextext Param
Bl Direkt zur Parameteric | [0 Urrichterzuiztand 0 MLFE-Eing.
Bl standardapplikation 12 1002 |stdrehizahl 1]
B cefihrte IBM Technok 1003 Alzgangsspannung 0.0
= @ Parameteriibersicht 004 Ausgangsstam oo
B Anwenderparameter 1006 Zwizchenkreiszpg 0
- (B Parameterment 007 Drrehmoment 0o
B allgemeine Parame Lo} Motorauslastung 0
Bl Klemmen 009 otortemperatur 0
= (B Korrmurikation L) Urir.Auglastung 1]
2 . 2 aktBICO-D atens. o -
B ser. schnittste
B Feldbusansche 013 akt.Fkt.-Datens. a -
B FO2E KoplCh fizieren |+ 00 a
B SIMOLINK 1027 Belequng KapiCh o 0
SCB(sCL [POSDNY 0.4z Binektor L+ |00 B0 Festhinsktar 0
B steuer-jzustandsi & 1031 | Anceice Binektor [Ty 0 v
¢ U | < >
) E | | .00 Gerstestatus [8]  [OFFLINE
W Criicken Sie F1, umn Hilfe 2u arhalten LM
Bild 8-9 Antriebsfenster/Parameterliste

Das DriveMonitor-Antriebsfenster besitzt einen Verzeichnisbaum zur
Navigation (Bild 8-9 [2]). Diese zusatzliche Bedienhilfe lasst sich tber
das Menu Ansicht-Parameterauswahl abwahlen.

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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HINWEIS

Das Antriebsfenster beinhaltet alle Elemente zur Parametrierung sowie
zur Bedienung des angeschlossenen Geréates. In der unteren Zeile wird
der Status der Verbindung zum Gerat angezeigt:

Verbindung und Gerét ok
Verbindung ok, Gerat im Zustand Stdérung
Verbindung ok, Gerat im Zustand Warnung

Geréat wird offline parametriert

2 JOl=Ig Tl

keine Verbindung zum Gerét aufbaubar
(parametrieren nur offline mdglich).

Sollte keine Verbindung zum Geréat aufbaubar sein, weil das Geréat
physikalisch nicht vorhanden, bzw. nicht verbunden ist, I&sst sich eine
Offline-Parametrierung durchfiihren. Dazu muss in den Offline-Modus
gewechselt werden. In diesem Modus ist der Parameterdatensatz
editierbar. So kann eine individuell angepasste Download-Datei erstellt
werden, die zu einem spateren Zeitpunkt in das Gerat geladen werden
kann.

8-14
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Drive Navigator

= =

N

& | DriveMon - [MASTERDRIVES MC Plus {Adr.: 3); (RAM)] =9
5 X

%Qatei Ansicht  Drive Navigator Parameter Bedienen Diagnose Extras Fenster Hilfe

Dient der schnellen Erreichbarkeit von wichtigen Funktionen des
DriveMonitors.

Einstellungen zu Drive Navigator unter Extras -> Optionen (Bild 8-11):

o [Ex 1 %E N 2/ ekr 2o v

[

]

%

Drive Navigator

Gefiihrte
Erstinbetriebnahme

2
P

Lls
b

a1
Grundfunktionen

Drirekt zur
Parameterliste

Ubersichtsdiaghose

).
o
L=

Ernweiterte Funktionen

Standardapplik ation
laden

q &%
H - lad
2]

Parameterdatei in den
Antiieb ubertragen

Antriebsparameter in
einer Datei sichem

Gefuhte IBM Technologie
FOi

Bedignmasken
Einfachpositionierer

(mfs O me

Driicken Sie F1, um HilFe zu erhalken

Gerdtestatus gkl [0 Wetbindung zum G et in Didrung Busadesse [ 3 A

Bild 8-10 Drive Navigator

Optionen

X]

Dirive Mavigator Symbollzisten

* Ja * Kleine lcans

" Mein [Vorauswahl Parameterliste) " GroBe cons

Yorauswahl Antriebsfenster Hirmweisfenster einblenden
" la

* Mein

" Keine
* Parameterlizte karmplett

" Freie Parametrierung

Farameterauzwahlfenster Toolzchhittztelle aktiviersn
* la

" Mein

* |etzte Einstellungen speichemn

" Alle Unterverzeichnisse gedffnet

Abbrechen

Menubild Optionen

Bild 8-11

Siemens AG
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Funktionsleiste des Drive Navigators

= ﬁ Gefuhrte Erstinbetriebnahme

Direkt zur Parameterliste

A%
"

@i
A
Jg™ |
J— Ubersichtsdiagnose
[n]
@ Antriebsparameter in einer Datei sichern

g\
= L Parameterdatei in den Antrieb Ubertragen

1 =
) & ;
o |4
= Standardapplikation laden

Geflihrte IBN Technologie FO1

\:T'
=

L%
BN
)

Bedienmasken Einfachpositionierer

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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8.3.3.2 Ubersichtsdiagnose
Uber das Menii Diagnose = Ubersichtsdiagnose 6ffnet sich die unten
abgebildete Ubersichtsdiagnose. Hier erhalt man einen Uberblick der
aktiven Warnungen und Stérungen und deren Historie. Es wird sowohl
die Warnungs-/Stérungsnummer als auch der Klartext angezeigt.
iUbersichtsdiagnose
| Akbve Wariungen | Akbrve Storung
hr. |W'amungstext | Infa | M. | Storungstest | Stanw... | Starzeit | Infa |
2 W arnung Anlauf SIMOLIMNE 153 Lebenszeichenaustall Toolzchnittstelle i} 0000:0000:0017
18 Anpassung Motorgeber
13 Geberdaten seneles Protokoll fehler...
23 Maotartemnperatur T e =
| M. | Storungstext Stanw... | Storzeit | Info |
2 153 Lebenszeichenausfall Toolschrittstelle 1] 0000:0000:0017
3 2 Storung Yorladung 1 0000:0000:0017
Betiebzstunden |1? d |1 h |1?" 3 Zwizchenkreizspg 541 W
Firmwaresersion w2200 Auzgangastrom 1349 A
Freie Rechenzeit 27 % Drehmoment 79.78 X
Urar. Temp. 23 T Matortemperatur 35 T
UmrAuzlastung EB 4 Istdrehzatl 3000 min !
Enweiterte Diagnose
Bild 8-12 Ubersichtsdiagnose
Uber den Button Erweiterte Diagnose gelangt man zu weiteren
Diagnosefenstern.
Erweiterte Diagnose
=1 =
i. Grafische Diagnose
=
5 W
%ﬁo Profilbusdiagnose Trace-Funktion
2 Crossreferenz 2 Crossreferenz
g Binektaren 1 ] kKonnektoren
Bild 8-13 Erweiterte Diagnose
Siemens AG  6SE7087-6KD60
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8.4 Parametereingabe tiber PMU

Die Parametriereinheit (Parameterization Unit, PMU) dient der
Parametrierung, Bedienung und Beobachtung der Um- und
Wechselrichter direkt am Gerat. Sie ist fester Bestandteil der
Grundgerate. Sie verfigt Uber eine vierstellige Sieben-Segment-
Anzeige und mehrere Tasten.

Die PMU kommt vorzugsweise bei der Parametrierung von einfachen
Anwendungen mit einer geringen Anzahl von einzustellenden
Parametern sowie bei der Schnell-Parametrierung zum Einsatz.

Hoher-Taste

Sieben-Segment-Anzeige fir:

10 /__/' 7 Umrichterzusténde onng

NN U

Reversier-Taste — Warnungen und R o

I 0 A 33 I ]

Ein-Taste —— | || Storungen
Umschalt-Taste Parameternummern i~ .'__.' .'__.' .'__.' o ,'__,' ,'__,' ,’__,' a000 =008
Aus-Taste —| O P I/ Bgon ngnnyann L BLE
A

Parameterindizes Pl

X300 Parameterwerte Shoooo

Bild 8-14 Parametriereinheit PMU

Tiefer-Taste

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Taste Bedeutung Funktion
| Ein-Taste e Einschalten des Antriebs (Freigabe der Motoransteuerung)
e Dbei Stérung: zuriick zur Stéranzeige

o) Aus-Taste e Ausschalten des Antriebs; je nach Parametrierung tber AUS1,

AUS2 oder AUS3 (P554 bis 560)
— Reversier-Taste e Umkehrung der Drehrichtung des Antriebes (Reversieren).

Die Funktion muss mit P571 und P572 freigegeben werden

=) Umschalt-Taste e Umschaltung zwischen Parameternummer, Parameterindex
und Parameterwert in der angegebenen Reihenfolge (Befehl

wird bei Loslassen der Taste wirksam)
bei aktiver Stéranzeige: Quittieren der Stérung

Hoéher-Taste

Angezeigten Wert erhdhen:

kurz driicken: erhéhen um Einzelschritt
lang druicken: Wert lauft hoch

Tiefer-Taste

Angezeigten Wert vermindern:

kurz driicken: vermindern um Einzelschritt

lang dricken: Wert lauft nach unten

Umschalt-Taste
halten und Hoher-
Taste betatigen

bei aktiver Parameternummer-Ebene: Hin- und Herspringen
zwischen der zuletzt angewahlten Parameternummer und der
Betriebsanzeige (r000)

bei aktiver Stéranzeige: Umschalten auf Parameternummer-
Ebene

bei aktiver Parameterwert-Ebene: Verschieben der Anzeige
um eine Stelle nach rechts, falls der Parameterwert nicht mit 4
Ziffern dargestellt werden kann (linke Ziffer blinkt, wenn links
weitere unsichtbare Ziffern vorhanden sind)

Umschalt-Taste
halten und Tiefer-
Taste betatigen

bei aktiver Parameternummer-Ebene: Direktsprung zur
Betriebsanzeige (r000)

bei aktiver Parameterwert-Ebene: Verschieben der Anzeige
um eine Stelle nach links, falls der Parameterwert nicht mit 4
Ziffern dargestellt werden kann (rechte Ziffer blinkt, wenn
rechts weitere unsichtbare Ziffern vorhanden sind)

Tabelle 8-4

Bedienelemente der PMU

Siemens AG
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Umschalt-Taste

Da die PMU lediglich Uber eine vierstellige Sieben-Segment-Anzeige

(P-Taste) verflgt, kdbnnen die 3 Beschreibungselemente eines Parameters
¢ Parameternummer,
& Parameterindex (falls der Parameter indiziert ist) und
¢ Parameterwert
nicht gleichzeitig angezeigt werden. Es muss deshalb zwischen den
einzelnen Beschreibungselementen umgeschaltet werden. Die
Umschaltung erfolgt tiber die Umschalttaste. Nach Anwahl der
gewinschten Ebene kann die Verstellung mit der Hoher- bzw. Tiefer-
Taste erfolgen.
Sie schalten mit der Umschalt-Taste: Parameternummer
e von der Parameternummer zum EI
Parameterindex IE‘
e vom Parameterindex zum
Parameterwert
Parameter- Parameter-
e vom Parameterwert zur index N A wert
Parameternummer IE‘
Falls der Parameter nicht indiziert ist,
wird direkt von der Parameternummer
zum Parameterwert gesprungen.
HINWEIS Falls Sie den Wert eines Parameters andern, wird die Anderung im
allgemeinen sofort wirksam. Lediglich bei Bestatigungsparametern
(sind in der Parameterliste mit einem Stern " * " gekennzeichnet) wird
eine Anderung erst nach Umschaltung vom Parameterwert zur
Parameternummer wirksam.
Parameteranderungen, die Uber die PMU erfolgen, werden nach
Betatigung der Umschalt-Taste immer netzausfallsicher im EEPROM
gespeichert.
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Beispiel Im nachfolgenden Beispiel sind die einzelnen an der PMU
durchzufiihrenden Bedienschritte fiir ein Parameter-Reset auf die

Werkseinstellung angegeben.

P053 auf 0002 setzen und Parametrierfreigabe tiber PMU

erteilen
A IE N 2 IZ' N 2 IZ' N

ZIE‘N

| P053 || 0000 || 0001 || 0002

|| P053

P060 anwéahlen

z@u

| P053 [l P060 |

P0O60 auf 0002 setzen und Menii "Festeinstellungen”

anwéahlen
[Pl A [A] [Pl

| P060 || 1 ” 2 || P060

P970 anwéahlen

z@u z@u

| P060 || P366 || P970 |

P970 auf 0000 setzen und Parameter-Reset

starten
ZIE'N ZEN ZIE‘N

| P970 || 1 ” 0 || °009

Siemens AG 6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES Betriebsanleitung
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8.5 Parametereingabe Uber OP1S

Bestellnummern

Das Bedienfeld (Operation Panel, OP1S) ist ein optionales Ein-/
Ausgabegerat, mit dem die Parametrierung und Inbetriebnahme der
Gerate vorgenommen werden kann. Die Parametrierung erfolgt
komfortabel tiber Anzeigen in Klartext.

Das OP1S verfiigt Uber einen nichtfliichtigen Speicher und ist in der
Lage, vollstandige Parameterséatze permanent zu speichern. Es ist
deshalb zum Archivieren von Parametersatzen verwendbar. Die
Parametersatze missen zuvor aus den Geraten ausgelesen werden
(Upread). Es kénnen auch abgespeicherte Parametersatze in andere
Gerate Ubertragen werden (Download).

Die Kommunikation zwischen dem OP1S und dem zu bedienenden
Gerat erfolgt Uber eine serielle Schnittstelle (RS485) mit USS-Protokoll.
In der Kommunikation Gbernimmt das OP1S die Funktion des Masters.
Die angeschlossenen Gerate arbeiten als Slaves.

Das OP1S kann mit Baudraten von 9,6 kBd und 19,2 kBd betrieben
werden. Es ist in der Lage, mit bis zu 32 Slaves (Adressen 0 bis 31) zu
kommunizieren. Es kann deshalb sowohl in einer Punkt-zu-Punkt-
Kopplung (z. B. Erstparametrierung) als auch in einer Buskonfiguration
verwendet werden.

Fur die Anzeigen in Klartext kann unter 5 Sprachen ausgewahlt werden
(Deutsch, Englisch, Spanisch, Franzsisch, Italienisch). Die Auswahl
erfolgt Giber den entsprechenden Parameter des angewahlten Slaves.

Komponente Bestellnummer
OP1S 6SE7090-0XX84-2FK0
Anschlusskabel 3 m 6SX7010-0AB03
Anschlusskabel 5 m 6SX7010-0AB05
Adapter fiir Schranktiireinbau incl. 5 m Kabel [ 6SX7010-0AA00

8-22
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82.2A 25U G0 . . .
% 106, 800 min-1 LC-Display (4 Zeilen x 16 Zeichen)
# 16068, 688 min—-1
Betrieb (\
Anschlussstecker
LED rot ——\-O Fault 9-polig SUB-D
LED griin O Run auf Geraterlickseite
Reversier-Taste
Ein-Taste | 1IVAN Hoher-Taste
Aus-Taste (0] P v Tiefer-Taste
Taste fir die Bedienebenenumschaltung
Tippen-Taste Jog 7 8 9
4 5 & 0 bis 9: Ziffern-Tasten
0 || +/- ||Reset Reset-Taste (Quittieren)
Vorzeichen-Taste
Bild 8-15 Ansicht OP1S

Siemens AG 6SE7087-6KD60
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85.1 AnschlieRen, Hochlauf

8.5.1.1 AnschlieRen

Anschlieen tUber
Kabel

Es gibt folgende Mdglichkeiten zum Anschluss des OP1S an die
Gerate:

L

Anschliel3en Giber Kabel 3 m oder 5 m (z. B. als Handeingabegerat
zur Inbetriebsetzung)

Anschlie3en lGiber Kabel mit Einbau des OP1S in eine Schrankttr
Uber Adapter

Aufstecken auf MASTERDRIVES-Gerate der Bauform Kompakt (fur
Punkt-zu-Punkt-Kopplung oder Buskonfiguration)

Aufstecken auf MASTERDRIVES-Gerate der Bauform Kompakt
PLUS (fur Buskonfiguration)

Das Kabel wird auf die Sub-D-Buchse X103 bei Geraten der Bauform
Kompakt PLUS bzw. auf die Sub-D-Buchse X300 bei Geraten der
Bauform Kompakt und Einbaugerat aufgesteckt.

Verbindungskabel

SIEMENS

ooooo
ooooo
goooo

USS uber RS485 —

OP1S-Seite:

9-polige SUB-D Buchse

ooooao
B . ooooo
Geréateseite: ooooo

ooooo

\n/

9-poliger SUB-D Stecker

Bild 8-16 OP1S bei direktem Anschluss an das Gerat

8-24

6SE7087-6KD60 Siemens AG
Betriebsanleitung  SIMOVERT MASTERDRIVES



04.2006 Parametrierung

8.5.1.2 Hochlauf

Nach Einschalten der Stromversorgung des Gerates, mit dem das
OP1S verbunden ist, oder nach Aufstecken des OP1S auf ein in
Betrieb befindliches Gerat erfolgt eine Hochlaufphase.

ACHTUNG Das OP1S darf nicht auf die Sub-D-Buchse aufgesteckt werden wenn
die dazu parallele SST1-Schnittstelle schon anderweitig genutzt wird,
z. B. Busbetrieb mit SIMATIC als Master.

HINWEIS Im Auslieferungszustand bzw. nach Durchfihrung eines Parameter-
Resets auf die Werkseinstellung mit dem gerateeigenen Bedienfeld
kann ohne weitere vorbereitende MalRnahmen eine Punkt-zu-Punkt-
Kopplung mit dem OP1S aufgenommen werden.

Bei der Inbetriebnahme eines Bussystems mit dem OP1S missen die
Slaves erst einzeln konfiguriert werden. Dazu sind die Stecker der
Busleitung abzuziehen.

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Mit der Funktion "OP: Download" kann ein im OP1S abgespeicherter
Parametersatz in den angeschlossenen Slave geschrieben werden.
Ausgehend vom Grundmenii wird mit "Tiefer" bzw. "Hoher" die
Funktion "OP: Download" angewahlt und mit "P" aktiviert.

A [P] s

VectorControl Download
*Mentiauswahl *1909199701

OP: Upread MASTERDRIVES VC
#OP: Download

Beispiel Anwahl und Aktivierung der Funktion "Download"

Jetzt muss unter einem der im OP1S abgespeicherten Parameterséatze
mit "Tiefer" bzw. "Hoher" ausgewahlt werden (Anzeige in der zweiten
Zeile). Mit "P" wird die ausgewahlte Kennung bestétigt. Nun kann die
Slavekennung mit "Tiefer" bzw. "H6her" angezeigt werden (siehe
Abschnitt "Slavekennung"). Anschlieend wird mit "P" der Vorgang
"Download" gestartet. Wahrend des Downloads zeigt das OP1S den
aktuell geschriebenen Parameter an.

ZIEN 7||E|>|

Download Download VectorControl 00
*1909199701 *1909199701 Download
MASTERDRIVES VC MASTERDRIVES VC Pxxx

Beispiel Bestatigen der Kennung und Start des Vorgangs "Download"”

Mit "Reset" kann der Vorgang jederzeit abgebrochen werden. Wurde
das Download vollstandig durchgefiihrt, erfolgt die Meldung "Download
ok" und der Ubergang zum Grundmenii.

Falls nach der Auswahl des fiir den Download vorgesehenen
Datensatzes die Kennung der abgespeicherten Softwareversion nicht
mit der aktuellen Geratesoftwareversion Uibereinstimmt, erscheint fur
ca. 2 sec eine Fehlermeldung. Anschlie3end erscheint die Abfrage, ob
der Download abgebrochen werden soll.

ZIE‘N ZIE‘N 7|>|

Download Download Fehler: VectorControl 00
*1909199701 *1909199701 Kennungen Download abbr.?
MASTERDRIVES VC MASTERDRIVES VC ungleich #ja

nein

Ja: Der Vorgang "Download" wird abgebrochen.
Nein: Der Vorgang "Download" wird durchgefihrt.

8-26
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Parametrierschritte

9 Parametrierschritte

Parameter-Reset auf
Werkseinstellung

Schnellverfahren zur
Parametrierung

Das Kapitel "Parametrierschritte” beschreibt die unterschiedlichen
Parametrierungen hinsichtlich der Inbetriebnahme von SIMOVERT
MASTERDRIVES:

In Ergénzung zu diesem Kapitel sollten die Kapitel 3
(Erstinbetriebsetzung) und Kapitel 8 (Parametrierung) in den
Betriebsanleitungen beachtet werden.

Die Parametrierschritte sind hinsichtlich der Art der Parametrierung
aufgeteilt in

¢ Parameter-Reset auf Werkseinstellung (9.1)

¢ Schnellverfahren zur Parametrierung (9.2)

+ Ausfuhrliche Parametrierung (9.4)

Die Werkseinstellung ist ein definierter Ausgangszustand von allen
Parametern eines Gerates. In diesem Zustand werden die Gerate
ausgeliefert.

Eine genaue Beschreibung kann dem Kapitel 9.1 entnommen werden.

Die Schnellverfahren sind immer dann anwendbar, wenn die
Einsatzbedingungen der Gerate exakt bekannt und keine Tests und
damit verbunden umfangreiche Parameteranpassungen erforderlich
sind.

In Kapitel 9.2 werden folgende Schnellverfahren beschrieben:

1. Schnellparametrierung, P060 = 3
(Parametrieren mit Parametermodulen)

2. Parametrieren mit Anwendereinstellungen
(Festeinstellung bzw. Werkseinstellung, PO60 = 2)

3. Parametrieren mit vorhandenen Parameterdateien
(Download, P060 = 6)

Je nach den konkret herrschenden Bedingungen erfolgt die
Parametrierung ausfuhrlich (siehe Kapitel 9.4) oder nach einem der
angegebenen Schnellverfahren.

Durch Aktivierung einer Festeinstellung (P060 = 2) kénnen die
Parameter des Gerates auch auf die Ausgangswerte zurlickgesetzt
werden.

Siemens AG 6SE7087-6KD60

SIMOVERT MASTERDRIVES

Betriebsanleitung 9-1
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Ausfihrliche Die ausfiihrliche Parametrierung ist immer dann anzuwenden, wenn die

Parametrierung Einsatzbedingungen der Gerate zuvor nicht exakt bekannt und
detaillierte Parameteranpassungen vor Ort erforderlich sind, z. B.
Erstinbetriebsetzungen.

In Kapitel 9.4 ist die ausfuhrliche Parametrierung in folgende
Hauptschritte untergliedert beschrieben:

1. Leistungsteildefinition (P0O60 = 8)

2. Baugruppendefinition (P0O60 = 4)
3. Antriebsdefinition (P0O60 =5)
4. Funktionsanpassung.

Anschluss-

bedingungen

Leistungsteil

3
Options-

bau-
: gruppen ! |:
|

4_

_______ Motor- o
geber

Baugruppenkonfiguration Antriebseinstellung
(PO60 = 4) (P060 = 5)

Funktionsanpassung

ausfuhrliche
Parametrierung

V4

I Parametrieren mit Anwendereinstellungen (Festeinstellung, PO60 = 2)

\ Werkseinstellungen (Parameter-Reset, PO60 = 2)

Leistungsteildefinition
(P0O60 = 8)

‘ Parametrieren mit vorhandenen Parameterdateien (Download, PO60 = 6))

. Auslieferzustand

Verfahren fir die
Schnell-Parametrierung

| Parametrieren mit Parametermodulen (Schnellparametrierung, P060 = 3)

NNV

Bild 9-1 Ausfihrliche und Schnell-Parametrierung

6SE7087-6KD60 Siemens AG
9-2 Betriebsanleitung  SIMOVERT MASTERDRIVES
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Parametrierschritte

9.1 Parameter-Reset auf Werkseinstellung

Die Werkseinstellung ist ein definierter Ausgangszustand von allen
Parametern eines Gerates. In diesem Zustand werden die Gerate

ausgeliefert.

Durch Parameter-Reset auf die Werkseinstellung kénnen Sie diesen
Ausgangszustand jederzeit wieder herstellen und alle seit der
Auslieferung vorgenommenen Parameteranderungen riickgangig

machen.

Die Parameter zur Definition des Leistungsteiles und zur Freigabe der
Technologieoptionen sowie der Betriebsstundenzahler und der
Storspeicher werden durch ein Parameter-Reset auf Werkseinstellung

nicht verandert.

Parameternummer Parametername
P0O50 Sprache
P0O70 Best.Nr. 6SE70..
P0O72 Umr.Strom(n)
P073 Umr.Leistung(n)
P366 Ausw.Werkseinst.
P47 Storspeicher
P949 Storwert

Tabelle 9-1 Parameter, die durch die Werkseinstellung nicht verandert werden

Wird ein Parameter-Reset auf die Werkseinstellung tUber eine der
Schnittstellen (SST1, SST2, SCB, 1.CB/TB, 2.CB/TB) durchgefiihrt, so
werden die Schnittstellenparameter dieser Schnittstelle gleichfalls nicht
verandert. Damit bleibt nach dem Parameter-Reset auf die
Werkseinstellung die Kommunikation Gber diese Schnittstelle erhalten.

Parameternummer

Parametername

PO53

Parametrierfreigabe

P700

SST Busadresse

P701

SST Baudrate

pP702

SST PKW Anzahl

P703

SST PZD Anzahl

P704

SST Telegrammausfall

Tabelle 9-2 Werkseinstellung wird iber die Schnittstelle SST1 oder SST2
durchgefihrt: Parameter, die durch die Werkseinstellung gleichfalls nicht
verandert werden. Es bleiben alle Indizes der Parameter unverandert.

Siemens AG 6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES Betriebsanleitung
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Parameternummer Parametername
P053 Parametrierfreigabe
P696 SCB Protokoll
P700 SST Busadresse
P701 SST Baudrate
P702 SST PKW Anzahl
P703 SST PZD Anzahl
P704 SST Telegrammausfall

Tabelle 9-3 Werkseinstellung wird Uiber die Schnittstelle SCB2 durchgefihrt:
Parameter, die durch die Werkseinstellung gleichfalls nicht verandert
werden. Es bleiben alle Indizes der Parameter unverandert.

Parameternummer Parametername
P053 Parametrierfreigabe
P711 bis P721 CB Parameter 1 bis 11
p722 CB/TB Telegrammausfallzeit
P918 CB Busadresse

Tabelle 9-4 Werkseinstellung wird iber die Schnittstelle 1.CB/TB oder 2.CB/TB
durchgefihrt: Parameter, die durch die Werkseinstellung gleichfalls nicht
verandert werden. Es bleiben alle Indizes der Parameter unverandert.

HINWEIS Parameter-Werkseinstellungen, die von den Umrichter- bzw.
Motorparametern abhangen, werden in den Blockschaltbildern mit '(~)'
gekennzeichnet.

6SE7087-6KD60 Siemens AG
9-4 Betriebsanleitung ~ SIMOVERT MASTERDRIVES
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P053 =6
P060 = 2
P366 = ?
v
P970=0

Gerat fuhrt den Parameter-
Reset durch und verlasst

anschlieRend die
"Festeinstellungen”

Bild 9-2

Parametrierfreigabe erteilen
6: Parameteranderungen tiber PMU und serielle Schnittstelle
SST1 (OP1S und PC) erlaubt

Menuauswahl "Festeinstellungen”

Anwabhl der gewiinschten Werkseinstellung

0: Standard mit PMU, Sollwert Gber Motorpoti (BICO1)

1: Standard mit OP1S, Sollwert Uber Festsollwerte (BICO1)

2: Schrankgerat mit OP1S, Sollwert Giber Festsollwerte (BICO1)

3: Schrankgeréat mit PMU, Sollwert Gber Motorpoti (BICO1)

4: Schrankgerat mit OP1S und NAMUR-Klemmleiste (SCI),

Sollwert Uber Motorpoti (BICO1)

Hinweis: Dieser Parameter wurde vor der Auslieferung des
Gerates richtig eingestellt und muss nur in
Ausnahmefallen verandert werden.

zu 0 ... 3:Im BICO-Datensatz 2 wird jeweils Uber Klemmleiste
ein- und ausgeschaltet und der Sollwert tGber
Festsollwert vorgegeben (P405).

Start Parameter-Reset

0: Parameter-Reset

1: keine Parameteranderung

Ablauf bei Parameter-Reset auf Werkseinstellung

Siemens AG 6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES

Betriebsanleitung 9-5



Parametrierschritte

04.2006

Werkseinstellungen
in Abhéngigkeit von

P366
Von Bezeichner des Werks- Werks- Schrankgeréat | Schrankgerat | Schrankgerat
P366 Parameters am einstellung einstellung mit mit mit NAMUR
abh. OP1S mit PMU mit OP1S OP1S o. PMU oder Klemmleiste
Para- Klemmleiste | Klemmleiste (SCi)
meter P366 =0 P366 =1 P366 =2 P366 =3 P366 =4
(Q. = Quelle) BICO1 | BICO2 | BICO1|BICO2|BICO1|BICO2|BICO1|BICO2|BICO1|BICO2
(i001) | (i002) | (i001) | (i002) | (i001) | (i002) | (i001) | (1002) | (i001) | (i002)
P443 Q.Hauptsollwert KK058 |KK040 |KK040 [KK040 |KK040 (KK040 |KKO058 [KK040 |KKO058 [(K4102
P554 Q.Ein/Ausl B0O005 |B0022 |B2100 |B0022 |B2100 [(B0022 |BO0O0O5 |B0022 |B2100 (B4100
P555 Q. 1Aus2 B0O001 |B0020 |BOOO1 |B0O020 |[BOOO1 |BOOO1 |BOOO1 |BOOO1 |{BOOO1 [BOOO1
P556 |Q. 2Aus2 B0O001 |BO0OO1 |BOOO1 |BOOO1 |BOOO1 |BOOO1 |BOOO1 |BOOO1 |BOOO1 |B4108
P565 Q. 1Quittieren B2107 |B2107 |B2107 (B2107 |B2107 (B2107 |B2107 (B2107 |B2107 (B2107
P566 Q. 2Quittieren BOOOO |BOOOO |BOOOO |BOOOO |[BOOOO [(BOOOO |BOOOO |BOOOO |B4107 |B4107
P567 Q. 3Quittieren BO0OOO |B0O018 |BOOOO [B0OO18 |BOOOO (BOO10 |[BOOOO |BOO10 |BOOOO (BOOOO
P568 |Q. Tippen Bit0 BO00OO |BOOOO (B2108 [BOOOO |B2108 |BOOOO (BOOOO (BOOOO [BOOOO |BOOOO
P571 Q. positive DR BO0OO1 |BOOO1 |B2111 |BOOO1 |B2111 [(BOOO1 |BOOOl1 |BOOO1 |B2111 (B4129
P572 Q. negative DR B0O00O1 |BO001 |B2112 |BO0O1 |B2112 [(BOOO1 |BOOOl1 |BOOO1 |B2112 (B4109
P573 |Q. Mot.poti Hoher B0O008 |BOOOO (BOOOO [BOOOO |BOOOO |BOOOO (BOOO8 (BOOOO |B2113 |B4105
P574 |Q. Mot.poti Tiefer B0O009 |BOOOO (BOOOO [BOOOO |BOOOO |BOOOO (BOOOY9 (BOOOO |B2114 |B4106
P575 Q.k.Storg.ext.1 B0O0OO1 |BOOO1 |BOOO1 |BOOO1 |BOO18 (BOO18 |BO0O18 |BO018 |BO0O18 [B0O0O18
P588 |Q.k.Warng.ext.1 B0O001 |BO0OO1 |BOOO1 |BOOO1 |B0020 |B0020 |B0020 |B0O020 |B0020 |B0020
P590 Q.BICO-Datensatz B0014 |BO0O14 |B0014 (B0O014 |B0O012 (B0O0O12 |B0O012 (B0O012 |B4102 (B4102
P651 Q.Digitalausg.1 B0107 |B0107 |B0107 |B0107 |BOOOO [BOOOO |BOOOO |BOOOO |BO107 |BO107
P652 Q.Digitalausg.2 B0104 |B0104 |B0104 |B0104 |BOOOO [(BOOOO |[BOOOO |BOOOO |B0O104 [B0O104
P653 |Q.Digitalausg.3 BO00OO |(BOOOO (BOOOO [BOOOO |BO107 |BO107 (B0O107 (B0O107 |BOOOO |BOOOO
P693.1 |SCI-AA Istwerte 1 K0000 |KO0O0O [KOOOO (KOOOO |KOOOO |KOOOO |KOOOO (KO00O [KKO020 |KKO020
P693.2 [SCI-AA Istwerte 2 KO00OO |KO00O |KOOOO |KOOOO |KOOOO [KOOOO |KOOOO |KOOOO |[K0022 |[K0022
P693.3 |SCI-AA Istwerte 3 K0000 [KOO0O [KOOOO [KOOOO |KOOOO |KOOOO [KOOOO (KOOOO |K0024 |K0024
P698.1 |Q.SCI DigAusgang 1 |B0O000 (BOOOO (BOOOO |BOOOO |BOOOO |BOOOO (BOOOO (BOOOO |BO10O |BO100
P698.2 [Q.SCI DigAusgang 2 (BO000 |BOOOO (BOOOO |BOOOO |BOOOO (BOOOO |BOOOO (BOOOO |BO120 (B0O120
P698.3 [Q.SCI DigAusgang 3 [(BO000 |BOOOO (BOOOO |BOOOO |BOOOO (BOOOO |BOOOO (BOOOO |BO108 (B0O108
P698.4 |Q.SCI DigAusgang 4 |B0O000 (BOOOO (BOOOO |BOOOO |BOOOO |BOOOO (BOOOO (BOOOO |BO107 |BO107
P704.3 [SST Tlg.Ausz. SCB Oms [ Oms [ Oms [ Oms | Oms | Oms | Oms | Oms |100ms (100ms
P796 Vergleichswert 100.0 | 100.0 | 100.0 | 100.0 | 100.0 | 100.0 { 100.0 | 100.0 2.0 2.0
P797 |Vergleich Hyst. 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 1.0 1.0
P049.4 |OP-Betriebsanz. r229 | r229 | P405 | P405 | P405 | P405 | r229 | r229 | r229 | r229
Tabelle 9-5 Werkseinstellung in Abhéngigkeit von P366
Alle anderen Werkseinstellungswerte sind unabhéngig von P366 und
sind der Parameterliste bzw. den Funktionsplanen (im Kompendium) zu
entnehmen.
In der Parameterliste werden die Werkseinstellungen fir den Index 1
(1001) des jeweiligen Parameters angezeigt.
6SE7087-6KD60 Siemens AG
9-6 Betriebsanleitung ~ SIMOVERT MASTERDRIVES
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Bedeutung der Binektoren und Konnektoren bei der
Werkseinstellung:

Eintrag Beschreibung siehe Funktionsplan
(im Kompendium)

B0O00O Festbinektor O -15.4-

B0O0O1 Festbinektor 1 -15.4-

BO005 PMU EIN/AUS -50.7-

B0O008 PMU Mot.Pot.H -50.7-

B0O009 PMU Mot.Pot.T -50.7-

B0010 Dig.Eing.1 -90.4-

B0012 Dig.Eing.2 -90.4-

B0014 Dig.Eing.3 -90.4-

B0016 Dig.Eing.4 -90.4-

B0018 Dig.Eing.5 -90.4-

B0020 Dig.Eing.6 -90.4-

B0022 Dig.Eing.7 -90.4-

B0100 Einschaltbereit -200.5-

B0104 Betrieb -200.5-

B0107 keine Stérung -200.6-

B0108 kein AUS2 -200.5-

B0120 VerglWert err. -200.5-

B2100 SST1 Wortl Bit0 -100.8-

B2115 SST1 Wortl Bitl5 -100.8-

B4100 SCI1 SI1 DigEin -Z10.7- [ -Z30.4-

B4115 SCI1 SI1 DigEin -Z30.8-

r229 n/f(soll,glatt) -360.4- / -361.4- / -362.4- /

-363.4- / -364.4-

P405 Festsollwert 5 -290.3-

KK0020 Drehzahl (geglattet) -350.8-/-351.8-/-352.8-

K0022 Ausgangsstrom (geglattet) |-285.8-/-286.8-

K0024 Drehmoment (geglattet) -285.8-

KK0040 aktueller FSW -290.6-

KK0058 Mot.Poti(Ausg.) -300.8-

Bxxxx =  Binektor = freiverschaltbares Digitalsignal
(Werte O und 1)

Kxxxx =  Konnektor = freiverschaltbares 16-Bit Signal
(4000h =100 %)

KKxxxx = Doppel-Konnektor = freiverschaltbares 32-Bit Signal
(4000 0000h = 100 %)

Siemens AG  6SE7087-6KD60

SIMOVERT MASTERDRIVES

Betriebsanleitung
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Binektorverwendung der digitalen Eingange bei der jeweiligen
Werkseinstellung:

Wenn B0010 ... B0O017 (Dig.Eing1...4) verwendet wird, so kénnen die
zugehdrigen digitalen Ausgéange nicht genutzt werden!

P366 0 0 1 1 2 2 3 3
BICO- 1 2 1 2 1 2 1 2 1 2
Datensatz

B0010 P567 P567

B0012 P590 P590 P590 P590

B0014 P590 P590 P590 P590

B0016 P580 P580 P580 P580 P580
B0018 P567 P567 P575 P575 P575 P575 P575 P575
B0020 P555 P555 | P588 | P588 | P588 | P588 | P588 | P588
B0022 P554 P554 P554 P554

Bedeutung der Parameter bei der Werkseinstellung:

Eintrag Beschreibung siehe Funktionsplan
(im Kompendium)
P554 Q. EIN/JAUS1 -180-
P555 Q.1 AUS2(Elektr) -180-
P567 Q.3 Quittieren -180-
P575 Q.k. Storg.ext.1 -180-
P580 Q. FSW Bit0 -190-
P588 Q.k Warng.ext.1 -190-
P590 Q.BICO-Datensatz -190-

6SE7087-6KD60 Siemens AG
9-8 Betriebsanleitung  SIMOVERT MASTERDRIVES
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9.2

9.2.1

HINWEIS

Schnellverfahren zur Parametrierung

Die folgenden Schnellverfahren sind immer dann anwendbar, wenn die
Einsatzbedingungen der Gerate exakt bekannt und keine Tests und
damit verbunden umfangreiche Parameteranpassungen erforderlich
sind. Typische Anwendungen dafir sind der Einbau von Geraten in
Serienmaschinen oder der Gerétetausch.

Schnellparametrierung, P0O60 = 3
(Parametrieren mit Parametermodulen)

In den Geraten sind vordefinierte, funktionell geordnete
Parametermodule hinterlegt. Diese Parametermodule kdnnen Sie
miteinander kombinieren und so lhr Gerat mit wenigen
Parametrierschritten an die gewiinschte Anwendung anpassen.
Detailkenntnisse tber den vollstandigen Parametersatz des Gerates
sind nicht erforderlich.

Zu folgenden Funktionsgruppen stehen Parametermodule zur
Verfigung:

1. Motoren (Eingabe der Typenschilddaten mit Automatischer
Parametrierung der Steuerung und Regelung)

2. Regelungs- und Steuerungsarten
3. Sollwert- und Befehlsquellen

Die Parametrierung erfolgt derart, dass Sie aus jeder Funktionsgruppe
ein Parametermodul auswahlen und anschlie3end die
Schnellparametrierung starten. Entsprechend lhrer Auswahl werden die
erforderlichen Gerateparameter so gesetzt, dass die gewtinschte
Regelungsfunktionalitat entsteht. Mit Hilfe der Automatischen
Parametrierung (vgl. P115 = 1) werden die Motorparameter und die
entsprechenden Reglereinstellungen berechnet.

Die Parametrierung mit Parametermodulen erfolgt ausschlieRlich im
BICO-Datensatz 1 und im Funktions- und Motordatensatz 1.

Die Schnellparametrierung findet im Umrichterzustand "Download"
statt. Da die Schnellparametrierung eine Werkseinstellung aller
Parameter beinhaltet, gehen dabei alle vorherigen
Parametereinstellungen verloren.

Die Schnellparametrierung beinhaltet eine verkirzte Antriebseinstellung
(z. B. Impulsgeber immer mit Strichzahl 1024). Im Kapitel
"Antriebseinstellung"” wird der komplette Ablauf dargestellt.

Siemens AG

6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES
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Funktionsplan- Nach dem Ablaufdiagramm sind die Funktionsplanmodule
module (Funktionsplane) fur die in der Geratesoftware hinterlegten
Parametermodule dargestellt. Auf den ersten Seiten befinden sich die

¢ Sollwert- und Befehlsquellen (Blatt sO ... s81), dann die
¢ Analogausgaben und die Anzeigeparameter (Blatt a0) und die
+ Steuerungs- und Regelungsarten (Blatt rO ... r5).

Damit ist es mdglich, sich genau die Funktionsplane
zusammenzustellen, die der gewahlten Kombination von Sollwert-/
Befehlsquelle und Steuerungs-/ Regelungsart entsprechen. Sie
erhalten so eine Ubersicht iiber die in den Geraten parametrierte
Funktionalitat sowie die erforderliche Belegung der Klemmen.

Die auf den Funktionsplanen angegebenen Funktions- und
Beobachtungsparameter werden automatisch in das Anwendermeni
(P0O60 = 0) ibernommen und kénnen dort beobachtet bzw. geéndert
werden.

Die Parameternummern des Anwendermenis werden in P360
eingetragen.

In den Funktionsplanen wird auf die jeweiligen Funktionsplannummern
(Blatt [xxx]) der Detailplane (im Kompendium) hingewiesen.

6SE7087-6KD60 Siemens AG
9-10 Betriebsanleitung  SIMOVERT MASTERDRIVES
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P0O60 = 3
PO71 ="
P0O95 =?

P095=2 P095=10 P095=11

P0O97 =7

v

P100 = ?
POIQ5=2
P097>0

v v v

Menlauswahl "Schnellparametrierung"

Eingabe der Gerateanschlussspannung in V

AC-Gerate: Effektivwert der Netzanschlussspannung
DC-Gerate: Eingangsgleichspannung (Zwischenkreisspannung)
Die Eingabe ist z. B. wichtig fur die Spannungsbegrenzungs-
regelung (Udmax-Regelung, P515 = 1)

Eingabe des Motortyps
2: Kompakt-Asynchronmotor 1PH7 (=1PA6)/1PL6/1PH4
10: Async./Sync. IEC (internationale Norm)
11: Async./Sync. NEMA (US-Norm)
Eingabe der Codenummer fur den angeschlossenen Motor
der Reihe 1PH7(=1PA6)/1PL6/1PH4
(siehe Abschnitt "Motorenliste")
(die Automatische Parametrierung wird durchgefthrt,
sobald P095 = 2 und P097 > 0 eingestellt wird)

Eingabe der Steuer-/Regelart (Blatt r0...r5)
0: U/f-Steuerung + n-Regler mit Impulsgeber (P130 = 11)
1: U/f-Steuerung
2: U/f-Steuerung Textil
3: Vektorregelung ohne Drehzahlgeber (f-Regelung)
4: Vektorregelung mit Drehzahlgeber (n-Regelung)
mit Impulsgeber (P130 = 11)
5: Drehmomentregelung (M-Regelung)
mit Impulsgeber (P130 = 11)
Fur U/f-Steuerung (0..2) wird in P330 eine lineare Kennlinie
eingestellt (P330 = 1: parabolisch).
Der Impulsgeber hat eine Strichzahl von P151 =1024 je
Umdrehung.
Die nachfolgenden Eingaben der Motordaten sind notwendig,
wenn der Motor von den Umrichterdaten abweicht, eine der
Vektorregelungsarten (P100 = 3, 4, 5) gewéhlt wurde oder die
Drehzahlriickfiihrung verwendet wird (P100 = 0). Bei
Motorleistungen uber ca. 200 kW sollte eine der
Vektorregelungsarten verwendet werden.

Siemens AG 6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES
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_ Eingabe der Motorbemessungsspannung in V @)
P101 =" .
laut Typenschild
_ Eingabe des Motorbemessungsstroms in A @
P102 =7 .
laut Typenschild
v ¢ ¢ (Gruppenantriebe: Summe aller Motorstréme)
p104=2| | p105=2| EC-Motor: Cos (phi) laut Typenschild ®
NEMA-Motor: Bemessungsleistung [Hp]
¢ (Gruppenantriebe: Summe aller Leistungen)
_ NEMA-Motor: Eingabe des Motorwirkungsgrades in %
P106="? .
laut Typenschild
P107 = ? Eingabe der Motorbemessungsfrequenz in Hz @
) laut Typenschild
A2 2
Eingabe der Motorbemessungsdrehzahl in 1/min ®
P108 =7 .
laut Typenschild

Eingabe der Motorpolpaarzahl
(wird automatisch berechnet)

P

SIEMENS 3-Mot. 1LA7133-4AA10 CE
P 55 Nr.E H984 6148 01 002
@ 132 M/IMB3 EN 60034 Th.Cl. F
[~
50 Hz 230 / 400V /1Y | 60Hz 460V Y
O 7.5 kW 26.5/15.3A 8.6 kW 14.7 A
Wmss / min cos 0.83 1755 / min
@1 220-240/ 380-420 V 1Y 440/480V Y
26.5-27.0/15.3-15.6 A SF1.1 15.0-15.2 A
@
P114 =7 WARNUNGI )
GEFAHR BEI UNSACHGEMARER EINSTELLUNG!
P100=1,2 Nur bei Vektorregelung:
Technologische Randbedingungen fiir die Regelung
0: Standardantriebe (Ubliche Einstellung)
1: Torsion, Getriebespiel
2: Beschleunigungsantriebe
3: LaststoR
4: Rundlaufgite
5: Wirkungsgradoptimierung
6: Schweranlauf
7: M-Dynamik Feldschwachbereich
v v Beschreibung: siehe Abschnitt "Antriebseinstellung”
6SE7087-6KD60 Siemens AG
9-12 Betriebsanleitung  SIMOVERT MASTERDRIVES



04.2006

Parametrierschritte

thermischer Motorschutz
gewiinscht ?

nein ja
P095=2
P097>0

pP382 =7

v

P383=0 pP383 =7

oy

P368 = ?

1 [ [ [
P368 =0,1,2,3 4,7 5 6

v

P700.01 =7

v

P740 = ?

v

P918.01 =7

v VY ¢

P370=1

P0O60 =0

Anlage mit Motorschutz nach UL-Vorschrift?

Die Motortemperatur wird Gber den Motorstrom berechnet.
(In der Voreinstellung ist der Motoruberlastschutz gemaf UL-
Vorschrift aktiviert!)

Angabe der Motorkihlung

0: eigenbeltftet

1: fremdbeluftet

(automatisch vorbelegt fur P095 = 2, P097 > 0)

Eingabe der thermischen Zeitkonstante des Motors in s
Die Werte sind der Tabelle auf der n&chsten Seite zu
entnehmen (automatisch vorbelegt fur P095 = 2, P097 > 0).
Die Motorlastgrenze (P384.2) wird auf 100 % vorbelegt.

Auswahl der Sollwert- und Befehlsquelle (Blatt s0...s4, s6, s7)
0: PMU + Motorpoti (Bedienung tber das Bedienfeld,
Beschreibung siehe nachste Seite)

: Analog- und Digitaleingange auf der Klemmleiste

: Festsollwerte und Digitaleingange auf der Klemmleiste

: Motorpoti und Digitaleingéange auf der Klemmleiste

: USS1 (z.B. mit SIMATIC)

. hicht verwendet

: PROFIBUS (CBP)

: OP1S und Festsollwerte tiber SST1 (X300: PMU)

: OP1S und Motorpoti Uber SST1 (X300: PMU)

Eingabe der USS-Busadresse

cO~NO UL WNE

Eingabe der SIMOLINK-Moduladresse

Eingabe der PROFIBUS-Adresse

Start der Schnell-Parametrierung
0: keine Parameteranderung
1: Parameteranderung entsprechend der gewahlten
Kombination von Parametermodulen
(automatische Werkseinstellung entsprechend P366)
(anschlieBend Automatische Parametrierung entsprechend
P115=1)
Ruckkehr in das Anwendermeni
Ende der Schnellparametrierung

Siemens AG 6SE7087-6KD60

SIMOVERT MASTERDRIVES
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P368
Sollwertquelle

P383 Mot.Tmp. T1

Einstellhinweise

Einstellung PMU und Motorpoti (P368 = 0)

Mit dieser Einstellung kann der Antrieb tiber die PMU verfahren
werden:

EIN / AUS = |I| / @

Pfeil hoch / tief

schneller / langsamer

A
]

Linkslauf / Rechtslauf

Pfeil links / rechts

Mit der m -Taste" wird der Motor eingeschaltet und lauft auf die in

P457 eingestellte minimale Drehzahl hoch.
Danach kann mit der "@"—Taste die Drehzahl erhdéht werden.

Mit der Taste @ wird die Drehzahl erniedrigt.

Die Wahl der Sollwertquellen (P368) wird evtl. durch die Art der
Werkseinstellung (P366) eingeschrankt.

Werkseinstellung P366 Sollwertquelle P368
0=PMU 0 ... 8 = alle Quellen mdglich
1=0P1S 7 =0P1S

2 = Schrankgerat OP1S 7 =0P1S

3 = Schrankgerat PMU 0=PMU

4 = OP1S und SCI 8 = OP1S

Thermische Zeitkonstante des Motors

Die Aktivierung der izt-Rechnung erfolgt durch Einstellung eines
Parameterwerts >= 100 Sekunden.

Beispiel: fiir einen Motor 1LA5063, 2-polige Ausflihrung ist der Wert
480 s einzustellen.

Fir Siemens Normmotoren sind in der folgenden Tabelle die
thermischen Zeitkonstanten in Sekunden angegeben:

9-14

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Parametrierschritte

1LA-/1LL-Motoren Type 2. 4- 6- 8- 10- 12-
polig polig polig polig polig polig
1LA5063 480 780 - - - -
1LA5070 480 600 720 - - -
1LA5073 480 600 720 - - -
1LA5080 480 600 720 - - -
1LA5083 600 600 720 - - -
1LA5090 300 540 720 720 - -
1LA5096 360 660 720 840 - -
1LA5106 480 720 720 960 - -
1LA5107 - 720 - 960 - -
1LA5113 840 660 780 720 - -
1LA5130 660 600 780 600 - -
1LA5131 660 600 - - - -
1LA5133 - 600 840 600 - -
1LA5134 - - 960 - - -
1LA5163 900 1140 1200 720 - -
1LA5164 900 - - - - -
1LA5166 900 1140 1200 840 - -
1LA5183 1500 1800 - - - -
1LA5186 - 1800 2400 2700 - -
1LA5206 1800 - 2700 - - -
1LA5207 1800 2100 2700 3000 - -
1LA6220 - 2400 - 3300 - -
1LA6223 2100 2400 3000 3300 - -
1LA6253 2400 2700 3000 3600 - -
1LA6280 2400 3000 3300 3900 - -
1LA6283 2400 3000 3300 3900 - -
1LA6310 2700 3300 3600 4500 - -
1LA6313 2700 3300 3600 4500 - -
1LA6316 2880 3480 3780 4680 - -
1LA6317 2880 3480 3780 4680 - -
1LA6318 - - 3780 4680 - -
1LA831. 2100 2400 2700 2700 3000 3000
1LA835. 2400 2700 3000 3000 3300 3300
1LA840. 2700 3000 3300 3300 3600 3600
1LA845. 3300 3300 3600 3600 4200 4200
1LL831. 1500 1500 1800 1800 2100 2100
1LL835. 1800 1800 2100 2100 2400 2400
1LL840. 2100 2100 2100 2100 2400 2400
1LL845. 2400 2100 2400 2400 2700 2700

Siemens AG 6SE7087-6KD60

SIMOVERT MASTERDRIVES Betriebsanleitung
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Type 2- 4- 6- 8- 10- 12-
polig polig polig polig polig polig
1LA135. 1800 2100 2400 - - -
1LA140. 2100 2400 2700 2700 - -
1LA145. 2400 2700 3000 3000 3300 3300
1LA150. 3000 3000 3300 3300 3900 3900
1LA156. 3600 3300 3600 3600 4200 4200
1LL135. 1200 1200 1500 - - -
1LL140. 1500 1500 1800 1800 - -
1LL145. 1800 1800 1800 1800 2100 2100
1LL150. 2100 1800 2100 2100 2400 2400
1LL156. 2400 2100 2100 2100 2400 2400

1LA7-Motoren Die Angaben fir 1LA5-Motoren gelten auch fir die 1LA7-Motoren mit
gleicher Bezeichnung.

1LG4-Motoren Typ 2. 4- 6- 8-
polig polig polig polig

183 1200 1500 - -
186 - 1500 1800 2100
188 1200 2100 2100 2400

206 1500 - 2100 -
207 1500 2100 2400 2400
208 1800 2700 2700 3000
220 - 2700 - 2700
223 2100 2400 2700 2700
228 2100 2700 3000 3300
253 2700 2700 3000 3000
258 2400 3000 3600 3000
280 2400 2700 3000 3300
283 2400 3000 2700 3300
288 2400 3300 3000 3300
310 2400 2700 3000 2700
313 2400 2400 3300 4200
316 2100 3600 3600 3600
317 3000 3600 4200 4500
318 3300 4200 4500 4800

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Parametrierschritte

1LG6-Motoren

1PH6-Motoren

1PA6-Motoren
(= 1PH7-Motoren)

1PL6-Motoren

1PH4-Motoren

Typ 2- 4- 6- 8-
polig polig polig polig
183 1800 1800 - -
186 - 1800 2700 2100
206 1800 - 2700 -
207 1800 2700 2700 2700
220 - 2400 - 2700
223 2400 2700 3300 2400
253 2700 3000 2700 3000
280 2400 3300 3000 3600
283 2400 3000 3600 3900
310 2700 3300 3600 3900
313 2700 3900 3600 4200
316 2700 3900 4200 4200
317 2700 3900 4500 3900
318 3600 3900 4500 5700
Typ 1PH610 | 1PH613 | 1PH616 | 1PH618 | 1PH620 | 1PH622
Tlins 1500 1800 2100 2400 2400 2400
Ausnahmen: 1PH610 mit n = 1150 1/min: T1 = 1200 s
Achshohe 100 132 160 180 225
Tlins 1500 1800 2100 2400 2400
Typ 1PH7284 | 1PH7286 | 1PH7288
Tlins 4500 5000 5400
Achshohe 180 225
Tlins 1800 1800
Typ 1PL6284 | 1PH6286 | 1PH6288
Tlins 3200 3900 4300
Achshdéhe 100 132 160
Tlins 1500 1800 2100

HINWEIS

Werden 1PH7-, 1PL6- bzw. 1PH4-Motoren Uber die Listenauswahl

(P097) parametriert, wird sowohl die Motorkuhlung (P382) als auch die

thermische Motorzeitkonstante (P383) richtig vorbelegt.

Siemens AG
SIMOVERT MASTERDRIVES

6SE7087-6KD60

Betriebsanleitung
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Bezugsgroflen

Abhangige
Bezugswerte

Automatische
Motoridentifizierung

Die Darstellung von Funktionsparametern, Beobachtungsparametern
und Konnektoren sind auf 2-fachen Bezugswert begrenzt.

Nach Durchfiihrung der Schnellparametrierung sind Bezugs- und
Motorbemessungsgrof3en identisch. Dadurch ist eine Signaldarstellung
(z. B. Uiber Konnektoren) bis zu den 2-fachen MotorbemessungsgréfRen
mdglich. Reicht dies nicht aus, muss in das Menu "Antriebseinstellung”
(P0O60 = 5) gewechselt werden, um die Bezugsgrof3en anzupassen.
Dafur stehen folgende Parameter zur Verfigung:

P350 Bezugsstrom in A
P351 Bezugsspannung inV
P352 Bezugsfrequenz in Hz
P353 Bezugsdrehzahl in 1/min
P354 Bezugsmoment in Nm

Drehzahl- Bezugsfrequenz und Bezugsdrehzahl sind immer Uber die
Polpaarzahl miteinander verkoppelt.

60
109
Wird eine der beiden Parameter verstellt, so wird der zweite mit Hilfe
dieser Gleichung umgerechnet.
Die Bezugsleistung (in W) errechnet sich aus Bezugsmoment und
Bezugsdrehzahl:
P354 xP353x2xn
60

P353 =P352 x 5

RW,bezug =

Leistungswerte der Regelung werden ebenfalls immer in Prozent
angegeben und beziehen sich auf die genannte Bezugsleistung. Eine
Umrechnung auf Motorbemessungsleistung ist Giber das Verhaltnis von
Pw,bezug ! Pmot,nenn maglich.

P113x2xnxP108
l:)mot,nenn = 60

Zur genaueren Bestimmung der Motorparameter ist es méglich, eine
automatische Motoridentifizierung und Drehzahlregleroptimierung
durchzufihren.

Dazu sind die Ablaufe der "Antriebseinstellung" zu beachten. Bei
Verwendung einer der Vektorregelungsarten (P100 = 3, 4, 5) eines
Umrichters ohne Sinus-Ausgangsfilter und eines Asynchronmotors
ohne Geber oder mit Impulsgeber (korrekte Strichzahl in P151) kann
das Verfahren der Motoridentifizierung verkirzt werden. Dazu ist die
"Vollstandige Motoridentifizierung" (P115 = 3) anzuwahlen und der
Umrichter jeweils bei Erscheinen der Warnungen A078 und A080
einzuschalten.

WARNUNG Bei der Motoridentifizierung werden die Wechselrichterimpulse
freigegeben und der Antrieb dreht sich!
Aus Sicherheitsgrinden sollte die drehende Messung zunachst
mdglichst ohne Lastkupplung erfolgen.
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Parameterbelegungen je nach Sollwertquelle (P368) und Regelungsart (P100):

P368 = Sollwertquelle
P368=0| P368=1| P368=2 | P368=3 | P368=4 | P368=6 | P368=7 | P368 =8
PMU + [ Analog- | FSW + Motor- USSs PROFI- | OP1S + | OP1S +
Motor- eing. + [Klemmen| poti+ BUS FSwW Motor-
Parameterbeschreibung poti Klemmen Klemmen poti
P554.1 | Q. EIN/AUS1 B0005 B0022 B0022 B0022 B2100 B3100 B2100 B2100
P555.1 | Q. AUS2 1 B0020 B0020 B0020 B2101 B3101 1 1
P561.1 | Q. WR-Freigabe 1 B0016 1 1 1 1 1 1
P565.1 | Q. 1Quittieren B2107 B2107 B2107 B2107 B2107 B2107 B2107 B2107
P567.1 | Q. 3Quittieren 0 B0018 B0018 B0018 0 0 0 0
P568.1 | Q. Tippen Bit 0 0 0 0 0 B2108 B3108 B2108 0
P571.1 | Q. Positive DR 1 1 1 1 B2111 B3111 B2111 1
P572.1 | Q. Negative DR 1 1 1 1 B2112 B3112 B2112 B2112
P573.1 | Q. Mot.poti Hoher B0008 0 0 B0014 0 0 0 B2113
P574.1 | Q. Mot.poti Tiefer B0009 0 0 B0016 0 0 0 B2114
P580.1 | Q. FSW Bit 0 0 0 B0014 0 0 0 0 0
P581.1 [ Q. FSW BIit 1 0 0 B0016 0 0 0 0 0
P590 | Q. BICO-Datensatz | B0014 * 0 0 0 0 B0014 | B0014 * | BOO14 **
P651.1 | Q. Digitalausg. 1 B0107 * B0107 B0107 B0107 B0107 B0107 B0107 * | BO107 *
P652.1 | Q. Digitalausg. 2 B0104 * B0104 B0104 B0104 B0104 B0104 B0104 * | B0104 *
P653.1 | Q. Digitalausg. 3 0* B0115 0 0 0 0 0* 0*
P654.1 | Q. Digitalausg. 4 0 0 0 0 0 0 0 0
Sollwert-K.-Parameter KK0058 K0011 KK0040 | KKO0058 K2002 K3002 KK0040 | KKO0058

* bei Werkseinstellung P366 = 2, 3

¢ P590=B0012
¢+ P651 =B0000
¢ P652 =B0000
¢ P653=B0107

** hei Werkseinstellung P366 = 4:
¢ P590=B4102

Bxxxx = Binektor (Digitalsignal; Werte 0 und 1)
KXXXX = Konnektor (16-Bit Signal; 4000h = 100 %)
KKxxxx =  Doppel-Konnektor (32-Bit Signal; 4000 0000h = 100 %)

U/f-Kennlinie + n/f-Regelung:  Sollwert-K.-Parameter (Sw-KP) = P443
M-Regelung + n/f-Regelung:  Sollwert-K.-Parameter (Sw-KP) = P486

Siemens AG  6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES  Betriebsanleitung 9-37
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P100 = Regelungsart
Parameterbeschreibung P100=0 | P100=1 | P100=2 f-Reg. n-Reg. P100=5
Ulf +n u/f Textil (P587=0) | (P587 =0) | M-Reg.

P038.1 | Drehm.kon.Anz.r39.1 - - - - - Sw-KP
P038.1 | Drehm.kon.Anz.r39.2 - - - - - K0165
P040.1 | Drehz.kon.Anz.r41.1 Sw-KP Sw-KP Sw-KP Sw-KP Sw-KP KK0150
P040.2 | Drehz.kon.Anz.r41.2 KK0148 KK0148 KK0148 KKO0148 KK0148 KK0148
P040.3 | Drehz.kon.Anz.r41.3 - - - KK0091 KK0091 KK0091
P042.1 | Frequ.kon.Anz.r43.1 Sw-KP Sw-KP Sw-KP Sw-KP Sw-KP KK0150
P042.2 | Frequ.kon.Anz.r43.2 KKO0148 KK0148 KK0148 KK0148 KK0148 KK0148
P042.3 | Frequ.kon.Anz.r43.3 KK0199 KK0199 KK0199 KK0091 KK0091 KK0091
9.2.2 Parametrieren mit Anwendereinstellungen

Bei der Parametrierung durch Anwahl anwenderspezifischer

Festeinstellungen werden die Parameter des Gerétes mit in der

Software fest hinterlegten Werten beschrieben. Auf diese Weise kann

durch Setzen einiger weniger Parameter in einem Schritt die

vollstandige Parametrierung der Gerate erfolgen.

Die anwenderspezifischen Festeinstellungen sind nicht in der

Standardfirmware enthalten, sondern werden kundenspezifisch erstellt.
HINWEIS Wenn Sie an der Erstellung und Implementierung spezieller auf Ihre

Anwendungen zugeschnittener Festeinstellungen interessiert sind,
nehmen Sie bitte Kontakt mit lhrer nachst gelegenen SIEMENS-
Niederlassung auf.

Anwahl MenUl "Festeinstellungen”

Anwahl der gewinschten Werkseinstellung
0...4: Werkseinstellungen

5: Anwendereinstellung 1 (derzeit wie P366 = 0)
6: Anwendereinstellung 2 (derzeit wie P366 = 0)

10:  Lift und Hebezeuge

P0O60 = 2
P366 = ?
PO70=0

Start Parameter-Reset
0: Parameter-Reset

1: keine Parameteranderung

Gerét fuhrt den Parameter-
Reset durch und verlasst

anschlieBend die

"Festeinstellungen”

Bild 9-3 Ablauf beim Parametrieren mit Anwendereinstellungen
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9.2.3 Parametrieren durch Laden von Parameterdateien

(Download, P0O60 = 6)
Download Bei der Parametrierung mittels Download werden die in einem

= LT

ST

[u] o u]

Automatisierungsgerat
(z. B. SIMATIC S7)

Betriebsart Bauform Klemme SIEMENS
= | Einzelbetrieb | Kompakt, Einbaugerat | X300 ooooo
(SST1) ooooo
oooog
Busbetrieb Kompakt, Einbaugerat | X101
P ° —]
X300
Betriebsart Bauform Klemme
Einzelbetrieb | Kompakt, Einbaugerat | X300
(SST1)
Betriebsart Bauform Klemme
~— | Busbetrieb Optionsbaugruppe CBx| z. B. X448
2. B. CBP fiir Profibus | fur CBP ooooag
oooog
ooooao
ooooa

Mastergerat gespeicherten Parameterwerte Uber eine serielle
Schnittstelle in das zu parametrierende Gerat Ubertragen. Als
Mastergerate kdénnen dienen:

1. Operation Panel OP1S
2. PC's mit Serviceprogramm DriveMonitor
3. Automatisierungsgerate (z. B. SIMATIC)

Als serielle Schnittstellen kommen die Schnittstelle des Grundgerates
SST1 oder SST2 mit USS-Protokoll und fur die Parametertibertragung
nutzbare Feldbusanschaltungen (z. B. CBP fir PROFIBUS DP) in
Betracht.

Mit Hilfe des Downloads kénnen alle anderbaren Parameter auf neue
Werte gesetzt werden.

Bild 9-4 Parameteriibertragung von verschiedenen Quellen per Download

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Download mit OP1S Das Operation Panel OP1S ist in der Lage, Parametersatze aus den

Download mit
DriveMonitor

Geraten auszulesen (Upread) und zu speichern. Diese Parametersétze
kénnen dann auf andere Gerate per Download Ubertragen werden. Der
bevorzugte Einsatzfall fir ein Download mittels OP1S ist deshalb die
Parametrierung von Ersatzgeraten im Servicefall.

Beim Download mit OP1S wird davon ausgegangen, dass sich die
Geréte im Auslieferzustand befinden. Die Parameter zur
Leistungsteildefinition werden deshalb nicht mit Gibertragen.
(Siehe dazu Abschnitt "Ausfuhrliche Parametrierung,
Leistungsteildefinition™)

Parameternummer | Parametername
P060 Menuauswahl
P0O70 Best.Nr. 6SE70..
P072 Umr.Strom(n)
P0O73 Umr.Leistung(n)

Tabelle 9-6 beim Download nicht anderbare Parameter

Das Operation Panel OP1S speichert und tbertragt auch die
Parameter zur Konfiguration der USS-Schnittstelle (P700 bis P704). Je
nach Parametrierung des Gerates, aus dem der Parametersatz
urspriinglich per Upread ausgelesen wurde, kann nach Abschluss des
Downloads die Kommunikation zwischen OP1S und Gerat aufgrund
geanderter Schnittstellenparameter unterbrochen werden. Um die
Kommunikation wieder anlaufen zu lassen, unterbrechen Sie kurzzeitig
die Verbindung zwischen OP1S und Gerat (OP1S oder Kabel
abziehen). Das OP1S wird dann neu initialisiert und stellt sich Gber den
hinterlegten Suchalgorithmus nach kurzer Zeit auf die geanderte
Parametrierung ein.

Mit Hilfe des PC-Programms DriveMonitor kdnnen die Parametersatze
aus Geraten ausgelesen (Upload), auf der Festplatte oder Disketten
gespeichert und Offline editiert werden. Uber Download lassen sich
diese in Parameterdateien gespeicherten Parametersatze dann wieder
in die Gerate Ubertragen.

Durch die Mdglichkeit die Parameter Offline zu editieren, kdnnen auf
die Anwendung zugeschnittene Parameterdateien erstellt werden.
Dabei mussen die Dateien nicht den vollstandigen Parameterumfang
beinhalten, sondern kdnnen sich auf die fir die Anwendung relevanten
Parameter beschranken. Vorgehen beim Upload / Download siehe
Abschnitt "Upload / Download" im Kapitel "Parametrierung".

9-40
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ACHTUNG

9.2.4

Beschreibung

HINWEIS

Die erfolgreiche Parametrierung der Geréate per Download ist nur dann
gesichert, wenn sich das Gerat wahrend der Dateniibertragung im
Zustand "Download" befindet. Der Ubergang in diesen Zustand erfolgt
nach Anwahl des Menus "Download" in PO60.

Nach Aktivierung der Downloadfunktion im OP1S oder im
Serviceprogramm DriveMonitor wird PO60 automatisch auf 6 gesetzt.

Wird die CU eines Umrichters ersetzt, so ist vor dem Download von
Parameterdateien die Leistungsteildefinition durchzufiihren.

Werden nur Teile der gesamten Parameterliste mittels Download
Ubertragen, so miussen die Parameter der folgenden Tabelle immer mit
Ubertragen werden, da diese bei der Antriebseinstellung automatisch
aus der Eingabe anderer Parameter resultieren. Beim Download erfolgt
diese automatische Anpassung jedoch nicht.

Parameternummer Parametername
P109 Polpaarzah
P352 Bezugsfrequenz = P353 x P109 / 60
P353 Bezugsdrehzahl = P352 x 60 / P109

Tabelle 9-7 Parameter, die bei Download immer zu laden sind

Wird beim Download der Parameter P115 = 1 beschrieben, so wird
anschlieend die Automatische Parametrierung (entsprechend der
Einstellung von Parameter P114) durchgefuhrt. In der Automatischen
Parametrierung werden die Reglereinstellungen aus den Motor-
Typenschilddaten berechnet und die Bezugsgrofien P350 ... P354 auf
die Motor-Bemessungsgrof3en des ersten Motordatensatzes gesetzt.

Werden folgende Parameter beim Download beschrieben, so werden
sie anschliel3end nicht von der Automatischen Parametrierung neu
berechnet:

P116, P128, P215, P216, P217, P223, P235, P236, P237, P240, P258,
P259, P278, P279, P287, P291, P295, P303, P313, P337, P339, P344,
P350, P351, P352, P353, P354, P388, P396, P471, P525, P536, P602,
P603.

Parametrieren durch das Ausfiihren von Scriptfiles

Script-Dateien dienen zum Parametrieren der Gerate der
MASTERDRIVES-Reihe als Alternative zu einem Parametersatz-
Download. Eine Script-Datei ist eine reine Textdatei, welche die
Dateinamenerweiterung *.ssc besitzen muss. Die Script-Datei fuhrt
mittels einfacher Befehlssyntax einzelne Befehle aus, die der
Gerateparametrierung dienen. (Die Script-Dateien kénnen mit
einfachen Texteditoren z. B. WordPad erstellt werden.)

Die Scriptfiles entnehmen Sie hitte der Online-Hilfe.

Siemens AG 6SE7087-6KD60
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9.3 Motorenliste

Asynchronmotoren

1PH7(=PA6) / 1PL6 /

1PH4

Eingabe Motor- Nenn- Frequenz | Strom | Spannung | Drehmoment | cos ¢ iu
in P097 | Bestellnummer drehzahl fq [HZ] I [A] Uy V] My, [Nm] [%]
(MLFB) Ny, [1/min]

1 1PH7101-2_F_ 1750 60,0 9,7 398 23,5 0,748 58,3
2 1PH7103-2_D_ 1150 40,6 9,7 391 35,7 0,809 51,8
3 1PH7103-2_F_ 1750 60,95 12,8 398 34 0,835 41,3
4 1PH7103-2_G_ 2300 78,8 16,3 388 31 0,791 50,4
5 1PH7105-2_F_ 1750 60,0 17,2 398 43,7 0,773 54,1
6 1PH7107-2_D_ 1150 40,3 171 360 59,8 0,807 51,4
7 1PH7107-2_F 1750 60,3 21,7 381 54,6 0,802 48,8
8 1PH7131-2_F_ 1750 59,65 23,7 398 71 0,883 34,2
9 1PH7133-2_D_ 1150 39,7 27,5 381 112 0,853 46,2
10 1PH7133-2_F_ 1750 59,65 33,1 398 95,5 0,854 41,1
11 1PH7133-2_G_ 2300 78,0 42,4 398 93 0,858 40,4
12 1PH7135-2_F_ 1750 59,45 40,1 398 117 0,862 40,3
13 1PH7137-2_D_ 1150 39,6 40,6 367 162 0,855 45,8
14 1PH7137-2_F_ 1750 59,5 53,1 357 136 0,848 43,0
15 1PH7137-2_G_ 2300 77,8 54,1 398 120 0,866 39,3
16 1PH7163-2_B_ 400 14,3 28,2 274 227 0,877 40,4
17 1PH7163-2_D_ 1150 39,15 52,2 364 208 0,841 48,7
18 1PH7163-2_F_ 1750 59,2 69,0 364 185 0,855 41,2
19 1PH7163-2_G_ 2300 77,3 78,5 398 158 0,781 55,3
20 1PH7167-2_B_ 400 14,3 35,6 294 310 0,881 39,0
21 1PH7167-2_D_ 1150 39,1 66,4 357 257 0,831 50,9
22 1PH7167-2_F_ 1750 59,15 75,2 398 224 0,860 40,3
23 1PH7184-2_B_ 400 14,2 49,5 271 390 0,840 52,5
24 1PH7184-2_D_ 1150 39,1 87,5 383 366 0,820 48,0
25 1PH7184-2_F_ 1750 59,0 120,0 388 327 0,780 52,9
26 1PH7184-2_L_ 2900 97,4 158,0 395 267 0,800 48,7
27 1PH7186-2_B_ 400 14,0 67,0 268 505 0,810 58,3
28 1PH7186-2_D_ 1150 39,0 116,0 390 482 0,800 50,4
29 1PH7186-2_F 1750 59,0 169,0 385 465 0,800 50,0
30 1PH7186-2_L_ 2900 97,3 206,0 385 333 0,780 52,0
31 1PH7224-2_B_ 400 14,0 88,0 268 725 0,870 41,5
32 1PH7224-2_D_ 1150 38,9 160,0 385 670 0,810 49,4
33 1PH7224-2_U_ 1750 58,9 203,0 395 600 0,840 43,4
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Eingabe Motor- Nenn- Frequenz | Strom | Spannung | Drehmoment | cos ¢ i
in P097 | Bestellnummer drehzahl frn [HZ] I [A] Up, [V] M, [Nm] [%]

(MLFB) Ny, [1/min]
34 1PH7224-2_| _ 2900 97,3 274,0 395 490 0,840 42,0
35 1PH7226-2_B_ 400 14,0 114,0 264 935 0,860 43,4
36 1PH7226-2_D_ 1150 38,9 197,0 390 870 0,840 44,4
37 1PH7226-2_F_ 1750 58,9 254,0 395 737 0,820 47,4
38 1PH7226-2_L_ 2900 97,2 348,0 390 610 0,830 44,4
39 1PH7228-2_B_ 400 13,9 136,0 272 1145 0,850 45,2
40 1PH7228-2_D_ 1150 38,9 238,0 390 1070 0,850 41,4
41 1PH7228-2_F_ 1750 58,8 342,0 395 975 0,810 49,6
42 1PH7228-2_| _ 2900 97,2 402,0 395 708 0,820 46,4
43 1PL6184-4_B_ 400 14,4 69,0 300 585 0,860 47,8
44 1PL6184-4 D_ 1150 39,4 121,0 400 540 0,860 46,3
45 1PL6184-4 F_ 1750 59,3 166,0 400 486 0,840 41,0
46 1PL6184-4 | _ 2900 97,6 209,0 400 372 0,850 37,8
47 1PL6186-4_B_ 400 14,3 90,0 290 752 0,850 52,2
48 1PL6186-4_D_ 1150 39,4 158,0 400 706 0,860 39,3
49 1PL6186-4_F_ 1750 59,3 231,0 400 682 0,840 39,8
50 1PL6186-4_L_ 2900 97,5 280,0 390 494 0,840 38,7
51 1PL6224-4 B 400 14,2 117,0 300 1074 0,870 38,5
52 1PL6224-4 D_ 1150 39,1 218,0 400 997 0,850 39,5
53 1PL6224-4_F_ 1750 59,2 292,0 400 900 0,870 30,8
54 1PL6224-4 | 2900 97,5 365,0 400 675 0,870 32,3
55 1PL6226-4_B_ 400 14,0 145,0 305 1361 0,850 46,2
56 1PL6226-4_D_ 1150 39,2 275,0 400 1287 0,870 33,5
57 1PL6226-4_F_ 1750 59,1 355,0 400 1091 0,870 34,4
58 1PL6226-4_L_ 2900 97,4 470,0 395 889 0,870 32,4
59 1PL6228-4_B_ 400 14,0 181,0 305 1719 0,860 42,5
60 1PL6228-4_D_ 1150 39,2 334,0 400 1578 0,880 30,5
61 1PL6228-4_F_ 1750 59,0 470,0 400 1448 0,860 36,8
62 1PL6228-4 L _ 2900 97,3 530,0 400 988 0,870 35,0
63 1PH4103-4_F_ 1750 61,2 20,5 400 48 0,75 56,1
64 1PH4105-4 F_ 1750 61,3 28,0 400 70 0,78 48,2
65 1PH4107-4_F_ 1750 61,0 36,0 400 89 0,78 50,0
66 1PH4133-4_F_ 1750 60,2 36,0 400 96 0,82 33,3
67 1PH4135-4 F_ 1750 59,8 52,0 400 139 0,79 42,3
68 1PH4137-4_F_ 1750 59,9 63,0 400 172 0,81 36,5
69 1PH4163-4_F_ 1750 59,3 88,0 400 235 0,78 47,7
70 1PH4167-4_F_ 1750 59,4 107,0 400 295 0,80 41,1
Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Eingabe Motor- Nenn- Frequenz | Strom | Spannung | Drehmoment | cos ¢ i
in P097 | Bestellnummer drehzahl frn [HZ] I [A] Up, [V] M, [Nm] [%]
(MLFB) Ny, [1/min]
71 1PH4168-4_F_ 1750 59,4 117,0 400 333 0,82 36,8
72 1PH7107-2_G_ 2300 78,6 24,8 398 50 0,80 48,8
73 1PH7167-2_G_ 2300 77,4 85,0 398 183 0,84 47,1
74 1PH7284-_ _B_ 500 17,0 144,0 400 1529 0,87 41,7
75 1PH7284-_ _D_ 1150 38,6 314,0 400 1414 0,82 50,3
76 1PH7284-_ _F_ 1750 58,7 393,0 400 1228 0,86 41,5
77 1PH7286-_ _B_ 500 17,0 180,0 400 1909 0,86 43,3
78 1PH7286-_ _D_ 1150 38,6 414,0 380 1745 0,81 52,7
79 1PH7286-_ _F_ 1750 58,7 466,0 400 1474 0,87 39,5
80 1PH7288-_ _B_ 500 17,0 233,0 400 2481 0,87 42,6
81 1PH7288-_ _D_ 1150 38,6 497,0 385 2160 0,82 50,7
82 1PH7288-_ _F_ 1750 58,7 586,0 400 1856 0,87 39,9
83 bis 99 |fur zukiinftige Verwendung
100 1PL6284-_ _D_ 1150 38,9 478,0 400 2325 0,89 32,6
101 1PL6284-_ _F_ 1750 59,0 616,0 400 2019 0,90 26,3
102 1PL6286-_ _D_ 1150 38,9 637,0 380 2944 0,89 33,6
103 1PL6286-_ _F_ 1750 59,0 736,0 400 2429 0,91 24,7
104 1PL6288-_ _D_ 1150 38,9 765,0 385 3607 0,89 32,4
105 1PL6288-_ _F 1750 59,0 924,0 400 3055 0,91 251
101625“5 fur zukunftige Verwendung
Tabelle 9-8 Motorenliste 1PH7 (=1PA6) / 1PL6 / 1PH4
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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9.4 Ausfuhrliche Parametrierung

Die ausfuhrliche Parametrierung ist immer dann anzuwenden, wenn die
Einsatzbedingungen der Gerate zuvor nicht exakt bekannt und
detaillierte Parameteranpassungen vor Ort erforderlich sind. Typische
Anwendungen dafiir sind Erstinbetriebsetzungen.

9.4.1 Leistungsteildefinition

Im Auslieferzustand ist die Leistungsteildefinition bereits
abgeschlossen. Sie ist deshalb nur beim Austausch der CUVC
notwendig und unter normalen Bedingungen nicht erforderlich.

Bei der Leistungsteildefinition wird der Regelelektronik mitgeteilt, mit
welchem Leistungsteil sie zusammenarbeitet. Dieser Schritt ist bei allen
Geraten der Bauformen Kompakt-, Einbau- und Schrankgerat
erforderlich.

WARNUNG Werden CUVC-Baugruppen zwischen verschiedenen Geraten
getauscht, ohne dass das Leistungsteil erneut definiert wurde, kann
nach Anlegen der Versorgungsspannung und Einschalten des Gerates
das Gerat zerstort werden.

Fur die Leistungsteildefinition muss das Gerat in den Zustand
"Leistungsteildefinition" gebracht werden. Das geschieht bei der
Anwahl des Menis "Leistungsteildefinition”. In diesem Menl wird dann
durch Eingabe einer Codenummer das Leistungsteil definiert.

P0O60 = 8 Menuauswahl "Leistungsteildefinition”

Eingabe der Codenummer fir das betroffene Gerat
Die Codenummer ist den Bestellnummern (MLFB) zugeordnet.
l Die Bestellnummer kann vom Typenschild des Gerates

PO70 ="

abgelesen werden.
Die Gerételiste befindet sich auf den folgenden Seiten.

P060 =1 Ruckkehr in des Parametermeni
Bild 9-5 Ablauf bei Durchfiihrung der Leistungsteildefinition
WARNUNG Zur Kontrolle der Eingaben sollten die Werte fir die Umrichter-

Anschlussspannung in PO71 und den Umrichter-Strom in PO72 nach
Ruckkehr in das Parameterment Uberpriift werden. Sie missen mit
den Angaben des Typenschildes Uibereinstimmen.

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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DC 270V bis 310 V

DC 510V bis 650 V

DC 675V bis 810 V

PWE: Parameterwert PO70

In [A]: Ausgangsbemessungsstrom in Ampere (P072)
Bestellnummer In [A] PWE
6SE7021-1RA60 10,6 15
6SE7021-3RA60 13,3 22
6SE7021-8RB60 17,7 28
6SE7022-3RB60 22,9 33
6SE7023-2RB60 32,2 40
6SE7024-4RC60 44,2 49
6SE7025-4RD60 54,0 55
6SE7027-O0RD60 69,0 65
6SE7028-1RD60 81,0 71
Bestellnummer In [A] PWE
6SE7016-1TA61 6,1 4
6SE7018-0TA61 8,0 10
6SE7021-0TA61 10,2 12
6SE7021-3TB61 13,2 19
6SE7021-8TB61 17,5 26
6SE7022-6TC61 255 36
6SE7023-4TC61 34,0 43
6SE7023-8TD61 37,5 47
6SE7024-7TD61 47,0 53
6SE7026-0TD61 59,0 57
6SE7027-2TD61 72,0 67
Bestellnummer In [A] PWE
6SE7014-5UB61 4,5 2
6SE7016-2UB61 6,2
6SE7017-8UB61 7,8 8
6SE7021-1UB61 11,0 17
6SE7021-5UB61 15,1 24
6SE7022-2UC61 22,0 31
6SE7023-0UD61 29,0 38
6SE7023-4UD61 34,0 45
6SE7024-7UD61 46,5 51
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9.4.2 Baugruppenkonfiguration

Bei der Baugruppenkonfiguration wird der Regelelektronik mitgeteilt,
wie die eingebauten Optionsbaugruppen zu konfigurieren sind. Dieser
Schritt ist immer dann erforderlich, wenn die Optionsbaugruppen CBx
oder SLB verwendet werden.

Fur die Baugruppenkonfiguration muss das Gerat in den Zustand
"Baugruppenkonfiguration" gebracht werden. Das geschieht bei der
Anwahl des Menis "Baugruppenkonfiguration”. In diesem Meni
werden Parameter eingestellt, die fur die Anpassung der
Optionsbaugruppen an die konkrete Anwendung benétigt werden (z. B.
Busadressen, Baudraten usw.). Nach Verlassen des Menis werden die
eingestellten Parameter tbertragen und die Optionsbaugruppen
initialisiert.

P0O60 = 4

Anwahl Meni "Baugruppenkonfiguration”

v

SCB gesteckt ?

Serielle Kommunikationsbaugruppe

nein * ja

P696 = ?

SCB-Protokoll
0: SCI

l

1: USS-4-Draht
2: USS-2-Draht
3: Peer-to-Peer

CBx gesteckt ?

Kommunikationsbaugruppe (z. B. Profibus-DP)

nein * ja

bis
P721.1...10 =

P711.1.2="7 Eingabe der fur die gesteckten Kommunikations-

baugruppen CBx erforderlichen CB Parameter 1 bis 11
?| Die erforderlichen CB Parameter und ihre Bedeutung ergeben

v

sich aus den Funktionsplanen der einzelnen Kommunikations-
baugruppen.

Siemens AG 6SE7087-6KD60
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SLB gesteckt ?

nein

v v

v”
P740="7?

v

P741 ="

v

P742 =7
P740>0 P740=0

P743 ="7?

v

P745 =7

v

P746 =7?

v v

P749.1..8="7

CBx gesteckt ?

SIMOLINK-Baugruppe

Eingabe der SLB Moduladresse
0: Gerat arbeitet als Dispatcher
grolRer 0: Gerat arbeitet als Transceiver

Eingabe der SLB Telegrammausfallzeit in ms
0: keine Uberwachung
groRer 0: Uberwachungszeit in ms

Eingabe der SLB Sendeleistung (fir Kunststoff-LWL)
1: schwach bis 15 m LWL-Lange
2: mittel bis 25 m LWL-Lange
3: stark bis 40 m LWL-Lange
HINWEIS:  Bei Verwendung von Glasfaser-LWL erhéhen
sich die méglichen Langen um den Faktor 7,5.

Eingabe der Modulanzahl (incl. Dispatcher)
im SIMOLINK-Ring

Eingabe der Kanalanzahl je Modul

Eingabe der SIMOLINK Zykluszeit in ms

Eingabe der SLB Leseadressen

Kommunikationsbaugruppe (z. B. Profibus-DP)

nein * ja
P918.1..2=7? | Eingabe der CB Busadressen
P060 =1 Rickkehr in das Parametermeni
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Baugruppencodes Der Beobachtungsparameter r826.x dient zur Anzeige der
Baugruppencodes. Anhand dieser Codes kann der Typ der
eingebauten Elektronikbaugruppen ermittelt werden.

Parameter Index Position
r826 1 Grundbaugruppe
1826 2 Slot A
r826 3 Slot B
r826 4 Slot C
r826 5 Slot D
r826 6 Slot E
r826 7 Slot F
1826 8 Slot G

Wird eine Technologiebaugruppe T100, T300, TSY (Einbauplatz 2)
bzw. eine SCB1 oder SCB2 (Einbauplatz 2 bzw. 3) eingesetzt, findet
sich deren Baugruppenkennung in folgenden Indizes:

Parameter Index Position
r826 5 Einbauplatz 2
r826 7 Einbauplatz 3
Allgemeine Parameterwert Bedeutung

Baugruppencodes
90 his 109 Mainboards oder Control Unit

110 bis 119 Sensor Board (SBx)

120 bis 129 Serial Communication Board (Scx)
130 bis 139 Technology Board

140 bis 149 Communication Board (Cbx)

150 bis 169 Sonderbaugruppen (Ebx, SLB)

Siemens AG  6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES  Betriebsanleitung 9-49



Parametrierschritte 04.2006

Spezielle Baugruppe Bedeutung Parameterwert
Baugruppencodes
CcuvcC Control Unit Vector Control 92
cumMcC Control Unit Motion Control 93
CUMC+ | Control Unit Motion Control Compact PLUS 94
CuvC+ Control Unit Vector Control Compact PLUS 95
CUPM Control Unit Motion Control Performance 2 96
CUMP Control Unit Motion Control Kompakt PLUS 97
Performance 2

CUSA Control Unit Sinus AFE 108
TSY Tacho- und Synchronisierbaugruppe 110
SBP Sensor Board Puls 111
SCB1 Serial Communication Board 1 (LWL) 121
SCB2 Serial Communication Board 2 122
T100 Technologiebaugruppe 131
T300 Technologiebaugruppe 131
T400 Technologiebaugruppe 134
CBX Communication Board 14x
CBP Communication Board PROFIBUS 143
CBD Communication Board DeviceNet 145
CBC Communication Board CAN Bus 146
CBL Communication Board CC-Link 147
CBP2 Communication Board PROFIBUS 2 148
EB1 Expansion Board 1 151
EB2 Expansion Board 2 152
SLB SIMOLINK-Bus-Interface 161

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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9.4.3 Antriebseinstellung

Die Antriebseinstellung stellt gegeniber der Schnellparametrierung
eine erweiterte Inbetriebnahme dar.

Bei der Antriebseinstellung wird der Regelelektronik mitgeteilt, an
welcher Einspeisespannung der Umrichter arbeitet, welcher Motor
angeschlossen ist und tber welchen Motorgeber dieser verfigt.
AulRerdem erfolgt die Auswahl der Motorregelung (U/f-Steuerung oder
Vektorregelung) und der Pulsfrequenz. Bei Bedarf kdnnen die fir das
Motormodell bendtigten Parameter automatisch berechnet werden.
Zusatzlich werden wéahrend der Antriebseinstellung die Normierungen
fur die Strom-, Spannungs-, Frequenz-, Drehzahl- und
Drehmomentsignale festgelegt.

Bei der Inbetriebnahme des Asynchronmotors werden zunachst die
Parameter des Herstellers vollsténdig (s.u.) eingetragen:

+ Dabei mussen Sie beachten, ob die Asynchronmaschine in Stern-
oder Dreieckschaltung betrieben wird.

¢ Vom Typenschild mussen Sie immer die S1-Daten verwenden.

Sie missen den Grundwellen-Effektivwert der
Bemessungsspannung eintragen und nicht den Gesamteffektivwert
(enthalt Oberwellenanteile) fur Umrichterbetrieb.

+ Sie mussen immer den richtigen Motor-Bemessungsstrom P102
eintragen (Typenschild). Wenn bei speziellen Luftermotoren auf
dem Typenschild zwei unterschiedliche Nennstréme vorhanden
sind, dann missen Sie den Wert fir M ~ n fir Konstantmoment
(nicht M ~ n2) einsetzen. Ein héheres Drehmoment kann mit den
Momenten- und Stromgrenzen eingestellt werden.

+ Die Genauigkeit des Motor-Bemessungsstromes wirkt sich direkt auf
die Drehmomentgenauigkeit aus, da das Bemessungsmoment auf
den Bemessungsstrom normiert wird. Ein um 4 % erhghter
Bemessungsstrom filhrt ndherungsweise auch zu einem um 4 %
erhdhten Drehmoment (bezogen auf das Bemessungsmoment des
Motors).

+ Bei Gruppenantrieben missen Sie den Gesamt-Bemessungsstrom
eintragen P102 = X*Imot,nenn

¢ Ist der Bemessungs-Magnetisierungsstrom bekannt, so sollten Sie
ihn bei der Antriebseinstellung in P103 eintragen (in % Imgt,nenn)-
Dadurch werden die Ergebnisse der "automatischen
Parametrierung” (P115 = 1) genauer.

Siemens AG 6SE7087-6KD60
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Da der Bemessungs-Magnetisierungsstrom P103 (nicht zu
verwechseln mit dem Leerlaufstrom bei Betrieb mit
Bemessungsfrequenz P107 und Bemessungsspannung P101) meist
nicht bekannt ist, kbnnen Sie zunachst 0.0 % eintragen. Mit Hilfe
des Leistungsfaktors (cosPHI) P104 wird ein Naherungswert
errechnet und in r119 angezeigt.

Die Erfahrung zeigt, dass die Naherung bei Motoren grol3er
Leistung (Uber 800 kW) eher etwas zu grof3e Werte liefert und bei
Motoren kleiner Leistung (unter 22 kW) eher etwas zu kleine Werte.
Der Magnetisierungsstrom ist definiert als feldbildende
Stromkomponente bei Betrieb im Bemessungspunkt der Maschine
(U=P101, f=P107, n = P108, i = P102).

Die Bemessungsfrequenz P107 und die Bemessungsdrehzahl P108
fuhren automatisch zur Berechnung der Polpaarzahl P109. Wenn
der angeschlossene Motor als Generator ausgelegt ist und auf dem
Typenschild die Generatordaten stehen (ibersynchrone
Bemessungsdrehzahl), dann missen Sie die Polpaarzahl manuell
richtig stellen (um 1 erhéhen, wenn der Motor mindestens 4-polig
ist), damit der Bemessungsschlupf (r110) richtig berechnet werden
kann.

Bei Asynchronmotoren dirfen Sie nicht die synchrone
Leerlaufdrehzahl sondern die wirkliche Motor-Bemessungsdrehzahl
in P108 eintragen, d.h. die Schlupffrequenz bei Nennlast muss sich
aus den Parametern P107...P109 ergeben.

Der Motorbemessungsschlupf (1 - P108/60 x P109/P107) sollte
Ublicherweise grof3er sein als 0,35 % x P107.

Diese niedrigen Werte werden allerdings erst bei Motoren mit sehr
grol3er Leistung (ab ca. 1000 kW) erreicht.

Motoren mittlerer Leistung (45...800 kW) haben Schlupfwerte um
2,0...0.6 %.

Motoren niedriger Leistung (unter 22 kW) kénnen auch Schlupfwerte
bis 10 % aufweisen.

Eine genauere Bewertung des Bemessungsschlupfes kann nach
der Stillstandsmessung (P115 = 2) durch Heranziehen der
Temperaturbewertung fir den Lauferwiderstand P127 erfolgen.

Bei kalten Motoren (ca. 20 °C) liegt der Wert Ublicherweise bei

70 % (+ 10 %) bei warmen Motoren (Betriebstemperatur) bei

100 % (+ 10 %). Bei sehr starken Abweichungen kénnen Sie davon
ausgehen, dass die Bemessungsfrequenz P107 oder die
Bemessungsdrehzahl P108 nicht den realen Werten entsprechen.

Liegt die Motor-Bemessungsfrequenz (Projektierung!) unter 8 Hz, so
missen Sie in der Antriebseinstellung P107 = 8.0 Hz setzen. Die
Motor-Bemessungsspannung P101 ist im Verhaltnis 8 Hz / fypot,N
hochzurechnen, die Bemessungsdrehzahl P108 sollte zu einer
gleichen Schlupfdrehzahl fihren:

P108 = ((8 Hz - P1074t) x 60 / P109) + P1084jt.

WARNUNG Bei der Motoridentifizierung (P115 = 2...7) werden die
Wechselrichterimpulse freigegeben und der Antrieb dreht sich!
Aus Sicherheitsgriinden sollte die drehende Messung zunachst
mdglichst ohne Lastkupplung erfolgen.
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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P060 =5 Mentauswahl "Antriebseinstellung”

Ausgangsfilter 0 = ohne Ausgangsfilter
1 = mit Sinusausgangsfilter
¢ 2 = mit du/dt-Ausgangsfilter

P068 = ?

Eingabe der Gerateanschlussspannung in V
AC-Gerdate: Effektivwert der Wechselspannung
¢ DC-Gerate: Zwischenkreisspannung

PO71="°

Eingabe des Motortyps
2: Kompakt-Asynchronmotor 1PH7(=1PA6)/1PL6/1PH4
pdos=2 P09 = PO95=11 10: Async./Sync. IEC (internationale Norm)
10,12,13 11: Async./Sync. NEMA (US-Norm)
12: Synchronmotor fremderregt (Sonderanwendungen,
nicht U/f-Kennlinie)
13: Synchronmotor permanenterregt (Sonderanwendungen,
nicht U/f-Kennlinie)
PO97 = 2 Eingabe der Codenummer fur den angeschlossenen Motor
der Reihe 1PH7(=1PAG6)/1PL6/1PH4
l (siehe Abschnitt "Motorenliste")

P0O95 =?

(die Automatische Parametrierung wird durchgefthrt,
v v sobald P095 = 2 und P097 > 0 eingestellt wird)

Eingabe der Steuer-/Regelart

: U/f-Steuerung + n-Regelung

. U/f-Steuerung

. U/f-Steuerung Textil

: Drehzahlregelung ohne Drehzahlgeber (f-Regelung)

: Drehzahlregelung mit Drehzahlgeber (n-Regelung)

: Drehmomentregelung (M-Regelung)

Hinweis: Bei Motorleistungen tber ca. 200 kW sollte eine der
v v v Vektorregelungsarten verwendet werden (P100 > 2).

P100 =7

P095=2
P097>0

g~ wWNEFEO

Eingabe der Motorbemessungsspannung in V
laut Typenschild

Eingabe des Motorbemessungsstroms in A
laut Typenschild
# # (Gruppenantriebe: Summe aller Motorstréme)

Eingabe des Motormagnetisierungsstroms in % des

Motorbemessungsstromes

IEC NEMA wenn nicht bekannt, P103 = 0 einstellen, der Wert wird dann
automatisch bei Verlassen der Antriebseinstellung berechnet

v (vgl. r119).
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P104=?| | P105="
v
P106="
v
P107 =7
v v v
P108 =?
v v
P109 =?
v v v
P113="7?

P100=0.1,2 P100 = 3,45

P100>2 _ﬁ

P100=1,2 P114="?

P115=1

IEC-Motor: Cos (phi) laut Typenschild
NEMA-Motor: Bemessungsleistung [Hp]
(Gruppenantriebe: Summe aller Leistungen)

NEMA-Motor: Eingabe des Motorwirkungsgrades in %
laut Typenschild

Eingabe der Motorbemessungsfrequenz in Hz
laut Typenschild

Eingabe der Motorbemessungsdrehzahl in 1/min
laut Typenschild

Eingabe der Motorpolpaarzahl
(wird automatisch berechnet)

Eingabe des Motorbemessungsdrehmoments in Nm
laut Typenschild bzw. Motorenkatalog (wird nur zur Normierung
der Prozessdaten und Beobachtungsparameter verwendet)

WARNUNG!

GEFAHR BEI UNSACHGEMARER EINSTELLUNG!
Technologische Bedingungen fir die Regelung
0: Antrieb fir Standardanwendungen (z. B. Pumpen)
1: Antrieb mit starker Torsion, Getriebespiel, groRen
Tragheitsmomenten (z. B. Papiermaschine)
2: Antrieb fiir sehr dynamische Beschleunigungen
(ohne Lastmomente) (z. B. Schere)
3: Antrieb fiir starke StoRbelastungen (z. B. Walzantrieb)
4: Antrieb mit hoher Rundlaufgite bei niedrigen Drehzahlen.
5: Dynamisch anspruchslose Antriebe, die durch haufigen
Teillastbetrieb im Wirkungsgrad optimiert werden kdénnen.
6: Antrieb mit hohen Anfahrmomenten.
7: M-Dynamik Feldschwachbereich
Beschreibung: siehe Folgekapitel

Berechnung Motormodell "Automatische Parametrierung"
Die Bezugswerte P350 ... P354 werden auf
Motorbemessungswerte gesetzt.

Die Motorparameter und Reglereinstellungen werden
berechnet.
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P130="7

1 | |
P130= P130= P130=
10,13,14 5  11,12,15,16

P151="?

P131="2
P139 = ?
A
P140 = ?
v
P141="2

P100 =
0,1,2

P330="?

v

P339="7?

Auswahl des Motorgebers
5: Externe Baugruppe SBP
10: ohne Motorgeber
11: Impulsgeber (automatisch vorbelegt fir P095=2, P097>0)
12: Impulsgeber mit Kontrollspur
13: Analogeingang 1
14: Analogeingang 2
15: Impulsgeber mit Nullspur
16: Impulsgeber mit Null- und Kontrollspur

WARNUNG
Bitte korrekten elektrischen Anschluss des Gebers

Uberprifen!

Impulsgeber: Spuren A und B keinesfalls vertauschen!

Analogtacho: Spannungspolaritat (Drehsinn) und
-amplitude kontrollieren!

Bei Fehlern kann anderenfalls der Antrieb ungewollt bis

zur Maximaldrehzahl hochdrehen! Zum Test des Gebers

siehe Parameter P115=7 bzw. P115=3 und 4.

Eingabe der Strichzahlen/Umdrehung des Impulsgebers

Ausw. Temp. Sensor
0: KTY84 (Auswertung Gber P380/P381)
3: PT100 (Auswertung nur bei SBP mdglich)

Konfig. Sollwertgeber
Sollwertgeber Strichzahl

Bezugsfrequenz des Sollwertgebers

Kennlinie 0: lineare Kennlinie (Konstantmoment-Antriebe)
1: parabolische Kennlinie (Stromungsmaschinen)

Freigabe der Flankenmodulationssysteme (FLM)
0: alle Systeme

1. Flankenmodulationssysteme ab 60 Hz

2:  Flankenmodulationssysteme ab 100 Hz

3. keine Flankenmodulationssysteme

4: Ubersteuerte Raumzeigermodulation

Siemens AG 6SE7087-6KD60
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Eingabe der Pulsfrequenz in kHz
Pulsfrequenz bei asynchroner Raumzeigermodulation
Hinweise:
- der einstellbare Bereich hangt vom Um-/Wechselrichter ab
- eine Erhdhung der Pulsfrequenz fiihrt zu einer Reduzierung
des maximalen Ausgangsstromes
(siehe "Technische Daten", Deratingkurven)

P340 ="7?

P350 = 2 Eingabe des Bezugswertes flr alle StromgréRen in A
) (Normierungsgrofe fur Strombegrenzungen sowie Stromsoll-
¢ und Stromistwerte) (vgl. Beispiel in Kapitel 9.2.1)

Eingabe des Bezugswertes flr alle Spannungsgréf3en in V
(Normierungsgrofe flr Spannungsbegrenzungen sowie
¢ Spannungssoll- und Spannungsistwerte)

pP351="?

Eingabe des Bezugswertes fiir alle FrequenzgréfRen in Hz

P352 =7 (NormierungsgroRe fir Frequenzbegrenzungen, Frequenzsoll-
| und Frequenzistwerte) (vgl. Beispiel in Kapitel 9.2.1)

¢ Hinweis: der Parameter P353 wird automatisch angepasst.

P353 = 2 Eingabe des Bezugswertes fiir alle Drehzahigréfen in 1/min
) (NormierungsgroRle flir Drehzahlbegrenzungen, Drehzahlsoll-
l und -istwerte) (vgl. Beispiel in Kapitel 9.2.1)

Hinweis: der Parameter P352 wird automatisch angepasst.

P354 = 2 Eingabe des Bezugswertes flr alle Drehmomentgréfien
] in Nm (Normierungsgrof3e fur Drehmomentbegrenzungen,
i Drehmomentsoll- und -istwerte) (vgl. Beispiel in Kapitel 9.2.1)
P357 = 2 Eingabe der Abtastzeit TO in ms
) Die Abtastzeit TO dient zur Festlegung der Rechenhaufigkeit

aller Funktionen.

Die Abtastzeiten T1...T19 sind Vielfache der Abtastzeit TO

Hinweis: eine sehr kurze Abtastzeit TO kann bei gleichzeitiger
Aktivierung vieler Funktionsbausteine zu einer
Rechenzeitliberlastung fihren!

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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thermischer Motorschutz

gewdunscht ?

nein

v

P380 =7
pP381="?
P095=2 ;
P097>0
pP382 ="
v v
P383=0 pP383="7?

v v oy

P384.02 =0 || P384.02 =7

v v

P452 = ?
P453 =7
P0O60 = 1
P128 =7

Anlage mit Motorschutz nach UL-Vorschrift?

Die Motortemperatur wird Gber den Motorstrom berechnet.
(In der Voreinstellung ist der Motoruberlastschutz gemaf UL-
Vorschrift aktiviert!)

Eingabe der Motortemperatur fir die Ausgabe der Warnung
A023 "Ubertemperatur Motor" (Auswertung mit KTY84)
(PTC-Kaltleiterauswertung: P380 = 1 °C)

Eingabe der Motortemperatur fir die Ausgabe der Stérung
F020 "Ubertemperatur Motor" (Auswertung mit KTY84)
(PTC-Kaltleiterauswertung: P381 =1 °C)

Angabe der Motorkuhlung
0: eigenbeluftet
1: fremdbeliftet (autom. vorbelegt fur P095 = 2, P097 > 0)

Eingabe der thermischen Zeitkonstante des Motors in s
(< 100 s: Ausschalten der Uberwachung)
(automatisch vorbelegt fur P095 = 2, P097 > 0)

Eingabe der Motorlastgrenze 1...300 %

Eingabe der maximalen Frequenz bzw. Drehzahl bei
Rechtsdrehfeld in %

der Wert wird auf P352 (Bezugsfrequenz) bzw.

P353 (Bezugsdrehzahl) bezogen

Eingabe der maximalen Frequenz bzw. Drehzahl bei
Linksdrehfeld in %

der Wert wird auf P352 (Bezugsfrequenz) bzw.

P353 (Bezugsdrehzahl) bezogen

Riuckkehr in das Parametermeni

Hinweis

Bei Verlassen des Menis Antriebseinstellung erfolgt eine
Prifung der eingegebenen Parameterwerte auf Plausibilitat.
Nicht plausible Parametereinstellungen fihren zu einer Stérung.
Im Parameter r949 (Stérwert) werden die fehlerhaft
eingestellten Parameter eingetragen.

Eingabe des maximalen Ausgangsstromes in A

Siemens AG

SIMOVERT MASTERDRIVES
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P462 = ? Eingabe der Hochlaufzeit vom Stillstand bis zur Bezugs-
) frequenz (P352)

Eingabe der Einheit fur die Hochlaufzeit P462

=7
paes =+ 0 = Sekunden
1 = Minuten
2 = Stunden
_ Eingabe der Riicklaufzeit von der Bezugsfrequenz (P352)
P464 =2 i :
bis zum Stillstand
P465 = 2 Eingabe der Einheit flur die Ricklaufzeit P464
0 = Sekunden
1 = Minuten
2 = Stunden
Sinusfilter (P068 = 1)
oder
Synchronmotor?
nein ¢ ja
P115 =2 Bgrechnu.r\g Motormodell "Motoridentifikation im
Stillstand
ACHTUNG
Der Motor fuhrt Strom, der Laufer richtet sich aus!
Nach Driicken der P-Taste erscheint die Warnung "A078".
v Der Umrichter muss innerhalb von 20 s eingeschaltet werden!
Analogtacho? Analogtacho vorhanden?
nein *ja
Tacho Tacho abgleichen
abgleichen| Tacho an ATI: Siehe Betriebsanleitung zur ATI
Tacho an Klemmenleiste: Siehe Funktionsplane
¢ Analogeingénge

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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f-, n-, m-Regelung?
(P100=3,4,5)

nein *ja

P115=4

!

Warten

v

P536 =?

P115=5

!

Warten

v v

Fertig

Berechnung Motormodell "Leerlaufmessung"

ACHTUNG: Der Motor fuhrt Strom, der Laufer dreht sich!
Nach Driicken der P-Taste erscheint die Warnung "A080".
Der Umrichter muss innerhalb von 20 s eingeschaltet werden!

Warten bis der Umrichter wieder "Einschaltbereit” ist (°009)
Falls Fehler "Fxxx", siehe Kapitel "Warnungen und Stérungen”

Eingabe der Dynamik des Drehzahlregelkreises in %
Wichtig fur die anschlieRende Regleroptimierung.

Berechnung Motormodell "Regleroptimierung"
ACHTUNG: Der Motor fuhrt Strom, der Laufer dreht sich!
Nach Driicken der P-Taste erscheint die Warnung "A080".
Der Umrichter muss innerhalb von 20 s eingeschaltet werden!

Warten bis der Umrichter abschaltet
(Betriebsanzeige "Einschaltbereit" (°009))
Falls Fehler "Fxxx", siehe Kapitel "Warnungen und Stérungen”

Siemens AG 6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES

Betriebsanleitung 9-59



Parametrierschritte

04.2006

9.5 Hinweise zur Parametrierung

Bezugsgrofien

Drehzahl-, Frequenz-
Bezugswerte

Die Parameterliste umfasst die Einstell- und Beobachtungsparameter
aller verfigbaren Motortypen (Asynchron- und Synchronmotoren) sowie
alle moglichen Steuer- und Regelungsarten (z. B. U/f-Kennlinie,
Drehzahlregelung).

In der Parameterbeschreibung wird unter "Voraussetzungen"
gekennzeichnet, in welcher Konstellation ein Einfluss dieses
Parameters vorliegt bzw. ob er Giberhaupt angezeigt wird.

Wenn nicht anders vermerkt, sind alle Prozentangaben auf die
BezugsgrofRen in P350 bis P354 bezogen.

Werden BezugsgréfRen gedndert, andert sich somit auch die
Bedeutung der Parameter mit Prozentnormierung (z. B. P352 =
Maximalfrequenz).

Bezugsgrofien sind dafur gedacht, Soll- und Istsignale in einheitlicher
Weise darstellbar zu machen. Dies gilt ebenso fir fest einstellbare
Parameter, die in der Einheit "Prozent" vorgegeben werden. Ein Wert
von 100 % entspricht auRerdem einem Prozessdatenwert von 4000h
bzw. 4000 0000h bei Doppelworten.

Alle Soll- und Istsignale (z. B. Soll- und Istdrehzahl) beziehen sich auf
die physikalisch zugehdérige BezugsgroRe. Daflr stehen folgende
Parameter zur Verfligung:

P350 Bezugsstrom in A
P351 Bezugsspannung inV
P352 Bezugsfrequenz in Hz
P353 Bezugsdrehzahl in 1/min
P354 Bezugsmoment in Nm

Sowohl bei der Schnellparametrierung als auch bei der Automatischen
Parametrierung (P115 = 1(2,3)) werden diese BezugsgroRen auf die
Motorbemessungsgrofien gesetzt. Bei der Automatischen
Parametrierung geschieht dies nur, wenn sie im Umrichterzustand
"Antriebseinstellung" aktiviert wird.

Drehzahl- Bezugsfrequenz und Bezugsdrehzahl sind immer tber die
Polpaarzahl miteinander verkoppelt.

P353 =P352 x i
P109
Wird eine der beiden Parameter verstellt, so wird der zweite mit Hilfe

dieser Gleichung umgerechnet.

Da beim Download (vgl. Kap. 9.2.3) diese Berechnung nicht erfolgt,
sind immer beide GrofR3en in korrekter Abhéngigkeit zueinander zu
laden.

Werden Soll- und Istsignale der Regelung auf eine gewiinschte
Bezugsdrehzahl in 1/min bezogen, so ist dementsprechend P353
einzustellen (P352 wird automatisch umgerechnet). Soll der Bezug
jedoch eine Drehfrequenz in Hz sein (umgerechnet mit der Polpaarzahl
P109), so ist P352 einzustellen.
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Drehmoment-
Bezugswert

Leistungs-
Bezugswert

Strom-
Bezugswert

HINWEIS

Da Drehmomentsignale und —parameter in der Regelung immer in
Prozent vorgegeben und angezeigt werden, ist fiir die Genauigkeit
immer das Verhaltnis von Bezugsmoment (P354) zum
Motorbemessungsmoment (P113) entscheidend. Sind beide Werte
gleich, so entspricht ein Anzeigewert von 100 % genau dem
Motorbemessungsmoment, unabhangig davon, welche konkreten
Werte in P354 und P113 eingetragen wurden.

Aus Griinden der Ubersicht ist es allerdings ratsam, in P113 das
wirkliche Bemessungsmoment des Antriebs (z. B. aus Katalogdaten)
einzutragen.

Py (mot, nenn)
2--n(mot,nenn)
60

P113 =

Die Bezugsleistung (in W) errechnet sich aus Bezugsmoment und
Bezugsdrehzahl:
P354.P353-2-1
60
Leistungswerte der Regelung werden ebenfalls immer in Prozent

angegeben und beziehen sich auf die genannte Bezugsleistung. Eine
Umrechnung auf Motorbemessungsleistung ist Uber das Verhaltnis von

Pw,bezug / Pmot,nenn moglich.

P113-2-n-P108
IDmot,nenn = 60

RW,bezug =

Der Bezugsstrom P350 ist bei Erh6hung des Bezugsmomentes P354
beispielsweise um denselben Faktor zu erh6hen, da bei gro3eren
Drehmomenten auch der Strom entsprechend ansteigt.

Auch Einstell- und Beobachtungsparameter in physikalischer
Darstellung (z. B. Imax in A) sind auf 2-fachen Bezugswert begrenzt.

Bei Anderung der BezugsgroRen andert sich der physikalische Wert
aller Parameter, die in Prozent vorgegeben werden; das sind alle
Parameter des Sollwertkanals, sowie die Leistungsbegrenzung der
Reglung (P258, P259) und der statische Strom bei f-Regelung (P278,
P279).

Sind Bezugs- und Motorbemessungsgrof3en identisch (z. B. nach
Schnellparametrierung), ist eine Signaldarstellung (z. B. Gber
Konnektoren) bis zu den 2fachen Motorbemessungsgréfzen maglich.
Reicht dies nicht aus, muss in das Men( "Antriebseinstellung”
(P0O60 = 5) gewechselt werden, um die Bezugsgréf3en anzupassen.
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Beispiel

Fremderregte
Synchronmotoren

P107 = 52,00 Hz Motor-Bemessungsfrequenz

P108 = 1500,0 1/min Motor-Bemessungsdrehzahl

P109 =2 Motor-Polpaarzahl
Vorbelegung:

P352 = 52,00 Hz Bezugsfrequenz
P353 = 1560 1/min Bezugsdrehzahl

Fir eine Maximaldrehzahl von 4-facher Motorbemessungsdrehzahl
missen Sie die Bezugsdrehzahl mindestens auf den Wert 3000 1/min
setzen. Dabei erfolgt automatisch eine Anpassung der Bezugsfrequenz
(P352 = P353 /60 x P109).

P352 = 100,00 Hz
P353 = 3000 1/min

Eine Solldrehzahl von 1500 1/min entspricht einer Sollfrequenz von
50,00 Hz bzw. einem Automatisierungswert von 50,0 %.

Der Darstellungsbereich endet bei 6000 1/min (2 x 3000 1/min).

Der interne Darstellungsbereich der Regelung ist davon nicht betroffen.
Da die internen Regelungssignale sich auf MotorbemessungsgrofZen
beziehen, sind immer geniigend Regelreserven vorhanden.

Ublicherweise ist die Bezugsdrehzahl auf die gewiinschte
Maximaldrehzahl zu legen.

Fur die Rechenzeit erweisen sich Bezugsfrequenzen von P352 = P107,
P352 = 2 x P107, P352 = 4 x P107 als glnstig.

Fir ein maximales Drehmoment von 3-fachem
Motorbemessungsmoment (P113) ist das Bezugsmoment
vorzugsweise auf das 2- bis 4-fache des Parameterwertes P113 zu
setzen (fur einen 4- bis 8-fachen Darstellungsbereich).

Funktionsplane und Inbetriebnahmeanleitung fir fremderregte
Synchronmotoren (mit Dampferkéafig und Erregung tUber Schleifringe)
stehen in einer gesonderten Anleitung zur Verfiigung.

Folgende Parameter wirken sich nur bei diesen Synchronmotoren aus:

P75 bis P88; P155 bis r168, P187, P258, P274, P297, P298, P301,
r302, P306 bis P312.

9-62

6SE7087-6KD60  Siemens AG
Betriebsanleitung  SIMOVERT MASTERDRIVES



04.2006

Parametrierschritte

Automatische

Parametrierung und

Motoridentifikation

In der Automatischen Parametrierung (P115 = 1) werden folgende
Parameter berechnet bzw. auf feste Werte gesetzt:

P116 P236 P295 P337
P117 P240 P303 P339
P120 P258 P306 P344
P121 P259 P313 P347
P122 pP273 P315 P348
P127 P274 P316 P388
P128 pP278 P319 P392
P161 P279 P322 P396
P215 P283 P325 P471
P216 P284 P326 P525
pP217 p287 P334 P536
P223 P291 P335 P602
P235 P293 P336 P603

+ P350 bis P354 werden nur im Umrichterzustand Antriebseinstellung
(P060 = 5) oder Schnellparametrierung (P060 = 3) auf die
Motorbemessungsgrofien gesetzt.

+ Im Umrichterzustand "Antriebseinstellung" (nicht im
Umrichterzustand "Bereit") wird bei Anwahl der Stillstandsmessung
P115 = 2, 3 auch die Automatische Parametrierung durchgefiihrt.

+ Bei der Stillstandsmessung P115 = 2, 3 werden folgende Parameter
gemessen bzw. berechnet:

e P103, P120, P121, P122, P127, P347, P349.
Daraus resultieren die Reglereinstellungen in: P283, P284,
P315, P316.

¢ Beider drehenden Messung P115 = 3, 4 wird P103 und P120
angepasst.

+ Bei der n/f-Regleroptimierung P115 = 5 werden die Parameter
P116, P223, P235, P236, P240 und P471 ermittelt.

Prinzipiell sollte die Automatische Parametrierung (P115 = 1) oder die
Motoridentifizierung (P115 = 2, 3) durchgefiihrt werden, sobald im
Umrichterzustand "Antriebseinstellung” (PO60 = 5) eine der folgenden
Parameter verstellt werden:

P068 = Ausgangsfilter

P095 = Motortyp

P097 = Motornummer

P100 = Regelungsart

P101...P109 = Motortypenschilddaten
P339 = Freigabe Modulationssystem
P340 = Pulsfrequenz

P357 = Abtastzeit

Siemens AG 6SE7087-6KD60
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In Ausnahmefallen ist dies nicht notwendig:
+ wenn P068 lediglich zwischen 0 und 2 (du/dt-Filter) verstellt wird.

¢ wenn P340 in ganzzahligen Schritten verstellt wird, z. B. von
2,5 kHz auf 5,0 kHz...7,5 kHz... usw.

+ wenn P339 nicht auf Ubersteuerte Raumzeigermodulation gestellt
wird; wenn P339 = 4, 5 (Ubersteuerte Raumzeigermodulation) muss
zusatzlich die Aussteuergrenze P342 reduziert werden, um
Drehmomentwelligkeit und Motorerwdrmung zu begrenzen.

+ wenn zwischen Drehzahl- und Drehmomentregelung (P100 = 4, 5)
gewechselt wird.

+ wenn zwischen Drehzahl- und Frequenzregelung gewechselt wird
und folgende Parameter angepasst werden:

f-Regelung (P100 = 3) n-Regelung (P100 = 4)

P315 = EMK-Reg.Kp 2xKp Kp

P223 = Glatt.n/f(ist) =20ms =24ms
P216 = Glatt.n/f(Vorst) >4,8ms >0,0ms
P222 = Q.n/f(ist) KK0000 KKO0000 (KK0091)

Die Drehzahlreglerdynamik ist bei geberloser Drehzahlregelung
(Frequenzregelung) ggf. zu reduzieren (Kp (P235) verkleinern; Tn

(P240) vergrof3ern).
Temperaturiiber- Die Aktivierung der Messwert- oder Kaltleiterilberwachung fiir den
wachung des Motor fiihrt beim Ansprechen je nach Einstellung der Parameter P380
Motors und P381 zu unterschiedlichen Stér- und Warnmeldungen. Diese sind

in der folgenden Tabelle aufgelistet:

P380/|P381/ | Sensor ro09 Warnung A23 | Warnung A23 | Storung F20 | Stérung F20

°C °C in Bereit in Betrieb in Bereit in Betrieb

=0 =0 KTY84 fir wenn - - - -
RL-Adapt. P386 =2

= = PTC nein - - - jad

= = PTC nein jal jal - -

= = PTC nein jal - - jal

= >1 |KTY84 ja - - - ja?

>1 = KTY84 ja ja3d ja3) ja® ja?

>1 >1 KTY84 ja ja3 ja3) ja4 ja3)

= >1 KTY84 nein jal - - ja3) 2

>1 = KTY84 nein ja?d) ja3) ja4 ja?

1) Warnung bzw. Stérung werden bei Uberschreiten der Kaltleitertemperatur oder bei
Drahtbruch ausgeldst (nicht bei Leitungskurzschluss).

2) Storung wird nur bei Drahtbruch oder Leitungskurzschluss ausgelést.
3) Stérung bzw. Warnung bei Uberschreiten des Temperaturgrenzwertes.

4) Storung wird nur bei Leitungskurzschluss ausgelost.

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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9.5.1 Antriebseinstellung nach technologischen Randbedingungen

Zur Unterstiitzung der Inbetriebsetzung kénnen in P114 technologische
Eigenschaften eingetragen werden. In einer nachfolgenden
Automatischen Parametrierung (P115 = 1) bzw. Motoridentifizierung
(P115 = 2, 3) und Regleroptimierung (P115 = 3, 5) werden
Parameteranpassungen in der Regelung vorgenommen, die flir den
ausgewahlten Fall erfahrungsgeman von Vorteil sind.

Die Parameteranpassungen sind der nachfolgenden Tabelle zu
entnehmen. Aus der Tabelle wird deutlich, welche Parameter
entscheidenden Einfluss auf die Regelung haben. Die Werte selbst
sind qualitativ zu verstehen und kénnen je nach technologischer
Erfordernis weiter verstellt werden.

Sollte nicht klar sein, welche Art technologischer Randbedingung im
aktuellen Fall vorliegt (z. B. hohe Rundlaufgite bei kleinen Drehzahlen
bei gleichzeitig schnellen Beschleunigungsvorgéngen), so sind die
Parametereinstellungen auch (manuell) zu kombinieren. Es ist auf
jeden Fall immer sinnvoll, die Inbetriebnahme mit der
Standardeinstellung vorzunehmen, um anschlieRend die
angegebenen Parameter nacheinander einzustellen.

Die Einstellungen von P114 = 2...4 sind nur mdglich, wenn keine
Getriebelose vorliegen.

P114 = 0: Standardantrieb (z. B. Pumpen, Lifter)

1: Torsion, Getriebespiel und grol3e Tragheitsmomente
(z. B. Papiermaschinen)

2: Beschleunigungsantriebe mit konstanter Tragheit
(z. B. Scheren)

3: hohe LaststoRBanforderungen
(bei f-Regelung erst ab ca. 20%fmot,n mdglich)

4: hohe Rundlaufgite bei kleinen Drehzahlen
(bei n-Regelung; mit hoher Geberstrichzahl)

5. Wirkungsgradoptimierung b. Teillast durch
Flussabsenkung (dynamisch anspruchslose Antriebe)

6: hohe Anfahrmomente (Schweranlauf)

7. Drehmomentdynamik im Feldschwéachbereich
(z. B. Motorprufstande)
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Es werden nur Abweichungen von der Standardeinstellung (P114 = 0) angegeben:
P114=0 | P114=1 | P114=2 | P114=3 | P114=4 | P114=5 | P114=6 | P114=7
P216=Glatt n/f(Vorst) Oms (n-Reg.)|4.8ms (n-R.)
4ams (f-Reg.)
P217=SchleppfKorr. O=aus 2=ein (n-R.) 2=ein
P223=Glatt. n/f(ist) 4ms (n-Reg.)) 100ms
Oms (f-Reg.)
P235=n/f-Reg. Kp1 3.0 bzw 5.0 12.0 (n-Reg.)
P236=n/f-Reg. Kp2 3.0 bzw 5.0 12.0 (n-Reg.)
P237=Gléttg Isq(soll) 6*P357 (T0) 3*P357
P240=n/f-Reg. Tn 400ms 40ms (n-R.)
P279=M(dynamisch) 20.0% 80% (f-Reg.)
P287=Glattg. Ud(ist) 9 0 0
P291=FSW Psi(soll) 100% 110%
P295=Wirk.grad Optim. 100%=aus 99.9% 50%
P303=Glatt. Psi(soll) 10-20ms 60ms 100 (n-Reg.)
500 (f-Reg.)
P315=EMK-Reg. Kp Kp(n) 1.5*Kp(n) | 1.5*Kp(n)
(-Reg.) (-Reg.)
P339=PulssystemFreig. | 0=Alle Syst | 3=nur RZM | 3=nur RZM | 3=nur RZM | 3=nur RZM 3=nur RZM
P344=Aussteuerreserve 0.0% 3.0% 3.0% 30.0%
P536=n/f-RegDyn(soll) 50% 20% 100 (n-Reg.)|200 (n-Reg.)|200 (n-Reg.) 25% 100 (n-Reg.) 100%
50% (-Reg.)| 100 (-Reg.) |50% (f-Reg.) 50% (f-Reg.)| (n-Reg.)

RZM=Raumzeigermodulation

Die Verstarkung Kp des Drehzahlreglers (P235, P236) ist von der
Tragheit des Antriebs abhangig und muss ggf. angepasst werden:

Symmetrisches Optimum:

P235 =2 x P116/ P240
Kp =2X TAn|auf /Tn

Die Anlaufzeit ist die Hochlaufzeit des Antriebs auf die

Bemessungsdrehzahl bei Vorgabe des Bemessungsmomentes. Sie

wird u. a. bei der automatischen Drehzahlregler-Optimierung bestimmt.
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9.5.2 Anderung zum Parameter Funktionsanwahl (P052) VC(alt)

Der Parameter Funktionsanwahl P052 der Firmwareversionen zu den
bisherigen MASTERDRIVES VC Geraten umfasste die Anwahl der
verschiedenen Sonderfunktionen und Inbetriebnahmeschritte. Um eine
bessere Uberschaubarkeit dieses wichtigen Parameters zu erhalten,
wurden die Funktionsgruppen "Sonderfunktionen" und
"Inbetriebnahmeschritte” in der CUVC-Firmware in zwei
unterschiedlichen Parametern hinterlegt.

P060 Mentauswahl
(Sonderfunktionen)

P052 Funktionsanwahl

\ P115 Berechnung

Motorparameter

Bild 9-6 Aufteilung des Parameters P052 (VCalt)

Zusétzlich wurde die neue Sonderfunktion "Anwenderparameter"
eingefuhrt, und die Sonderfunktion "Antriebseinstellung” (P052 = 5) in
die Funktionen "Schnellparametrierung” und "Antriebseinstellung”
unterteilt. Hinter der neuen Sonderfunktion "Schnellparametrierung”
verbirgt sich die Parametrierung fur die Standard-Anwendung, und
hinter der neuen Sonderfunktion "Antriebseinstellung” die
Parametrierung fur die Experten-Anwendung.

Die Sonderfunktion "Download/Upread" (P052 = 3) wurde in die
Funktionen "Download" und "Upread" unterteilt.

P060 Menuanwahl P052 (alt) Funktionsanwahl
0= | Anwenderparameter -- siehe Parameterliste
P060
1= | Parametermeni 0= Riickkehr
2= | Festeinstellungen 1) 1= Par.-Reset
3= | Schnell-Parametrierung 5= Antr.Einst.
4= | Baugruppenkonfiguration 4= HW-Konfig.
5= | Antriebseinstellung 5= Antr.Einst.
6= | Download 3= Download
7= | Upread 3= Download
8= | Leistungsteildefinition 2= MLFB-Eing.

1) Auswahl Werkseinstellungsmenii (P366 Werkeinstellungstyp, Aktivierung mit P970)
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P115 Berechnung Motormodell P052 (alt) | Funktionsanwahl
1= | Automatische Parametrierung 6= AutomParam
2= | Motoridentifikation im Stillstand 7= MotidStill
3= | vollstandige Motoridentifikation 8= MotidVollst
4= | Leerlaufmessung 9= Leerlmess
5= | n/f Regleroptimierung 10= Regleropt
6= | Selbsttest 11= Selbsttest
7= | Tachotest 12= Tachotest

Die neue Sonderfunktion PO60 = 0 (Anwenderparameter) bietet dem
Anwender die Méglichkeit sich eine speziell fiir seine Anwendung
wichtige Liste von Parametern zu erstellen.

Nach Anwahl PO60 = 0 (Anwenderparameter) sind neben den
Parametern P053, PO60 und P358 nur die Parameter sichtbar, deren
Nummern in den Indizes 4 bis 100 des Parameters P360 eingegeben

wurden.
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10.1

Steuerwort und Zustandswort

Beschreibung der Steuerwort-Bits

Die Betriebszustande sind im Beobachtungsparameter r001 lesbar: z.B.
EINSCHALTBEREIT: r001 = 009

Die Funktionsablaufe werden in der Reihenfolge beschrieben, in der sie
erfolgen.

In den Funktionsplanen 180 und 190 wird auf weitere Funktionsplane
im Kompendium verwiesen.

Bit 0: EIN-/ AUS1-Befehl (T "EIN")/ (L "AUS1")

Bedingung

Folge

Bedingung
Folge

Positiver Flankenwechsel von L nach H (L — H) im Zustand
EINSCHALTBEREIT (009).

¢

¢

VORLADUNG (010)

Hauptschiitz (Option)/ Uberbriickungsschiitz werden, falls
vorhanden, zugeschaltet.

Die Vorladung wird durchgefihrt.

BETRIEBSBEREIT (011)

Wenn zuletzt mit "AUS2" abgeschaltet wurde, wird erst nach Ablauf
der Entregungszeit (P603) seit dem letzten Abschaltzeitpunkt in den
nachsten Zustand gewechselt.

ERDSCHLUSSTEST (012), nur bei angewahltem Erdschlusstest
(P375).

FANGEN (013), falls Fangen (Steuerwortbit 23 tiber P583)
freigegeben ist.

BETRIEB (014).

LOW-Signal und P100 = 3, 4 (f- /n-Regelung)

*

AUS1 (015), falls ein Zustand mit Wechselrichterfreigabe vorliegt.

e Bei P100 = 3, 4 und Folgeantrieb wird abgewartet, bis die
Ubergeordnete Steuerung/Regelung den Antrieb stillsetzt.

e Bei P100 = 3, 4 und Leitantrieb wird der Sollwert am HLG-
Eingang gesperrt (Sollwert = 0), so dass der Antrieb an der
parametrierten Ricklauframpe (P464) bis zur AUS-
Abschaltfrequenz (P800) herunterfahrt.

Nach abgelaufener AUS-Wartezeit (P801) werden die
Wechselrichterimpulse gesperrt und das Hauptschiitz (Option)/
Uberbriickungsschiitz, falls vorhanden, wird geoffnet.

Wenn der AUS1-Befehl wahrend des Riicklaufs wieder
weggenommen wird (z. B. durch EIN-Befehl), wird der Rucklauf
abgebrochen und wieder in den Zustand BETRIEB (014)
gewechselt.
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¢ bei VORLADUNG (010), BETRIEBSBEREIT (011), FANGEN (013)
oder MOT-ID-STILLSTAND (018) werden die
Wechselrichterimpulse gesperrt, und das Hauptschiitz (Option)/
Uberbriickungsschiitz, falls vorhanden, wird geoffnet.

¢ EINSCHALTSPERRE (008), vgl. Zustandswort 1, Bit 6

¢ EINSCHALTBEREIT (009), falls nicht "AUS2" oder "AUS3" anliegt.
Bedingung LOW-Signal und P100 = 5 (M-Regelung)
Folge ¢ Es wird ein AUS2-Befehl (elektrisch) durchgefihrt.

Bit 1: AUS2-Befehl (L "AUS2") (elektrisch)

Bedingung LOW-Signal

Folge + Die Wechselrichterimpulse werden gesperrt, und das Hauptschuitz
(Option)/Uberbrickungsschitz, falls vorhanden, wird gedéffnet.

¢ EINSCHALTSPERRE (008), bis der Befehl aufgehoben wird.

Hinweis Der AUS2-Befehl ist gleichzeitig von drei Quellen (P555, P556 und
P557) wirksam!

Bit 2: AUS3-Befehl (L "AUS3") (Schnellhalt)

Bedingung LOW-Signal
Folge + Dieser Befehl hat zwei mdgliche Auswirkungen:

e DC-Bremsen ist freigegeben (P395 = 1):
DC-BREMSEN (017)
Der Antrieb fahrt bis zum Erreichen der DC-Brems-
Einsatzfrequenz (P398) an der parametrierten Ricklauframpe fir
AUS3 (P466) herunter.
Dann werden fir die Dauer der Entregungszeit (P603) die
Wechselrichterimpulse gesperrt.
Danach wird eine Gleichstrombremsung mit einem einstellbaren
Bremsstrom (P396) Uber eine parametrierbare Bremsdauer
(P397) durchgefihrt.
Anschliel3end werden die Wechselrichterimpulse gesperrt, und
das Hauptschiitz (Option)/ Uberbriickungsschiitz, falls
vorhanden, wird gedffnet.

e DC-Bremsen ist nicht freigegeben (P395 = 0):
Der Sollwert wird am HLG-Eingang gesperrt (Sollwert = 0), so
das der Antrieb an der parametrierten Rucklauframpe fir AUS3
(P466) bis zur AUS-Abschaltfrequenz (P800) herunterfahrt.
Nach abgelaufener AUS-Wartezeit (P801) werden die
Wechselrichterimpulse gesperrt, und das Haupt-/Uberbriickungs-
schiitz, falls vorhanden, wird geoffnet.
Wenn der AUS3-Befehl wahrend des Riicklaufs wieder
weggenommen wird, so wird der Ricklauf trotzdem weiter
durchgefuhrt.
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¢ Bei VORLADUNG (010), BETRIEBSBEREIT (011), FANGEN (013)
oder MOT-ID-STILLSTAND (018) werden die
Wechselrichterimpulse gesperrt, und das Haupt-/Uberbriickungs-
schiitz, falls vorhanden, wird geoffnet.

+ Falls der Antrieb als Folgeantrieb arbeitet, schaltet er bei einem
AUS3-Befehl automatisch auf Leitantrieb um.

¢ EINSCHALTSPERRE (008), bis der Befehl aufgehoben wird.

HINWEIS Der AUS3-Befehl ist gleichzeitig von drei Quellen (P558, P559 und
P560) wirksam!
Prioritéat der AUS-Befehle: AUS2 > AUS3 > AUS1

Bit 3: WR-Freigabe-Befehl (H "WR-Freigabe") / (L "WR-Sperren")

Bedingung HIGH-Signal, BETRIEBSBEREIT (011) und Ablauf der Entregungszeit
(P603) seit dem letzten Abschaltzeitpunkt.
Folge ¢ BETRIEB (014)

Die Wechselrichterimpulse werden freigegeben, und der Sollwert
wird Uber den Hochlaufgeber angefahren.

Bedingung LOW-Signal

Folge + Bei FANGEN (013), BETRIEB (014), KINETISCHE PUFFERUNG
mit Impulsfreigabe, OPTIMIERUNG DES
DREHZAHLREGELKREISES (019) oder SYNCHRONISIEREN
(020):

¢ Wechsel in den Zustand BETRIEBSBEREIT (011), die
Wechselrichterimpulse werden gesperrt.

¢ Bei AUS1 aktiv (015) werden die Wechselrichterimpulse gesperrt,
das Haupt-/Uberbriickungsschiitz, falls vorhanden, wird geoffnet,
Wechsel in EINSCHALTSPERRE (008).

+ Bei AUS3 aktiv (016 / Schnellhalt) wird der Befehl WR-Sperren
ignoriert, der Schnellhalt wird weiter durchgefiihrt und nach dem
Stillsetzen (P800, P801) die Wechselrichter-Impulse gesperrt.

Bit 4: HLG-sperren-Befehl (L "HLG-sperren")

Bedingung LOW-Signal im Zustand BETRIEB (014).
Folge ¢ Der Ausgang des Hochlaufgebers wird auf den Sollwert = 0 gesetzt.

Bit 5: HLG-Halt-Befehl (L "HLG-Halt")

Bedingung LOW-Signal im Zustand BETRIEB (014).

Folge ¢ Der aktuelle Sollwert wird am Ausgang des Hochlaufgebers
eingefroren.
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Bit 6: Sollwert-Freigabe-Befehl (H "Sollwert-Freigabe")

Bedingung HIGH-Signal und Ablauf der Erregungszeit (P602).
Folge + Der Sollwert wird am Eingang des Hochlaufgebers freigegeben.

Bit 7: Quittieren-Befehl (T "Quittieren")

Bedingung Positiver Flankenwechsel von L nach H (L — H) im Zustand STORUNG
(007).
Folge ¢ Loschen aller aktuellen Stérungen nach vorheriger Ubernahme in

den Diagnosespeicher.

¢ EINSCHALTSPERRE (008), falls keine aktuellen Stérungen mehr
anliegen.

¢ STORUNG (007), falls noch weitere aktuelle Stérungen anliegen.

HINWEIS Der Quittieren-Befehl ist gleichzeitig von drei Quellen (P565, P566 und
P567) und stets von der PMU wirksam!

Bit 8: Tippen 1 EIN-Befehl (T "Tippen 1 EIN")/ (L "Tippen 1 AUS")

Bedingung Positiver Flankenwechsel von L nach H (L — H) im Zustand
EINSCHALTBEREIT (009).
Folge ¢ Es wird automatisch ein EIN-Befehl (siehe Steuerwort-Bit 0)

durchgefiihrt und die Tippfrequenz 1 (P448) im Sollwertkanal
freigegeben.
Der EIN/AUS1-Befehl (Bit 0) wird bei aktivem Tippbetrieb

ignoriert!
Der Ablauf der Entregungszeit (P603) muss abgewartet werden.
Bedingung LOW-Signal
Folge ¢ Es wird automatisch ein AUS1-Befehl (siehe Steuerwort-Bit 0)
durchgefihrt.

Bit 9: Tippen 2 EIN-Befehl (T "Tippen 2 EIN") / (L "Tippen 2 AUS")

Bedingung Positiver Flankenwechsel von L nach H (L — H) im Zustand
EINSCHALTBEREIT (009).
Folge ¢ Es wird automatisch ein EIN-Befehl (siehe Steuerwort-Bit 0)

durchgefiihrt und die Tippfrequenz 2 (P449) im Sollwertkanal
freigegeben.
Der EIN/AUS1-Befehl (Bit 0) wird bei aktivem Tippbetrieb

ignoriert.
Der Ablauf der Entregungszeit (P603) muss abgewartet werden.
Bedingung LOW-Signal
Folge ¢ Es wird automatisch ein AUS1-Befehl (siehe Steuerwort-Bit 0)
durchgefihrt.
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Bit 10: Fihrung von AG-Befehl (H "Fuhrung von AG")

Bedingung HIGH-Signal; Nur mit akzeptiertem Befehl werden die Prozessdaten
PZD (Steuerwort, Sollwerte) ausgewertet, die Uiber die SST1-
Schnittstelle der CU, die CB/TB-Schnittstelle (Option) und die
SST/SCB-Schnittstelle (Option) gesendet werden.

Folge + Bei Betrieb mehrerer Schnittstellen werden nur die Prozessdaten
der Schnittstellen ausgewertet, die das H-Signal senden.

¢ Bei L-Signal bleiben die letzten Werte im entsprechenden Dual-Port-
Ram der Schnittstelle erhalten.

HINWEIS Im Beobachtungsparameter r550 "Steuerwort 1" erscheint ein H-Signal,
wenn eine der Schnittstellen ein H-Signal sendet!

Bit 11: Rechtsdrehfeld-Befehl (H "Rechtsdrehfeld")

Bedingung HIGH-Signal
Folge ¢ In Verbindung mit Bit 12 "Linksdrehfeld" wird der Sollwert
beeinflusst.

Bit 12: Linksdrehfeld-Befehl (H "Linksdrehfeld")

Bedingung HIGH-Signal

Folge ¢ In Verbindung mit Bit 11 "Rechtsdrehfeld" wird der Sollwert
beeinflusst.

HINWEIS Der Linksdrehfeld- sowie Rechtsdrehfeld-Befehl hat keinen Einfluss

auf den Zusatzsollwert 2, der hinter dem HLG addiert wird!

Bit 13: Motorpoti Hoher-Befehl (H "Motorpoti Hoher")

Bedingung HIGH-Signal

Folge ¢ In Verbindung mit Bit 14 "Motorpoti Tiefer" wird das Motorpoti im
Sollwertkanal angesteuert.

Bit 14: Motorpoti Tiefer-Befehl (H "Motorpoti Tiefer")

Bedingung HIGH-Signal

Folge ¢ In Verbindung mit Bit 13 "Motorpoti Hoher" wird das Motorpoti im
Sollwertkanal angesteuert.

Bit 15: Storung extern 1-Befehl (L "Stérung extern 1)

Bedingung LOW-Signal

Folge ¢ STORUNG (007) und Stérungsmeldung (FO35).
Die Wechselrichterimpulse werden gesperrt, das Hauptschiitz/
Uberbriickungsschiitz, falls vorhanden, wird geoffnet.
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Bit 16: Funktionsdatensatz FDS Bit-0-Befehl

Folge ¢ In Verbindung mit Bit 17 "FDS BIT 1" wird einer der vier moglichen
Funktionsdatensatze angesteuert.

Bit 17: Funktionsdatensatz FDS Bit-1-Befehl

Folge ¢ In Verbindung mit Bit 16 "FDS BIT 0" wird einer der vier méglichen
Funktionsdatensatze angesteuert.

Bit 18: Motordatensatz MDS Bit-0-Befehl

Bedingung EINSCHALTBEREIT (009), VORLADUNG (010) oder
BETRIEBSBEREIT (011)
Folge ¢ In Verbindung mit Bit 19 "MDS BIT 1" wird einer der vier méglichen

Motordatensatze angesteuert.

Bit 19: Motordatensatz MDS Bit 1-Befehl

Bedingung EINSCHALTBEREIT (009), VORLADUNG (010) oder
BETRIEBSBEREIT (011)
Folge ¢ In Verbindung mit Bit 18 "MDS BIT 0" wird einer der vier moglichen

Motordatenséatze angesteuert.

Bit 20: Festsollwert FSW Bit 0 (LSB)-Befehl

Folge ¢ In Verbindung mit Bit 21 "FSW BIT 1" wird einer der vier moglichen
Festsollwerte fur die Vorgabe als prozentuale Festsollwerte,
bezogen auf Bezugsfrequenz P352 oder Bezugsdrehzahl P353,
angesteuert.

Bit 21: Festsollwert FSW Bit 1 (MSB)-Befehl

Folge ¢ In Verbindung mit Bit 20 "FSW BIT 0" einer der vier moglichen
Festsollwerte fur die Vorgabe als prozentuale Festsollwerte,
bezogen auf Bezugsfrequenz P352 oder Bezugsdrehzahl P353,
angesteuert.

Bit 22: Synchronisier-Freigabe-Befehl (H "Synchronisier-Freigabe")

Bedingung ¢ Fir Umrichtersynchronisierung (P534 = 1):
HIGH-Signal, TSY (Option) vorhanden und P100 = 2 (U/f-Kennlinie
fur Textilanwendung).

¢ Fir Netzsynchronisierung (P534 = 2):
HIGH-Signal, TSY (Option) P100 =1, 2 oder 3

Folge + Der Befehl gibt die Funktion Synchronisieren frei.
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Bit 23: Fangen-Freigabe-Befehl (H "Fangen-Freigabe")

Bedingung HIGH-Signal
Folge + Der Befehl gibt die Funktion Fangen frei.

Bit 24: Statik/Technologieregler-Freigabe-Befehl (H " Statik/Technologieregler-Freigabe")

Bedingung HIGH-Signal

Folge + Der Befehl gibt die Funktion Statik frei, wenn P100 (Steuer/Regel-
Art) mit 3 (Frequenzregelung) oder 4 (Drehzahl-Regelung) belegt
ist, der Parameter P246 <> 0 ist und die Wechselrichterimpulse des
Umrichter freigegeben sind.
Uber die Parameter P245 (Quelle Statik) und P246 (Skalierung
Statik) kann der auf den n/f-Sollwert negativ zuriickgekoppelte n/f-
Reglerausgang eingestellt werden.

Bit 25: Reglerfreigabe-Befehl (H "Reglerfreigabe")

Bedingung HIGH-Signal und Freigabe der Wechselrichterimpulse des Umrichters.

Folge ¢ Der Ausgang des n-Reglers fur die entsprechende Regelungsart
(P100 = 0,4,5) wird freigegeben.

Bit 26: Stérung extern 2-Befehl (L "Stérung extern 2")

Bedingung LOW-Signal; Aktivierung erst ab dem Zustand BETRIEBSBEREIT
(011) und nach einer zusétzlichen Zeitverzégerung von 200 ms.
Folge ¢ STORUNG (007) und Stérungsmeldung (FO36).

Die Wechselrichterimpulse werden gesperrt, das Hauptschiitz wird,
falls vorhanden, gedffnet.

Bit 27: Folge-/Leitantrieb-Befehl (H "Folgeantrieb™) / (L "Leitantrieb")

Bedingung HIGH-Signal, P100 (Steuer/Regel-Art) = 3, 4 (f-/n-Regelung) und
Freigabe der Wechselrichterimpulse des Umrichters.
Folge ¢ Folgeantrieb: Die Regelung arbeitet als Drehmomentenregelung (M-

Regelung). Bei f-Regelung ist eine genaue Drehmomentregelung
erst ab ca. 10 % Motorbemessungsdrehzahl méglich.

Bedingung LOW-Signal, P100 (Steuer/Regel-Art) = 3, 4 (f-/n-Regelung) und
Freigabe der Wechselrichterimpulse des Umrichters.
Folge ¢ Leitantrieb: Die Regelung arbeitet als Drehzahl- bzw.

Frequenzregelung (f-/n-Regelung).
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Bit 28: Warnung extern 1-Befehl (L "Warnung extern 1")

Bedingung LOW-Signal
Folge + Der Betriebs-Zustand bleibt erhalten. Es wird eine Warnmeldung
(A015) abgesetzt.

Bit 29: Warnung extern 2-Befehl (L "Warnung extern 2")
Bedingung LOW-Signal

Folge ¢ Der Betriebs-Zustand bleibt erhalten. Es wird eine Warnmeldung
(A016) abgesetzt.

Bit 30: Anwahl BICO-Datensétze (H "Datensatz 2") / (L "Datensatz 1")

Bedingung HIGH-Signal

Folge + Die Parametereinstellungen des Datensatz 2 fir alle mit einem
Binektor und Konnektor Befehle und Signale werden aktiviert.

Bedingung LOW-Signal

Folge + Die Parametereinstellungen des Datensatz 1 fur alle mit einem

Binektor und Konnektor Befehle und Signale werden aktiviert.

Bit 31: HS-Ruckmeldung-Befehl (H "HS-Ruckmeldung")

Bedingung HIGH-Signal, entsprechende Verdrahtung und Parametrierung des
Hauptschiitzes (Option). Die Riickmeldezeit ist in P600 einstellbar.
Folge ¢ Rulckmeldung "Hauptschitz angesteuert".

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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04.2006 Steuerwort und Zustandswort

10.2 Beschreibung der Zustandswort-Bits

Bit 0: Meldung "Einschaltbereit" (H)

HIGH-Signal Zustand EINSCHALTSPERRE (008) oder EINSCHALTBEREIT (009)
Bedeutung + Die Stromversorgung, die Steuerung und die Regelung sind in
Betrieb.

+ Die Wechselrichterimpulse sind gesperrt.

+ Falls eine externe Stromversorgung und ein Hauptschditz (Option)/
Uberbriickungsschiitz vorhanden sind, kann erreicht werden, dass
der Zwischenkreis in diesem Umrichterzustand spannungslos ist!

Bit 1: Meldung "Betriebsbereit" (H)

HIGH-Signal Zustand VORLADUNG (010) oder BETRIEBSBEREIT (011)
Bedeutung + Die Stromversorgung, die Steuerung und die Regelung sind in
Betrieb.

Das Gerét ist eingeschaltet.
Die Vorladung wird durchgefihrt (ist abgeschlossen).

Der Zwischenkreis wird auf volle Spannung gefahren (hat volle
Spannung).

+ Die Wechselrichterimpulse sind noch gesperrt.

Bit 2: Meldung "Betrieb" (H)

HIGH-Signal Zustand ERDSCHLUSSTEST (012), FANGEN (013), BETRIEB (014),
AUS1 (015) oder AUS3 (016)
Bedeutung ¢ Das Gerat ist in Funktion.

+ Die Wechselrichterimpulse sind freigegeben.
¢ Die Ausgangsklemmen fiihren Spannung.

Bit 3: Meldung "Stérung" (H)

HIGH-Signal Zustand STORUNG (007)
Bedeutung ¢ Es ist eine beliebige Stérung eingetreten.

Bit 4: Meldung "AUS2" (L)

LOW-Signal AUS2-Befehl steht an
Bedeutung + Der AUS2-Befehl (Steuerwort-Bit 1) wurde gegeben.

Bit 5: Meldung "AUS3" (L)

LOW-Signal Zustand AUS3 (016), und/oder AUS3-Befehl steht an
Bedeutung + Der AUS3-Befehl (Steuerwort-Bit 2) wurde gegeben.

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Steuerwort und Zustandswort 04.2006

Bit 6: Meldung "Einschaltsperre" (H)

HIGH-Signal Zustand EINSCHALTSPERRE (008)
Bedeutung + Die Stromversorgung, die Steuerung und die Regelung sind in
Betrieb.

+ Falls eine externe Stromversorgung und ein Hauptschditz (Option)/
Uberbriickungsschiitz vorhanden sind, kann erreicht werden, dass
der Zwischenkreis in diesem Umrichterzustand spannungslos ist!

+ Die Meldung steht standig an, solange ein AUS2-Befehl Uiber das
Steuerwort-Bit 1 bzw. ein AUS3-Befehl Uiber das Steuerwort-Bit 2
nach Ricklauf des Sollwertes ansteht, oder ein EIN-Befehl Giber das
Steuerwort-Bit 0 vorhanden ist (Flankenauswertung).

Bit 7: Meldung "Warnung" (H)

HIGH-Signal Warnung (Axxx)
Bedeutung ¢ Es ist eine beliebige Warnung eingetreten.
+ Das Signal steht solange an, bis die Ursache behoben ist.

Bit 8: Meldung " Soll-Ist-Abweichung"” (L)

LOW-Signal Warnung "Soll-Ist-Abweichung" (A034)

Bedeutung ¢ Esist eine Abweichung des Frequenzistwertes gegeniiber dem
Frequenzsollwert eingetreten, die groRer als P794 (Soll-Ist-Abw Frq)
ist und langer als P792 (Soll-Ist-AbwZeit) andauert.

+ Das Bit wird wieder auf H-Signal gesetzt, wenn die Abweichung
kleiner als der Parameterwert P792 ist.

Bit 9: Meldung "PZD Fuhrung gefordert” (H)

HIGH-Signal Es steht immer an.

Bit 10: Meldung "Vergleichs-Frequenz erreicht" (H)

HIGH-Signal Die parametrierte Vergleichsfrequenz ist erreicht.

Bedeutung + Der Betrag des Frequenzistwertes ist gréRer oder gleich der
parametrierten Vergleichs-Frequenz (P796).

+ Das Bit wird wieder auf L-Signal gesetzt, sobald der Betrag des
Frequenzistwertes die Vergleichs-Frequenz (P796) abziiglich der
parametrierten Vergleichs-Frequenz-Hysterese (P797 in %,
bezogen auf Vergleichs-Frequenz (P796)) unterschreitet.

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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04.2006 Steuerwort und Zustandswort

Bit 11: Meldung "Unterspannung" (H)

HIGH-Signal "Unterspannung im Zwischenkreis"

Bedeutung + Die Zwischenkreisspannung hat den zuldssigen Grenzwert
unterschritten. Ab dem Umrichterzustand (°011) erfolgt zuséatzlich
die Fehlermeldung (F008) "ZK-Unterspannung".

Siehe Kapitel "Stdr- und Warnmeldungen"

Bit 12: Meldung "HS angesteuert" (H)

HIGH-Signal Das Hauptschitz (AC-Gerat) / Vorladeschiitz (DC-Gerat) (Option) wird
angesteuert.
Bedeutung + Bei entsprechender Verdrahtung und Parametrierung kann das

Hauptschitz / Vorladeschitz (Option) angesteuert werden.

Bit 13: Meldung "HLG aktiv" (H)

HIGH-Signal Hochlaufgeber aktiv

Bedeutung ¢ Der Wert des Hochlaufgeber-Ausgangs (r480 / KK0073) ist ungleich
dem Wert des HLG-Eingangs (r460 / KK0072).
Nur bei analoger Sollwertvorgabe wird zuséatzlich eine
parametrierbare Hysterese (P476 in %, bezogen auf die
Anlagennennfrequenz P352) berlicksichtigt.

¢ Bei angewahlter Funktion "Synchronisieren" wird die Warnung A069
ausgeldst, solange der Hochlaufgeber im Sollwertkanal des
Synchronisier-Umrichters aktiv ist.
Der Synchronisiervorgang wird nicht gestartet, solange der HLG
aktiv ist.

Bit 14: Meldung "Rechtsdrehfeld" (H)/"Linksdrehfeld" (L)

HIGH-Signal Rechtsdrehfeld

Bedeutung + Der Frequenzsollwert fir die Regelung (n/f-Sollwert, r482 / KKO075)
ist grof3er oder gleich 0.

LOW-Signal Linksdrehfeld

Bedeutung ¢ Der Frequenzsollwert fur die Regelung (n/f-Sollwert, r482 / KKO075)
ist kleiner 0.

Bit 15: Meldung "KIP/FLN aktiv" (H)

HIGH-Signal Die Funktion Kinetische Pufferung (KIP) oder die Funktion Flexibles
Nachgeben (FLN) ist aktiv.
Bedeutung ¢ KIP: Ein kurzzeitiger Netzausfall wird durch die Ausnutzung der
kinetischen Energie der angeschlossenen Maschine
Uberbrickt.

¢ FLN: Der Umrichter kann bis zu einer minimalen
Zwischenkreisspannung von 50 % des Nennwertes betrieben
werden.

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Bit 16: Meldung "Fangen aktiv" (H)

HIGH-Signal Die Funktion Fangen ist aktiv oder die Erregungszeit (P602) lauft.
Bedeutung + Der Umrichter ist auf einen noch drehenden Motor geschaltet
worden.

¢ Durch die Funktion Fangen wird ein Uberstrom verhindert.
+ Die Auferregungszeit ist aktiv.

Bit 17: Meldung "Sync. erreicht" (H)

HIGH-Signal Synchronitét ist erreicht.
Bedeutung + Die Synchronitét ist erreicht.
Voraussetzung TSY (Option) vorhanden und P100 (Steuer/Regel Art) = 2 (U/f-

Kennlinie fur Textilanwendungen) bzw. P100 =1, 2, 3 bei
Netzsynchronisierung (P534 = 2).

Bit 18: Meldung "Uberdrehzahl" (L)

LOW-Signal Warnung "Uberdrehzahl" (A033)
Bedeutung + Der Frequenzistwert ist entweder:

¢ grofer als die Maximalfrequenz fur das Rechtsdrehfeld (P452)
zuziglich einer Hysterese (P804 in %, bezogen auf P452) oder

¢ Kkleiner als die Maximalfrequenz fur das Linksdrehfeld (P453)
zuziglich einer Hysterese (P804 in %, bezogen auf P453).

+ Das Bit wird wieder auf H-Signal gesetzt, sobald der Betrag des
Frequenzistwertes kleiner oder gleich dem Betrag der
entsprechenden Maximalfrequenz ist.

Bit 19: Meldung "St6érung extern 1" (H)

HIGH-Signal "Stoérung extern 1"
Bedeutung + Im Steuerwort-Bit 15 liegt eine "Stérung extern 1" an.
Ausgabe auf Klemmenleiste (PEU, CUVC, TSY, SCI1/2, EB1, EB2) mit L-Signal.

Bit 20: Meldung "Stérung extern 2" (H)

HIGH-Signal "Stérung extern 2"
Bedeutung ¢ Im Steuerwort-Bit 26 liegt eine "Stérung extern 2" an.
Ausgabe auf Klemmenleiste (PEU, CUVC, TSY, SCI1/2, EB1, EB2) mit L-Signal.

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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Bit 21: Meldung "Warnung extern” (H)

HIGH-Signal "Warnung extern"

Bedeutung ¢ Im Steuerwort-Bit 28 liegt eine "Warnung extern 1" oder im
Steuerwort-Bit 29 eine "Warnung extern 2" an.

Ausgabe auf Klemmenleiste (PEU, CUVC, TSY, SCI1/2, EB1, EB2) mit L-Signal.

Bit 22: Meldung "Warnung i2t Umrichter" (H)

HIGH-Signal Warnung "i2t-Warnung WR" (A025)

Bedeutung ¢ Wenn der augenblickliche Lastzustanq weiter beibehalten wird,
dann kommt es zu einer thermischen Uberlastung des Umrichters.

Ausgabe auf Klemmenleiste (PEU, CUVC, TSY, SCI1/2, EB1, EB2) mit L-Signal.

Bit 23: Meldung "Stérung Ubertemperatur UMR" (H)

HIGH-Signal Storung "WR-Temperatur zu hoch" (F023)
Bedeutung + Der Grenzwert der Wechselrichter-Temperatur wurde Uberschritten.
Ausgabe auf Klemmenleiste (PEU, CUVC, TSY, SCI1/2, EB1, EB2) mit L-Signal.

Bit 24: Meldung "Warnung Ubertemperatur UMR" (H)

HIGH-Signal Warnung "WR-Temperatur zu hoch" (A022)

Bedeutung ¢ Temperaturschwelle des Wechselrichters zur Auslésung einer
Warnung wurde Uberschritten.

Ausgabe auf Klemmenleiste (PEU, CUVC, TSY, SCI1/2, EB1, EB2) mit L-Signal.

Bit 25: Meldung "Warnung Ubertemperatur Motor" (H)

HIGH-Signal Warnung "Motor-Ubertemperatur"

Bedeutung ¢ Es handelt sich um eine "[2t-Warnung Motor" (A029) oder eine
Ubertemperaturwarnung durch KTY (P380 > 1) bzw. Kaltleiter
(P380 =1).

+ Die Voraussetzung fur die Warnung wird Uber die Berechnung der
Motorbelastung (r008 / KO244) oder durch die Messung mit KTY84-
Sensor (r009 / K0245) erfllt.

+ An der Berechnung beteiligte Parameter:
P380 (Mot.-Tmp.Warnung), P382 (Motorkuhlung),
P383 (Mot.Tmp.T1), P384 (Mot.Lastgrenzen).

Ausgabe auf Klemmenleiste (PEU, CUVC, TSY, SCI1/2, EB1, EB2) mit L-Signal.

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Bit 26: Meldung "Stérung Ubertemperatur Motor" (H)

HIGH-Signal Stérung "Motor-Ubertemperatur”

Bedeutung ¢ Es handelt sich um eine "I2t-Stérung Motor" (FO21) oder eine
Ubertemperaturstérung durch KTY (P381 > 1) bzw. Kaltleiter
(P381=1).

Ausgabe auf Klemmenleiste (PEU, CUVC, TSY, SCI1/2, EB1, EB2) mit L-Signal.

Bit 27: Reserve

Bit 28: Meldung "Stérung Motor gekippt/blockiert" (H)

HIGH-Signal Stérung "Motor gekippt oder blockiert" (FO15)
Bedeutung + Der Antrieb ist entweder gekippt oder blockiert.
Voraussetzung ¢ Blockiererkennung bei P100 = 3, 4 f/n-Regelung:

Soll- Ist- Abweichung ist aufgetreten (Bit 8), Drehmomentbegren-
zung (B0234) erreicht, Drehzahl < 2 % und Zeit in P805 abgelaufen

¢ Bei M-Regelung (P100 = 5) oder Folgeantrieb (P587) wird ein
Blockieren nicht erkannt.

Ausgabe auf Klemmenleiste (PEU, CUVC, TSY, SCI1/2, EB1, EB2) mit L-Signal.

Bit 29: Meldung "US angesteuert” (H)

HIGH-Signal Das Uberbriickungsschiitz wird nach Beendigung der Vorladung
angesteuert (nur AC-Geréate sind mit einem Uberbriickungsschiitz
ausgestattet).

Bedeutung + Bei entsprechender Verdrahtung und Parametrierung kann ein

Uberbriickungsschiitz (Option) angesteuert werden.

Bit 30: Meldung "Warnung Sync. Fehler" (H)

HIGH-Signal Warnung "Synchronisierungs-Fehler" (A070)

Bedeutung + Nach erfolgter Synchronisierung ist die Phasenabweichung grol3er
als der parametrierte Toleranzbereich (P531).

Voraussetzung TSY (Option) vorhanden und P100 (Steuer/Regel Art) = 2 (U/f-

Kennlinie fur Textilanwendung) bzw. P100 =1, 2, 3 bei
Netzsynchronisierung (P534 = 2).

Ausgabe auf Klemmenleiste (PEU, CUVC, TSY, SCI1/2, EB1, EB2) mit L-Signal.
Bit 31: Meldung "Vorladung aktiv" (H)

HIGH-Signal Zustand VORLADUNG (010)
Bedeutung + Nach erfolgtem EIN-Befehl wird die Vorladung durchgefihrt.

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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08.2008

Wartung

11 Wartung

GEFAHR

Die Gerate SIMOVERT MASTERDRIVES werden mit hohen
Spannungen betrieben.

Alle Arbeiten am Gerat miissen in Ubereinstimmung mit den nationalen
elektrischen Bestimmungen (Bundesrepublik Deutschland: BGV A3)
durchgefiihrt werden.

Wartungs- und Instandsetzungsarbeiten dirfen nur von qualifiziertem
Personal durchgefiihrt werden.

Nur vom Hersteller zugelassene Ersatzteile diirfen verwendet werden.
Die vorgeschriebenen Wartungsintervalle sowie die Anweisungen fr
Reparatur und Austausch sind unbedingt einzuhalten.

Durch die Zwischenkreiskondensatoren ist bis zu 5 min nach dem
Freischalten noch geféhrliche Spannung im Geréat vorhanden. Deshalb
ist das Arbeiten am Gerat oder den Zwischenkreisklemmen friihestens
nach dieser Wartezeit zulassig.

Auch bei Motorstillstand kdnnen die Leistungs- und Steuerklemmen
Spannung fuhren.

Wenn Arbeiten am eingeschalteten Gerat nétig sind:
¢ Dberthren Sie keine spannungsfihrenden Teile.

¢ Dbenutzen Sie nur ordnungsgeméfle messtechnische Ausriistungen
und Arbeitsschutzkleidung.

+ stellen Sie sich auf eine nicht geerdete, EGB-gerechte Unterlage.

Bei Nichtbeachtung dieser Warnhinweise kénnen Tod, schwere
Kdrperverletzung oder erheblicher Sachschaden die Folge sein.

Siemens AG 6SE7087-6KD60

SIMOVERT MASTERDRIVES

Betriebsanleitung 11-1
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08.2008

11.1 Austausch des Liifters

GEFAHR

Bauform A bis C

Der Lufter ist fur eine Betriebsdauer von L1g > 35 000 Stunden bei
einer Umgebungstemperatur von T, = 40 °C ausgelegt. Er muss
rechtzeitig ausgewechselt werden, um die Verfugbarkeit des Geréates
zu erhalten.

Die Geréate verfligen Uber einen Lfter, der in Betrieb ist, sobald die
Versorgungsspannung am Gerat anliegt.

Zum Austausch des Lifters muss der Umrichter spannungsfrei
geschaltet und ausgebaut werden.

Der Lifter befindet sich an der Unterseite des Gerates.
Tauschen Sie den Lufter wie folgt:
¢ Losen Sie die beiden Torx-Schrauben M4x49.

¢ Ziehen Sie das Schutzgitter mit dem Lifter zusammen nach unten
heraus.

¢ Ziehen Sie den Lufterstecker X20 ab.
¢ Bauen Sie den Lufter in umgekehrter Reihenfolge ein.
&
U X20
L]
M4 x 49
%ffé%&% Torx T20
ﬁ/f (N XX\ und
k&{ }ﬂ/ Federscheibe
2
K = /
N—
Ventilator E1
Schutzgitter
M4 x 49/ Torx T20

und Federscheibe

Bild 11-1 Schutzgitter und Lufter fur GehdusegroRe A bis C

11-2

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Bauform D Der Lufter ist auf eine Konsole geschraubt und befindet sich an der
Unterseite des Geréates.

Tauschen Sie den Lufter wie folgt:
¢ Ziehen Sie den Lufterstecker X20 ab.

¢ Losen Sie die beiden Torx-Schrauben M5x16 an der Unterseite des
Gerétes.

Ziehen Sie die Konsole nach unten aus dem Gerat heraus.
Losen Sie die Lifterschrauben M4.
Bauen Sie den Lufter in umgekehrter Reihenfolge ein.

Ventilator Schraube M4 (Torx T20)

| Konsole

Scheibe

<

Federring [©] Scheibe

)
M5x16 /@ & — Federring

Torx T25 @ —__ Msx6
X
Torx T25

Bild 11-2 Lufter mit Konsole fur GehausegrofRe D

Austausch der Die Sicherungen befinden sich im oberen Teil des Gerates in einem
Liftersicherung Sicherungshalter.

(Bauform D) Zum Austausch der Sicherungen miissen Sie den Sicherungshalter
offnen.

«— Schmelzeinsatz

Sicherungshalter Sicherungshalter
geschlossen offen

Bild 11-3 Sicherungshalter fur GehausegréRe D

Siemens AG  6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES  Betriebsanleitung 11-3
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11.2 Austausch der PMU

Austausch der PMU Schnellverschliisse der Frontabdeckung um 90 ° drehen.
Frontabdeckung aufklappen.

Stecker X108 auf der Baugruppe CU (Control Unit) abziehen.
Flachbandleitung aus Fuhrungshaken entfernen.

Schnapphaken an der Innenseite der Frontabdeckung vorsichtig mit
einem Schraubendreher nach oben drucken.

PMU kippen und herausnehmen.
+ Neue PMU in umgekehrter Reihenfolge einbauen.

* & & o o

*

Ruckseite der
Frontabdeckung

Schnapphaken <

PMU-Baugruppe

Bild 11-4 Ausbau der PMU

6SE7087-6KD60 Siemens AG
11-4 Betriebsanleitung  SIMOVERT MASTERDRIVES
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Wartung

11.3

Bauformen A und B

Bauform C und D

Ersatzsicherungen

Austausch der Zwischenkreissicherungen

Die Zwischenkreissicherungen sind bei den Bauformen A und B nicht
zuganglich, ein Austausch darf nur von Service-Personal durchgefihrt

werden.

Die Lage der Sicherungen ist aus dem jeweiligen Ubersichtsbild zu

entnehmen.
Vorgehensweise:

¢ Seitenblech entfernen
+ die defekten Sicherungen austauschen:
e bei Bauform C die Sicherungen F1 und F2
e bei Bauform D die Sicherungen F1, F3 bzw. F1 bis F4

Bild 11-5

Bauform C SL Bauform D
[ JF
D F2
FB1
_Jw
[ Jrs
[_Jr
[ R
I I

Lage der Zwischenkreissicherungen

6SE7024-7TD61
6SE702_- UD61

Wechselrichter- Sicherung Betriebsmittel- Sicherungs-
MLFB kennzeichen Bestellnummer

6SE7022-2UC61 50 A, 700 V F1, F2 6SY7000-0AC74

6SE7026-0TD61 80 A, 700 V F1, F2, F3, F4 6SY7000-0AC73

6SE7027-2TD61

6SE7022-6TC61 100 A, 700 V F1, F2 6SY7000-0AC72

6SE7023-4TC61

6SE7023-8TD61 100 A, 700 V F1, F3 6SY7000-0AC72

Siemens AG

6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES

Betriebsanleitung
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Formieren

12

VORSICHT

Aufbau der
Fabriknummer

Formieren

Nach einer Standzeit des Gerates von mehr als zwei Jahren missen
die Zwischenkreiskondensatoren neu formiert werden. Wird dies
unterlassen, so kann das Gerat beim Einschalten der Netzspannung
Schaden nehmen.

Wenn die Inbetriebnahme innerhalb von einem Jahr nach der Fertigung
erfolgt, ist kein erneutes Formieren der Zwischenkreiskondensatoren
erforderlich. Den Zeitpunkt der Fertigung kdnnen Sie der
Seriennummer entnehmen.

(Bsp.: A-N60147512345)

Stelle Beispiel Bedeutung

lund?2 A- Fertigungsort
3 2001

2002

2003

2004

2005

2006

2007

2008

Januar bis September
Oktober
November

S < CcCcHw®xomTZ

N
AN
o
(7]

]

O zZ O

Dezember

5 bis 14 fur Formieren nicht relevant

Fur das Beispiel gilt: Die Fertigung erfolgte im Juni 2001.

Beim Formieren wird der Zwischenkreis des Gerates ber einen
Gleichrichter, einen Glattungskondensator und einen Widerstand
angeschlossen.

Beim Formieren werden die Zwischenkreiskondensatoren mit einer
definierten Spannung und einem begrenzten Strom beaufschlagt und
die fur die Funktion der ZK-Kondensatoren erforderlichen internen
Verhaltnisse wieder hergestellt.

Siemens AG  6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES  Betriebsanleitung 12-1



Formieren 04.2006
_________________________________________________ Motor-
o —_— anschluss
— U2
: ™~ A Lc C/L+ | V22
— o 7] D/ |- | i w2rms
=% ; —o
Formieren . m $ i EZWischen— Wechselrichter
_ ~— ppy ¢ kreis :
: I PE2
o_.n. ...................... # =0
Bild 12-1 Formierschaltung
Bauteile fur die un A R I
Formierschaltung .
(Vorschlag) DC 270 V bis 310 V SKD 50/12 220Q /100 W | 22 nF/ 1600V
DC 510 V his 650 V SKD 62/ 16 470 Q/100W | 22nF/ 1600V
DC 675V bis 810 V SKD 62/ 18 680 Q/100W | 22 nF/1600V

GEFAHR Durch die Zwischenkreiskondensatoren ist bis zu 5 Minuten nach dem
Freischalten noch gefahrliche Spannung im Gerat vorhanden. Das
Arbeiten am Geréat oder den Zwischenkreisklemmen ist friihestens nach

dieser Wartezeit zulassig.

Vorgehensweise ¢ Bevor Sie die Zwischenkreiskondensatoren formieren, missen alle

Zwischenkreisanschlisse freigeschaltet sein.
Die Einspeisung des Umrichters muss abgeschaltet sein.

Das Gerét darf keinen Einschaltbefehl bekommen (z. B. Uber
Tastatur PMU oder Klemmleiste).

+ SchlieRen Sie die bendtigten Bauteile entsprechend dem
Schaltungsbeispiel an.

¢ Schalten Sie die Formierschaltung ein. Die Dauer der Formierung
betragt ca. 1 Stunde.

6SE7087-6KD60  Siemens AG

12-2 Betriebsanleitung  SIMOVERT MASTERDRIVES
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Technische Daten

13

Technische Daten

EG-Niederspannungsrichtlinie EN 50178
73/23/EWG und RL93/68/EWG
EG- Richtlinie EMV 89/336/EWG | EN 61800-3
EG-Maschinenrichtlinie EN 60204-1
89/392/EWG
Approbation UL: E 145153
CSA: LR 21927
Kahlart Luftkiihlung mit eingebautem Ventilator

Zulassige Umgebungs- bzw. Kiihl-
mitteltemperatur

e bei Betrieb

e beiLagerung

e bei Transport

0° C bis +40° C ( 32° F bis 104° F)
-25° C bis +70° C (-13° F bis 158° F)
-25° C bis +70° C (-13° F bis 158° F)

Aufstellungshéhe

<1000 m tber NN (100prozentige Belastbarkeit)
> 1000 m bis 3500 m tber NN
(Belastbarkeit: siehe Bild "Derating-Kurven")

Zulassige Feuchtebeanspruchung

Relative Luftfeuchtigkeit <95 %  bei Transport und Lagerung
<85 % im Betrieb (Betauung nicht
zulassig)

Klimaklasse

Klasse 3K3 nach DIN IEC 721-3-3 (im Betrieb)

Verschmutzungsgrad

Verschmutzungsgrad 2 nach IEC 664-1 (DIN VDE 0110, Teil 1),
Betauung im Betrieb ist nicht zulassig

Uberspannungskategorie

Kategorie Ill nach IEC 664-1 (DIN VDE 0110, Teil 2)

Schutzart IP20 EN 60529

Schutzklasse Klasse 1 nach IEC 536 (DIN VDE 0106, Teil 1)
Beriihrungsschutz Nach EN 60204-1 und DIN VDE 0106 Teil 100 (BGV A3)
Funk-Entstérung Nach EN 61800-3

e Standard Keine Funk-Entstérung

e Optionen Funk-Entstorfilter fir Klasse B1 bzw. A1 nach EN 55011
Storfestigkeit Industriebereich nach EN 61800-3

Anstrich Innenraumbeanspruchung

Mechanische Festigkeit

- Schwingen Nach DIN IEC 68-2-6

Bei stationaren Einsatz:

Konst. Amplitude

e der Auslenkung

e der Beschleunigung

Bei Transport:

e der Auslenkung

e der Beschleunigung
- Schocken

0,075 mm im Frequenzbereich 10 Hz bis 58 Hz
9,8 m/s? im Frequenzbereich > 58 Hz bis 500 Hz

3,5 mm im Frequenzbereich 5 Hz bis 9 Hz
9,8 m/s? im Frequenzbereich > 9 Hz bis 500 Hz

Nach DIN |IEC 68-2-27 / 08.89
30 g, 16 ms Halbsinus-Schock

- Kippfallen Nach DIN IEC 68-2-31/04.84
auf eine Flache und auf eine Ecke
Sonstiges Die Gerate sind motorseitig erdschluss-, kurzschluss- und leerlauffest
Tabelle 13-1  Allgemeine Daten
Siemens AG  6SE7087-6KD60

SIMOVERT MASTERDRIVES

Betriebsanleitung
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HINWEIS

Die vollstandige Erfullung der
Schutzart IP20 nach EN 60529 ist
abhangig davon, wie viele Steuerzu-
und Abgangsleitungen den Offnungs-
bereich auf der Unterseite des
Gerates verschlieRen. Soll die
Schutzart IP20 auch im Betrieb erfllt
sein, so muss die Offnung
gegebenenfalls nachtraglich

verkleinert werden.

zulassiger Bemessungsstrom in %

100
75 \\
N
50
25
0

0 3 6 9 12 1516

Pulsfrequenz in kHz

zulassiger Bemessungsstrom in %
100

90

80

70

60
0 1000

2000 3000 4000
>

Aufstellhéhe Gber NN in m

zulassiger Bemessungsstrom in %
100

75

50

25

0 10 20 30 40 50

Kihlmitteltemperatur in °C

Bild 13-1 Derating-Kurven

zulassige Bemessungseingangsspannung in %
gemal VDE 0110 / IEC 664-1
(nicht erforderlich nach UL / CSA)

100
<1>
75
50
0 1000 2000 3000 4000
>
Aufstellhdhe Gber NN in m
<1>

Die gunstigere Deratingkurve gilt nur fur Gerate
der BaugrofRRe B bis D bei einer
Bemessungseingangsspannung von 510 - 540 V

Hohe Derating
[m] Faktor K1
1000 1,0
2000 0,9
3000 0,845
4000 0,8
Temp Derating
[°C] Faktor K2
50 0,76
45 0,879
40 1,0
35 1,125* | * Siehe
30 125° ?oe:ggden
25 1,375~ Hinweis

13-2
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Das Derating des zulassigen Bemessungsstromes fur Aufstellhéhen
Uber 1000 m kann bei Umgebungstemperaturen unter 40 °C wie folgt
berechnet werden:

Gesamtderat'ng = Derat|ngHohe X DeratingUmgebungstemperatur

K=K xKo
HINWEIS Es ist zu beachten, dass das Gesamtderating nicht gréRer als 1 sein
darf!
Beispiel: Hoéhe: 3000 m K1 =10,845
Umgebungstemperatur; 35 °C Ko =1,125
— Gesamtderating = 0,845 x 1,125 = 0,95
Typenschild SIEMENS
WECHSELR'CHTER / DC lNVERTER Geratebezeichnung
SIMOVERT VC

I

Bestelinummer: 1P 6SE7024-7TD61 Auflistung der

Order number Erz.St. D Geréateoptionen
Issue
Fertigungsjahr
Fabrik-Nr. s T-U22047500045
Serial no. Fertigungsmonat
Eingang DC 510...650 V 559 A
Input
Ausgang 3AC 0- 380...480 V 0- 500 Hz
Qutput
Belastungskl. | 47 A VT-Rating 136% OL for 1 min
Max. Output 1142.8A CT-Rating 150% OL for 1 min

Tachn. Opt. @ ::::D @‘ c €
Made in Germany IND.CONT EQ

Bild 13-2 Typenschild

Siemens AG  6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES  Betriebsanleitung 13-3
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Bedeutung der
Optionskurzel

Option Bedeutung Option Bedeutung
CBP: Profibus EB1: Expansion Board 1
G11 Slot A G61 Slot A
G13 Slot C G63 Slot C
G14 Slot D G64 Slot D
G15 Slot E G65 Slot E
G16 Slot F G66 Slot F
G17 Slot G G67 Slot G
CBP2: PROFIBUS (taktsynchron EB2: Expansion Board 2
mogl.) G71 Slot A
G91 Slot A G73 Slot C
G93 Slot C G74 Slot D
G95 Slot E G75 Slot E
G97 Slot G G76 Slot F
Die Baugruppe CBP2 I5st die cr7 Slot G
Baugruppe CBP ab. Rickwandbusadapter LBA
CBC: CAN-Bus K11 in der Elektronikbox eingebaut
G21 Slot A
G23 Slot C Adapterbaugruppe ADB
G24 Slot D
G25 Slot E K01 Einbauplatz 2 (Slot D, E)
G26 Slot F K02 Einbauplatz 3 (Slot F, G)
G27 Slot G
SLB: SIMOLINK
G41 Slot A
G43 Slot C
G44 Slot D
G45 Slot E
G46 Slot F
G47 Slot G
Tabelle 13-2  Bedeutung der Optionskiirzel
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Technische Daten

Bezeichnung

Wert

Bestellnummer 6SE70...

21-1RA60 | 21-3RA60 | 21-8RB60 | 22-3RB60 | 23-2RB60 | 24-4RC60

Bemessungsspannung [V]

¢ Eingang DC 270 (- 10 %) bis 310 (+ 15 %)
e Ausgang 3 AC 0 bis Bemessungsgleichspannung x 0,75
Bemessungsfrequenz [Hz]
e Eingang -
e Ausgang:  U/f = konstant 0...600

U = konstant 8...300
Bemessungsstrom [A]
¢ Eingang 12,6 15,8 21,1 27,3 38,3 52,6
¢ Ausgang 10,6 13,3 17,7 22,9 32,2 44,2
Zwischenkreisspannung [V] = Bemessungsgleichspannung
Bemessungsleistung [kVA] | 3,7...4,2 47..52 6,0...6,9 | 8,0...9,1 | 11,2..12,8 | 15,4...17,6

Hilfsstromversorgung [V]

DC 24 (20 - 30)

o Max. Hilfsstrombedarf [A] 1,5
Standardausfiihrung bei 20 V
o Max. Hilfsstrombedarf [A] 2,5

Maximalausfiihrung bei 20 V

Pulsfrequenz [kHZ]

1,5 bis 16 (siehe Bild "Derating-Kurven")

Belastungsklasse Il nach EN 60 146-1-1

Grundlaststrom [A] 0,91 x Ausgangsbemessungsstrom
Grundlastdauer [s] 240
Uberlaststrom [A] 1,36 x Ausgangsbemessungsstrom
Uberlastdauer [s] 60

Belastungsklasse Il nach EN 60 146-1-1 (zusatzlich)

Grundlaststrom [A] 0,91 x Ausgangsbemessungsstrom

Grundlastdauer [s] 270

Uberlaststrom [A] 1,6 x Ausgangsbemessungsstrom

Uberlastdauer [s] 30

Verluste, Kiihlung, Leistungsfaktor

Leistungsfaktor Umr. cosoU < 0,92 ind.

Wirkungsgrad n (Nennbetrieb) >0,97 >0,98 >0,97 >0,98

Verlustleistung (bei 2,5 kHz) [kKW] 0,09 0,11 0,13 0,17 0,22 0,29

Kuhlluftbedarf [m3/s] 0,009 0,009 0,022 0,022 0,022 0,028

Druckabfall Ap [Pa] 10 10 32 32 32 30

Schalldruckpegel, Bauformen, Abmessungen, Gewichte

Schalldruckpegel [dB(A)] 60 60 60 60 60 60

Bauform A A B B B C

Abmessungen [mm]

¢ Breite 90 90 135 135 135 180

e Hohe 425 425 425 425 425 600

o Tiefe 350 350 350 350 350 350

Gewicht ca. [kg] 8,5 8,5 12,5 12,5 12,5 21
Tabelle 13-3  Luftgekiihlte Wechselrichter (Teil 1)

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Bezeichnung

Wert

Bestellnummer 6SE70...

25-4RD60 | 27-0RD60 | 28-1RD6O |

Bemessungsspannung [V]

¢ Eingang DC 270 (- 10 %) bis 310 (+ 15 %)
¢ Ausgang 3 AC 0 bis Bemessungsgleichspannung x 0,75
Bemessungsfrequenz [Hz]
e Eingang -
e Ausgang:  U/f = konstant 0...600
U = konstant 8...300
Bemessungsstrom [A]
¢ Eingang 64,3 82,1 96,4
e Ausgang 54,0 69,0 81,0

Zwischenkreisspannung [V]

= Bemessungsgleichspannung

Bemessungsleistung [kVA]

18,8..21,5 | 24,0..27 4 28,1...32,2|

Hilfsstromversorgung [V]

DC 24 (20 - 30)

o Max. Hilfsstrombedarf [A] 1,5
Standardausfiihrung bei 20 V
o Max. Hilfsstrombedarf [A] 2,5
Maximalausfiihrung bei 20 V
Hilfsstromversorgung Liifter[V] 1 AC oder2 AC 230+ 15 %
o Hilfsstrombedarf bei 50 Hz [A] 0,43
o Hilfsstrombedarf bei 60 Hz [A] 0,49

Pulsfrequenz [kHZ]

1,5 bis 16 (siehe Bild "Derating-Kurven")

Belastungsklasse Il nach EN 60 146-1-1

Grundlaststrom [A] 0,91 x Ausgangsbemessungsstrom
Grundlastdauer [s] 240
Uberlaststrom [A] 1,36 x Ausgangsbemessungsstrom
Uberlastdauer [s] 60

Belastungsklasse Il nach EN 60 146-1-1 (zusatzlich)

Grundlaststrom [A] 0,91 x Ausgangsbemessungsstrom
Grundlastdauer [s] 270
Uberlaststrom [A] 1,6 x Ausgangsbemessungsstrom
Uberlastdauer [s] 30
Verluste, Kihlung, Leistungsfaktor
Leistungsfaktor Umr. cosoU < 0,92 ind.
Wirkungsgrad n (Nennbetrieb) >0,98
Verlustleistung (pei 2,5 kHz) [KW] 0,44 0,54 0,60
Kihlluftbedarf [m3/s] 0,054 0,054 0,054
Druckabfall Ap [Pa] 230 230 230
Schalldruckpegel, Bauformen, Abmessungen, Gewichte
Schalldruckpegel [dB(A)] 65 65 65
Bauform D D D
Abmessungen [mm]
o Breite 270 270 270
e Hohe 600 600 600
o Tiefe 350 350 350
Gewicht ca. [kgl 32 32 32
Tabelle 13-4 Luftgekihlte Wechselrichter (Teil 2)
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Bezeichnung Wert
Bestellnummer 6SE70... | 16-1TA61 | 18-0TA61 | 21-0TA61 | 21-3TB61 | 21-8TB61 | 22-6TC61
Bemessungsspannung [V]
¢ Eingang DC 510 (-15 %) bis 650 (+10 %)
¢ Ausgang 3 AC 0 bis Bemessungsgleichspannung x 0,75
Bemessungsfrequenz [Hz]
e Eingang -
e Ausgang:  U/f = konstant 0...600
U = konstant 8...300
Bemessungsstrom [A]
¢ Eingang 7,3 9,5 12,1 15,7 20,8 30,4
¢ Ausgang 6,1 8,0 10,2 13,2 17,5 25,5
Zwischenkreisspannung [V] = Bemessungsgleichspannung
Bemessungsleistung [kVA] | 4,1...5,0 5,3...6,6 6,8...8,4 | 8,7..10,9 | 11,6...14,5| 16,8...21,2

Hilfsstromversorgung V1 DC 24 (20 - 30)

o Max. Hilfsstrombedarf [A] 1,5
Standardausfiihrung bei 20 V

o Max. Hilfsstrombedarf [A] 2,5

Maximalausfiihrung bei 20 V

Pulsfrequenz [kHZ]

1,5 bis 16 (siehe Bild "Derating-Kurven")

Belastungsklasse Il nach EN 60 146-1-1

Grundlaststrom [A] 0,91 x Ausgangsbemessungsstrom
Grundlastdauer [s] 240
Uberlaststrom [A] 1,36 x Ausgangsbemessungsstrom
Uberlastdauer [s] 60

Belastungsklasse Il nach EN 60 146-1-1 (zusatzlich)

Grundlaststrom [A] 0,91 x Ausgangsbemessungsstrom

Grundlastdauer [s] 270

Uberlaststrom [A] 1,6 x Ausgangsbemessungsstrom

Uberlastdauer [s] 30

Verluste, Kiihlung, Leistungsfaktor

Leistungsfaktor Umr. cosoU < 0,92 ind.

Wirkungsgrad n (Nennbetrieb) >0,97 >0,98

Verlustleistung (bei 2,5 kHz) [kW] 0,09 0,10 0,12 0,13 0,16 0,27

Kuhlluftbedarf [m3/s] 0,009 0,009 0,009 0,022 0,022 0,028

Druckabfall Ap [Pa] 10 10 10 32 32 30

Schalldruckpegel, Bauformen, Abmessungen, Gewichte

Schalldruckpegel [dB(A)] 60 60 60 60 60 60

Bauform A A A B B C

Abmessungen [mm]

 Breite 90 90 90 135 135 180

e Hohe 425 425 425 425 425 600

o Tiefe 350 350 350 350 350 350

Gewicht ca. [kg] 8,5 8,5 8,5 12,5 12,5 21
Tabelle 13-5  Luftgekiihlte Wechselrichter (Teil 3)

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Bezeichnung

Wert

Bestellnummer 6SE70... | 23-4TC61 | 23-8TD61 | 24-7TD61 | 26-0TD61 | 27-2TD61
Bemessungsspannung [V]
¢ Eingang DC 510 (-15 %) bis 650 (+10 %)
¢ Ausgang 3 AC 0 bis Bemessungsgleichspannung x 0,75
Bemessungsfrequenz [Hz]
e Eingang -
e Ausgang:  U/f = konstant 0...600
U = konstant 8...300
Bemessungsstrom [A]
¢ Eingang 40,5 44,6 55,9 70,2 85,7
e Ausgang 34,0 37,5 47,0 59,0 72,0

Zwischenkreisspannung [V]

= Bemessungsgleichspannung

Bemessungsleistung [kVA] | 22,4...28,2 | 24,7...31,1 | 31,0...39,0 | 38,9...49,0 | 47,4...59,8
Hilfsstromversorgung  [V] DC 24 (20 - 30)
o Max. Hilfsstrombedarf [A] 1,5
Standardausfiihrung bei 20 V
o Max. Hilfsstrombedarf [A] 2,5

Maximalausfiihrung bei 20 V

Hilfsstromversorgung Lufter[V] keine 1 AC oder 2 AC230+15 %
o Hilfsstrombedarf bei 50 Hz [A] - 0,43
o Hilfsstrombedarf bei 60 Hz [A] - 0,49

Pulsfrequenz [kHZ]

1,5 bis 16 (siehe Bild "Derating-Kurven")

Belastungsklasse Il nach EN 60 146-1-1

Grundlaststrom [A] 0,91 x Ausgangsbemessungsstrom
Grundlastdauer [s] 240
Uberlaststrom [A] 1,36 x Ausgangsbemessungsstrom
Uberlastdauer [s] 60

Belastungsklasse Il nach EN 60 146-1-1 (zusatzlich)

Grundlaststrom [A] 0,91 x Ausgangsbemessungsstrom
Grundlastdauer [s] 270
Uberlaststrom [A] 1,6 x Ausgangsbemessungsstrom
Uberlastdauer [s] 30
Verluste, Kihlung, Leistungsfaktor
Leistungsfaktor Umr. cosoU < 0,92 ind.
Wirkungsgrad n (Nennbetrieb) >0,98
Verlustleistung (pei 2,5 kHz) [KW] 0,37 0,49 0,58 0,70 0,86
Kihlluftbedarf [m3/s] 0,028 0,054 0,054 0,054 0,054
Druckabfall Ap [Pa] 30 230 230 230 230
Schalldruckpegel, Bauformen, Abmessungen, Gewichte
Schalldruckpegel [dB(A)] 60 65 65 65 65
Bauform C D D D D
Abmessungen [mm]
o Breite 180 270 270 270 270
e Hohe 600 600 600 600 600
o Tiefe 350 350 350 350 350
Gewicht ca. [kal 21 32 32 32 32

Tabelle 13-6  Luftgekihlte Wechselrichter (Teil 4)

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Bezeichnung

Wert

Bestellnummer  6SE70... | 14-5UB61 | 16-2UB61 | 17-8UB61 | 21-1UB61 | 21-5UB11 | 22-2UC61
Bemessungsspannung [V]
¢ Eingang DC 675 (-15 %) bis 810 (+ 10 %)
e Ausgang 3 AC 0 bis Bemessungsgleichspannung x 0,75
Bemessungsfrequenz [Hz]
¢ Eingang —
e Ausgang:  U/f = konstant 0...600

U = konstant 8...300
Bemessungsstrom [A]
¢ Eingang 5,4 7.4 9,3 13,1 18,0 26,2
¢ Ausgang 4,5 6,2 7,8 11,0 15,1 22,0
Zwischenkreisspannung [V] = Bemessungsgleichspannung
Bemessungsleistung [kVA] | 3,9...4,6 54..64 6,8...8,1 | 9,6..11,4 | 13,1...15,6 | 19,1...22,8

Hilfsstromversorgung V1 DC 24 (20 - 30)

o Max. Hilfsstrombedarf [A] 1,5
Standardausfiihrung bei 20 V

o Max. Hilfsstrombedarf [A] 2,5

Maximalausfiihrung bei 20 V

Pulsfrequenz [kHZ]

1,5 bis 16 (siehe Bild "Derating-Kurven")

Belastungsklasse Il nach EN 60 146-1-1

Grundlaststrom [A] 0,91 x Ausgangsbemessungsstrom
Grundlastdauer [s] 240
Uberlaststrom [A] 1,36 x Ausgangsbemessungsstrom
Uberlastdauer [s] 60

Belastungsklasse Il nach EN 60 146-1-1 (zusatzlich)

Grundlaststrom [A] 0,91 x Ausgangsbemessungsstrom

Grundlastdauer [s] 270

Uberlaststrom [A] 1,6 x Ausgangsbemessungsstrom

Uberlastdauer [s] 30

Verluste, Kiihlung, Leistungsfaktor

Leistungsfaktor Umr. cosoU < 0,92 ind.

Wirkungsgrad n (Nennbetrieb) >0,99 >0,98 >0,99

Verlustleistung (bei 2,5 kHz) [kW] 0,08 0,09 0,10 0,13 0,17 0,27

Kuahlluftbedarf [m3/s] 0,022 0,022 0,022 0,022 0,022 0,028

Druckabfall Ap [Pa] 32 32 32 32 32 30

Schalldruckpegel, Bauformen, Abmessungen, Gewichte

Schalldruckpegel [dB(A)] 60 60 60 60 60 60

Bauform B B B B B C

Abmessungen [mm]

¢ Breite 135 135 135 135 135 180

e Hohe 425 425 425 425 425 600

o Tiefe 350 350 350 350 350 350

Gewicht ca. [kg] 12,5 12,5 12,5 12,5 12,5 21
Tabelle 13-7  Luftgekiihite Wechselrichter (Teil 5)

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Bezeichnung

Wert

Bestellnummer  6SE70... | 23-0UD61 | 23-4UD61 | 24-7UD61 | | |
Bemessungsspannung [V]
¢ Eingang DC 675 (-15 %) bis 810 (+ 10 %)
¢ Ausgang 3 AC 0 bis Bemessungsgleichspannung x 0,75
Bemessungsfrequenz [Hz]
¢ Eingang —
¢ Ausgang: - U/f = konstant 0...600
U = konstant 8...300
Bemessungsstrom [A]
¢ Eingang 34,5 40,2 55,4
e Ausgang 29,0 34,0 46,5

Zwischenkreisspannung [V]

= Bemessungsgleichspannung

Bemessungsleistung [kVA] | 25,2...30,1 [ 29,5...35,3 | 40,3...48,3 | |

Hilfsstromversorgung V1 DC 24 (20 - 30)

o Max. Hilfsstrombedarf [A] 1,5
Standardausfiihrung bei 20 V

o Max. Hilfsstrombedarf [A] 2,5

Maximalausfiihrung bei 20 V

Hilfsstromversorgung Liifter[V]

1AC oder 2 AC 230 £ 15 %

o Hilfsstrombedarf bei 50 Hz [A]

0,43

o Hilfsstrombedarf bei 60 Hz [A]

0,49

Pulsfrequenz [kHZ]

1,5 bis 16 (siehe Bild "Derating-Kurven")

Belastungsklasse Il nach EN 60 146-1-1

Grundlaststrom [A] 0,91 x Ausgangsbemessungsstrom
Grundlastdauer [s] 240
Uberlaststrom [A] 1,36 x Ausgangsbemessungsstrom
Uberlastdauer [s] 60

Belastungsklasse Il nach EN 60 146-1-1 (zusatzlich)

Grundlaststrom [A] 0,91 x Ausgangsbemessungsstrom
Grundlastdauer [s] 270
Uberlaststrom [A] 1,6 x Ausgangsbemessungsstrom
Uberlastdauer [s] 30
Verluste, Kihlung, Leistungsfaktor
Leistungsfaktor Umr. cosoU < 0,92 ind.
Wirkungsgrad n (Nennbetrieb) 0,98
Verlustleistung (pei 2,5 kHz) [KW] 0,52 0,59 0,74
Kihlluftbedarf [m3/s] 0,054 0,054 0,054
Druckabfall Ap [Pa] 230 230 230
Schalldruckpegel, Bauformen, Abmessungen, Gewichte
Schalldruckpegel [dB(A)] 65 65 65
Bauform D D D
Abmessungen [mm]
o Breite 270 270 270
e Hohe 600 600 600
o Tiefe 350 350 350
Gewicht ca. [kgl 32 32 32
Tabelle 13-8  Luftgekihlte Wechselrichter (Teil 6)
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Wassergekihlte
Wechselrichter

Bestellnummer Verlustleistung Kahl - maximale typ. Druckabfall
(bei 2,5 kHz) wasser- zusatzliche bei Volumenstrom
bedarf*) | Entwarmungs-
leistung bei Tluft
[kW] [I/min] <30 °C [kW]

Bemessungseingangspannung DC 510 bis 620

6SE7021-3TB61-1AA1 0,21 1,00 0,1 0,15 bis 0,2 bar bei 1,2 I/min
6SE7021-8TB61-1AA1 0,16 1,20 0,1 0,15 bis 0,2 bar bei 1,2 I/min
6SE7022-6TC61-1AA1 0,33 2,10 0,2 0,15 bis 0,2 bar bei 2,6 I/min
6SE7023-4TC61-1AA1 0,47 2,60 0,2 0,15 bis 0,2 bar bei 2,6 I/min
6SE7023-8TD61-1AA1 0,58 4,25 0,5 0,15 bis 0,2 bar bei 6,0 I/min
6SE7024-7TD61-1AA1 0,71 4,80 0,5 0,15 bis 0,2 bar bei 6,0 I/min
6SE7026-0TD61-1AA1 0,86 5,25 0,5 0,15 bis 0,2 bar bei 6,0 I/min
6SE7027-2TD61-1AA1 1,07 6,00 0,5 0,15 bis 0,2 bar bei 6,0 I/min
Bemessungseingangspannung DC 675 bis 810

6SE7014-5UB61-1AA1 0,09 0,80 0,1 0,15 bis 0,2 bar bei 1,2 I/min
6SE7016-2UB61-1AA1 0,11 0,85 0,1 0,15 bis 0,2 bar bei 1,2 I/min
6SE7017-8UB61-1AA1 0,12 0,90 0,1 0,15 bis 0,2 bar bei 1,2 I/min
6SE7021-1UB61-1AA1 0,16 1,00 0,1 0,15 bis 0,2 bar bei 1,2 I/min
6SE7021-5UB61-1AA1 0,21 1,20 0,1 0,15 bis 0,2 bar bei 1,2 I/min
6SE7022-2UC61-1AA1 0,32 2,00 0,2 0,15 bis 0,2 bar bei 2,6 I/min
6SE7023-0UD61-1AA1 0,59 3,10 0,5 0,15 bis 0,2 bar bei 6,0 I/min
6SE7023-4UD61-1AA1 0,69 3,45 0,5 0,15 bis 0,2 bar bei 6,0 I/min
6SE7024-7UD61-1AA1 0,87 4,15 0,5 0,15 bis 0,2 bar bei 6,0 I/min

Tabelle 13-9  Wassergekuhlte Wechselrichter

HINWEIS

Die Gerate sind baugleich mit den luftgekuhlten Wechselrichtern. An
Stelle des Kiihlkérpers fur Luft ist ein Luft-/WasserkUhler installiert.

Alle in Tabelle 13-9 nicht angefiihrten Technischen Daten fir eine
bestimmtes Gerat entsprechen denen der luftgekiihlten Wechselrichter.
Die ersten 12 Stellen der Bestellnummer sind identisch. Der Zusatz "-
1AA1" kennzeichnet die Wasserkuhlung.

*) Der angegebene Kihlwasserbedarf gilt fir die Typleistung des Wechselrichters und
100 % Nutzung der Zusatzentwarmung bei einer Wassertemperaturerhéhung

Zulauf / Riicklauf von AT = 5 K.

Siemens AG
SIMOVERT MASTERDRIVES

6SE7087-6KD60
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13.1 Hinweise zu wassergekuhlten Geraten

Randbedingungen Das Gerat ist an einen extern vorhandenen Kuihlwasserkreislauf
fir den Einsatz anzuschlief3en.

Der Aufbau dieses Kiihlwasserkreislaufes mit den Gesichtspunkten
offenes bzw. geschlossenes System

Werkstoffwahl und Werkstoffpaarung
Kihlwasserzusammensetzung

* & & o

Kihlwasserentwarmung (Ruckkihlung, Frischeinspeisung...)
¢ und weitere

stellt einen wichtigen Aspekt fir die Funktionssicherheit und
Lebensdauer der Gesamtanlage dar.

WARNUNG Es gelten die Warnhinweise der "Standardgerate”.

Installations- und Servicearbeiten flr den wassertechnischen Teil sind
nur im spannungslosen Zustand der Anlage auszufiihren.

Eine Betauung der Gerate ist nicht zuldssig (wie Standardgerate).

6SE7087-6KD60 Siemens AG
13-12 Betriebsanleitung  SIMOVERT MASTERDRIVES
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13.1.1 Installations- und Bauteilhinweise

Befllung

\ 2,5 bar
11/4" Anlage

Empfohlen wird fir die Umrichter ein separater Kreislauf, in
Edelstahltechnik, der die Warme uber einen Wasser — Wasser
Warmetauscher an ein Ruckkuhlsystem abgibt.

Zur Vermeidung von elektrochemischen Korrosionen sowie
Schwingungstibertragungen sind die SIMOVERT MASTERDRIVES
Gerate am Vor- und Rucklauf mit einem flexiblen, elektrisch
nichtleitenden, Schlauch anzuschlie3en. Die Schlauchlange sollte
(in Summe) > 1,5 m betragen.

Besteht die Anlagenverrohrung aus Kunststoffrohren, so ist dieser
Schlauch nicht erforderlich.

Das AnschlielRen der Wasserschlauche sollte vor der Montage des
Umrichters vorgenommen werden.

Werden Schlauchschellen zur Montage benutzt, so sind diese im
Abstand von drei Monaten auf Festsitz zu kontrollieren.

Sicherheits-
1 bar/ ventil
<1 bar/
< 2,5 bar

Schaltschrank

Membran-
Primérkreislauf ausdehnungsgefaf .
automatische
Entliftung
Filter
V/E-Durch-
Thermostatregler flusswachter

Bild 13-3 Wasser-Wasser-Warmetauscher

Wasser-Wasser-
Warmetauscher

Ist in der Anlage bereits ein Kuhlkreislauf vorhanden, der keine
Temperaturen Uber 35 °C aufweist, jedoch die Anforderungen an das
Kuhlwasser nicht erfillt, so kdnnen die beiden Kihlkreislaufe Gber
einen Wasser-Wasser-Warmetauscher gekoppelt werden. Die Kuhler
der Frequenzumrichter werden Uber einen Verteiler so angeschlossen,
dass der notwendige Durchfluss gewahrleistet ist, aber kein
unzulassiger Druck auftritt. Gegebenheiten wie Hohenunterschiede und
Entfernungen missen hierbei beriicksichtigt werden.

Fir Gerate ohne Frostschutz empfehlen wir den Einsatz von Nalco
00GEO056 der Firma ONDEO Nalco. Dies ist ein organischer
Korrosionsinhibitor, der speziell fir halboffene und geschlossene
Kuhlsysteme entwickelt wurde. Er wirkt als Korrosionsschutz fiir die
verwendeten Metalle durch die Ausbildung eines organischen
Schutzfilms auf den Metalloberflachen.

Siemens AG  6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES  Betriebsanleitung 13-13
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Der Arbeitsdruck ist abhangig von den Stromungsverhaltnissen des
Kihlwassernetzes im Vor- und Ricklauf festzulegen.

Zur Einhaltung des max. zuldssigen Betriebsdruckes sind Ma3nahmen
beim Anwender vorzusehen. Der Einsatz einer Druckregeleinrichtung
ist notwendig.

Bei geschlossenen Kiihlsystemen sind Druckausgleichseinrichtungen
mit Sicherheitsventil *) und Einrichtungen zur Entliiftung vorzusehen.
Das Kuhlsystem ist beim Beflllen zu entliften.

Fir die sichere Gewahrleistung des erforderlichen Volumenstromes
sollten anstelle normaler Rohrsiebe Riicksplilfilter eingesetzt werden.
Bei diesen erfolgt die Rickspiilung automatisch.

Hersteller: z. B. Fa. Reckitt Benckiser Deutschland GmbH,

68165 Mannheim, Tel.: ++490621/32460.

In der ASI 1 Information E20125-C6038-J702-A1-7400 vom Februar
1997 werden Applikationsvorschlage fir verschiedene
Anlagenkonfigurationen gemacht.

Bei der Verlegung der Wasserleitungen ist aulterste Sorgfalt geboten.
Die Leitungen missen mechanisch sicher fixiert und auf Leckagen
Uberprift werden.

In keinem Fall diirfen die Wasserleitungen spannungsfihrende Teile
berthren (Isolierabstand min. 13 mm).

) < 1,2 bar bei 1,0 bar zulassigen Betriebsdruck
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13.1.2 Einsatzbereich

Far den Einsatzbereich gelten die gleichen Randbedingungen wie fur

die Standardgerate (mit Luftkiihlung), mit Ausnahme der hier
beschriebenen Entwarmungsrandbedingungen.

Als Kiihimedium (siehe Abschnitt "KuhImittel") dient normalerweise
Wasser. Nur in besonderen Fallen sollte ein Frostschutzmittelzusatz
eingesetzt werden.

Im Kihlwassertemperaturbereich von + 5 °C bis + 38 °C ist ein Betrieb
mit 100 % des Bemessungsstromes moglich.

Sind héhere Kihlwassertemperaturen erforderlich, so ist der
Geratestrom entsprechend der Abbildungen 13-4 und 13-5 (Kurve 1) zu
reduzieren.

Dieses gilt nur bei Kiihimedium Wasser (Hinweise im Abschnitt
Betauungsschutz, Frostschutzmittelzusatz beachten).

zulassiger Bemessungsstrom in %

Deratingkurve 1P22
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Bild 13-4 Reduktionskurve fir den Einbau in IP22 Schranke
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zulassiger Bemessungsstrom in % Deratingkurve Wasser |IP54
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Bild 13-5 Reduktionskurve 2 fir den Einbau in IP54 Schranke

HINWEIS Die maximale KihImitteltemperatur ist fir IP22 Schranke 50 °C und
IP54 Schranke 46 °C!

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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13.1.3 Kahlmittel
Als Kuhlmittel kann normales Brauchwasser mit Korrosionsschutz
(siehe Abschnitt "Korrosionsschutzmittel") oder ein Wasser-

Frostschutzmittel-Gemisch (siehe Abschnitt "Frostschutzmittelzusatz")
eingesetzt werden.

13.1.3.1 Kuhlwasserdefinition

Das Kiihlwasser muss den folgenden Anforderungen auf Dauer

genugen:

max. KorngréRRe eventuell mitgefihrter Teile <0,1 mm
pH-Wert 6,0 bis 8,0
Chloride <40 ppm
Sulfate <50 ppm
geldste Stoffe < 340 ppm
Gesamtharte <170 ppm
Leitwert (nur Wasser, siehe hierzu Abschnitt < 500 pS/cm
"Frostschutzmittelzusatz")

Klhlwassereintrittstemperatur +5..38°C
Kihlwassererwarmung je Gerat (Nennbetrieb) AT=5°C
Betriebsdruck 1 bar

Oder Verwendung von deionisiertem Wasser ("Batteriewasser" nach
DIN 43530, Teil 4).

ACHTUNG Keine hoheren Betriebsdriicke als 1 bar zulassig!

Soll die Anlage mit einem héheren Druck betrieben werden, so ist an
jedem Gerat eine Reduzierung auf 1 bar Vordruck vorzunehmen.

Das Kihlkérpermaterial ist nicht seewasserfest, d.h. es darf nicht
direkt mit Seewasser gekuhlt werden!

Im Geratekuhlwasserkreislauf sind Filter (Siebe) mit einer KorngréRe
< 100 pm einzusetzen (siehe Abschnitt "Installations- und
Bauteilhinweise")!

Bei Frostgefahr sind FrostschutzmaRnahmen flr Betrieb, Lagerung und
Transport erforderlich, z. B. Entleeren und Ausblasen mit Luft,
Zusatzheizungen, u.s.w..

WARNUNG Es gelten die Warnhinweise der "Standardgerate”.

Installations- und Servicearbeiten flir den wassertechnischen Teil sind
nur im spannungslosen Zustand der Anlage auszufuhren.

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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13.1.3.2 Frostschutzmittelzusatz

Durch Frostschutzmittel kann die untere Grenze des Betriebsbereiches
von + 5 °C auf 0 °C reduziert werden und der Frostschutz bei
Anlagenstillstand bis — 30 °C erreicht werden.

Aufgrund ihrer physikalischen Eigenschaften (Warmekapazitat,
Warmeleitung, Viskositat) reduzieren Frostschutzmittel die
Leistungsfahigkeit des Kihlsystems. Sie sollten nur dann eingesetzt
werden, wenn es in der Anwendung unumganglich ist.

Mit Frostschutzmittel sind die in Abschnitt "Einsatzbereich" (Bild 13-4
und 13-5) gezeigten Reduktionskurven einzuhalten. Geschieht dieses
nicht, so kann eine vorzeitige Alterung der Geratebauteile nicht
ausgeschlossen werden. Weiterhin ist damit zu rechnen, dass der
Geréateschutz "Ubertemperatur" den Umrichter abschaltet.

WARNUNG Ein Betrieb, auch mit Frostschutzmittel, bei Temperaturen < 0 °C ist
nicht zulassig!

Werden andere Mittel eingesetzt, so kann dies zu einer reduzierten
Lebensdauer fihren.

Wenn weniger als 20 % Antifrogen N zugesetzt werden, besteht
erhdhte Korrosionsgefahr, die eine Reduktion der Lebensdauer
bewirken kann.

Bei mehr als 30 % Antifrogen N wird der Warmetransport und damit die
Funktion des Gerates beeintrachtigt. Es muss in jedem Fall beachtet
werden, dass die erforderliche Pumpenleistung bei Zugabe von
Antifrogen N angepasst werden muss.

Bei Anwendung von Frostschutzmittel dirfen im gesamten
Kahlkreislauf keine Potentialdifferenzen auftreten. Gegebenenfalls sind
die Bauteile mit einer Potentialausgleichsschiene zu verbinden.

HINWEIS Far Frostschutzmittel ist das Sicherheitsdatenblatt zu beachten!

Als Frostschutzmittel wird Antifrogen N (Fa. Clariant;
www.clariant.com) bevorzugt.

Hintergrund:

Antifrogen N wurde fiir diese Anwendung ausgiebig analysiert. Dabei
wurden Materialvertraglichkeit, Umwelt- und Gesundheitsaspekte
besonders bertcksichtigt. Weiterhin liegen langjahrige Erfahrungen mit
diesem Mittel vor und die Kuihlwasserdefinition ist auf dieses
Frostschutzmittel abgestimmt.

Damit die guten antikorrosiven Eigenschaften von Antifrogen N-
Wassermischungen wirken, muss die Konzentration mindestens 20 %
betragen.

Beim Einsatz von Frostschutzmittel werden erhéhte Anforderungen an
die Dichtigkeit des Kreislaufes gestellt, denn die Oberflachenspannung
der Wasser-Antifrogen-Mischung ist ungefahr 100 mal kleiner als von
reinem Wasser.

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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WARNUNG

Als Dichtungsmaterial eignen sich hochwertige, heiRwasser-bestandige
IT-Dichtungen. Als Stopfbuchsendichtungen kénnen Graphitschnire
verwendet werden. Bei Rohrverbindungen, bei denen Hanf verwendet
wird, hat sich ein Bestreichen mit Fermit bzw. Fermitol bewahrt.

Bei Dichtbandern aus Polytetrafluorethylen kann es zu Undichtigkeiten
kommen.

Antifrogen N- Kinematische Relativer Frostschutz bis
Anteil am Zahigkeit Druckverlust
Kuhlimittel [%] [mm?/s] [°C]

0 1.8 1.09

20 3.5 1.311 -10
34 4.72 1.637 -20

45 7.73 1.743 -30

Tabelle 13-10 Antifrogen N Stoffdaten bei T = 0 °C KuhImitteltemperatur

Bei mehr als 45 % wird der Warmetransport und damit die Funktion des
Gerates beeintrachtigt.

Es muss in jedem Fall beachtet werden, dass die erforderliche
Pumpenleistung bei Antifrogen N-Zugabe angepasst werden
muss, ebenfalls muss der im Gerat entstehende Gegendruck
umgerechnet werden.

Der erforderliche KihIimittelvolumenstrom muss in jedem Fall
erreicht werden.

Die elektrische Leitfahigkeit des Kiihimittels wird grundsatzlich durch
Zugabe von Frostschutzmittel erhoht. Die damit einhergehende
elektrochemische Korrosion wird durch die im Antifrogen N
enthaltenden Inhibitoren kompensiert.

Um eine Verarmung der Inhibitoren und daraus resultierender
Korrosion vorzubeugen, sind folgende MaRnahmen nétig:

1. Bei Entleerung des KihImittelkreislaufes, ist dieser entweder
innerhalb von 14 Tagen wieder, mit dem gleichen
Mischungsverhaltnis, zu beflillen oder es muss nach dem Entleeren
eine mehrmalige Wasserspulung mit anschliefendem Ausblasen
der Kuhlkorper erfolgen.

2. Alle 3 bis 5 Jahre muss das Wasser-Antifrogen N Gemisch erneuert
werden.

Werden andere Frostschutzmittel eingesetzt, so missen diese auf

Ethylenglykolbasis beruhen. Weiterhin mussen diese eine Zulassung

fur namhafte KFZ-Industrie (GM, Ford, Chrysler) besitzen.

Beispiel: DOWTHERM SR-1.

Hinsichtlich der elektrischen Leitfahigkeit ist fur ein Kihimittelgemisch
die Richtlinie des Frostschutzmittelherstellers geltend.

Die KuhImittelmischung verlangt die strikte Einhaltung der in Abschnitt
"KUhlwasserdefinition" gegebenen Wasserdefinition.

Siemens AG

6SE7087-6KD60

SIMOVERT MASTERDRIVES  Betriebsanleitung 13-19



Technische Daten 08.2008

WARNUNG Werden andere Mittel eingesetzt kann dies zu einer reduzierten
Lebensdauer flihren.

Eine Mischung verschiedener Frostschutzmittel ist auf keinen Fall
zulassig.

13.1.3.3 Korrosionsschutzmittel

Wir empfehlen flr den Kihlkreislauf den Einsatz eines
Korrosionsschutz-Inhibitors, z. B. Korrosionsschutz NALCO 00GE056
der Firma ONDEO Nalco (Nalco Deutschland GmbH; www.nalco.com;
D-60486 Frankfurt; Tel. 0697934-0). Konzentration des
Korrosionsschutz-Inhibitors im Kihlwasser 0,2 ... 0,25 %.

Das Kuhlwasser sollte 3 Monate nach der Erstbeflllung des
Kuhlkreislaufes und danach einmal jahrlich kontrolliert werden.

Far die Prifung der Inhibitor-Konzentration bietet die Fa. ONDEO
Nalco Controlkits an.

HINWEIS Beim Nachfillen von Korrosionsschutzmittel sind die Hinweise des
Herstellers zu beachten.

Sind im Kihlwasser Eintribungen, Verfarbungen oder Verkeimungen
erkennbar, so ist der Kiihlkreislauf zu spllen und neu zu befillen.

Zur einfachen Kontrolle des Kiihlwassers sollte im Kihlkreislauf ein
Schauglas eingebaut werden.

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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13.1.4 Betauungsschutz
Zum Schutz vor Betauung sind besondere Mal3nahmen notwendig.
Betauung tritt auf, wenn die Eintrittstemperatur des Kihlwassers
wesentlich niedriger als die Raumtemperatur (Lufttemperatur) ist.
Abhangig von der relativen Feuchte ¢ der Raumluft darf die
Temperaturdifferenz zwischen Kiuhlwasser und Luft mehr oder weniger
grof® sein. Die Temperatur, bei der die Wasserphase aus der Luft
ausfallt, nennt man Taupunkt.
In der nachfolgenden Tabelle sind die Taupunkte (in °C) flr einen
Atmospharendruck von 1 bar (= Hohe 0 ... 500 m) angegeben. Liegt die
Kihlwassertemperatur unter diesen, so ist mit Betauung zu rechnen,
d.h. die Kiihlwassertemperatur muss immer > der Taupunkttemperatur
sein.

T Raum = = ¢: 4): ¢: ¢: 4): ¢: ¢: 4): ¢:
°C 20% | 30% | 40% | 50% | 60% | 70% [ 80% | 85% [ 90% | 95% [ 100 %
10 <0 <0 <0 0.2 2.7 4.8 6.7 7.6 8.4 9.2 10
20 <0 2 6 9.3 12 14.3 16.4 17.4 18.3 19.1 20
25 0.6 6.3 10.5 13.8 16.7 19.1 21.2 22.2 23.2 241 24.9
30 4.7 10.5 14.9 18.4 21.3 23.8 26.1 271 28.1 29 29.9
35 8.7 14.8 19.3 22.9 26 28.6 30.9 32 33 34 34.9
38 111 17.4 22 25.7 28.8 31.5 33.8 34.9 36 36.9 37.9
40 12.8 19.1 23.7 27.5 30.6 33.4 35.8 36.9 37.9 38.9 39.9
45 16.8 23.3 28.2 32 35.3 38.1 40.6 41.8 42.9 43.9 449
50 20.8 27.5 32.6 36.6 40 42.9 455 46.6 47.8 48.9 49.9

Tabelle 13-11 Taupunkttemperatur als Funktion der relativen Feuchte ¢ und der

Raumtemperatur fur eine Aufstellhdhe von 0 m

Der Taupunkt ist auch vom absoluten Druck, d.h. von der Aufstellhéhe

abhangig.

Die Taupunkte fir geringeren Atmospharendruck liegen unter denen

bei H6he 0 m, daher ist eine Auslegung der

KlUhlwasservorlauftemperatur fir Hohe 0 m immer ausreichend.
Siemens AG  6SE7087-6KD60
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13.1.5

ACHTUNG

Zum Schutz vor Betauung sind verschiedene Mallinahmen mdglich.
Dieses sind:

1. Empfehlenswert dazu ist eine Wassertemperaturregelung (vgl. Bild
13-3). In Abhangig von der Raumtemperatur wird die
Wassertemperatur der Raumtemperatur nachgefihrt. Diese
MalRnahme ist bei hohen Raumtemperaturen, geringen
Wassertemperaturen und hohen Luftfeuchten auf jeden Fall zu
bevorzugen.

2. Physikalische Entfeuchtung. Diese ist nur bei geschlossenen
Raumen effektiv. Die Wirkungsweise beruht auf einer gezielten
Kondensation der Luftfeuchte an einem Luft- Wasser-
Warmetauscher der stdndig mit dem kalten Kihlwasser betrieben
wird.

3. Zum Schutz vor Betauung besteht die Mdglichkeit, mit einem
Feuchtemelder die Luftfeuchte zu kontrollieren. Bei Fa. ENDRICH
(www.endrich.com) kann ein Feuchtemelder bezogen werden, bei
dem bei einem Taupunktabstand von 2 K ein Meldekontakt
geschaltet wird.

Hinweise zu Materialien

Kihlwasserinstallationen in Mischtechnik mit Kupfer oder
Kupferverbindungen sollten vermieden werden und sind nur unter
besonderen Mallnahmen, z. B. geschlossener Kuhlkreislauf,
Vollfiltertechnik (d.h. Cu-lonen werden ausgefiltert), Wasserzusatze
(z. B. Produkte der Fa. Nalco Deutschland GmbH; www.nalco.com;
D-60486 Frankfurt; Tel. 0697934-0) maglich.

Die kuhlkérperseitigen Schlauchanschlussnippel missen aus Edelstahl
oder dickwandigem Aluminium sein. Die Anschlussnippel dirfen auf
keinen Fall in Messing oder Kupfer ausgefuhrt werden.
PVC-Schlauche sind bei Anwendung von Frostschutzmittel ungeeignet!
Hart PVC- Rohre sind fir die in Abschnitt "Frostschutzmittelzusatz"
genannten Frostschutzmittel geeignet.

Es muss sichergestellt werden, dass der Wasserkreislaufes vollstandig
zinkfrei ist.

Besonders zu beachten bei Einsatz von Frostschutzmitteln:
Zink zersetzt alle Inhibitoren auf Glykolbasis.

Daher niemals verzinkte Rohre einsetzen!

Werden fur die Anlagenverrohrung Normaleisenrohre oder
Bauteile aus Grauguss (z. B. Motorengehause) eingesetzt, so ist
fur die Umrichter ein separater Kreislauf mit Wasser — Wasser-
Warmetauscher einzusetzen.

Bei Verwendung eines Warmetauschers aus dem Material CuNi 90/10

ist unbedingt die Wasserleitfahigkeit zu beachten (Schlauch) (siehe
Abschnitt "Installations- und Bauteilhinweis").
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Stérungen und Warnungen

14

14.1

Storungen

Allgemeines zu Stdrféllen

Stérungen und Warnungen

Zu jedem Storfall steht folgende Information zur Verfugung:

Parameter r947  Stérnummer
ro49  Storwert
ro51  Stortextliste
P952 Anzahl der Storfalle
r782  Storzeit

Wird eine Stérmeldung vor dem Ausschalten der
Elektronikversorgungsspannung nicht quittiert, so steht diese
Stormeldung beim néchsten Einschalten der Versorgungsspannung
erneut an. Das Gerat geht ohne Quittierung dieser Meldung nicht in
Betrieb (Ausnahme: Es ist automatischer Wiederanlauf angewahilt,

siehe unter P373).

Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

FOO1

Bei projektierter Hauptschutzrickmeldung
erfolgt keine Ruckmeldung innerhalb der in

P591 Q.HS-Rickmeldung kontrollieren.

HS-Ruckm. P600 eingestellten Zeit nach dem Parameterwert muss mit Anschluss der
Einschaltbefehl. Bei fremderregten Hauptschitzriickmeldung ubereinstimmen.
Synchronmotoren (P095 = 12) fehlt die
Riickmeldung der Erregerstromeinrichtung. Die Rickmeldeschleife des Hauptschitzes
(bzw. bei Synchronmotoren die Riickmeldung
der Erregerstromeinrichtung) kontrollieren.
F002 Beim Vorladen wurde die minimale Kontrolle der Netzspannung,
Zwischenkreisspannung (P0O71
Vorladung Umr.AnschluRspg. X 1,34) von 80 % nicht Vergleich mit PO71 Umr.Anschlu3spg. (bei
erreicht. DC-Geraten PO71 mit der
Zwischenkreisspannung vergleichen).
Die maximale Vorladezeit von 3 s wurde
Uberschritten. Ein-/Ruckspeise-Einheit bei DC-Geréaten
Uberpriifen. Die E/R-Einheit muss vor dem
Einschalten des Wechselrichters eingeschaltet
werden.
FO06 Aufgrund zu hoher Zwischenkreisspannung Kontrolle der Netzspannung bzw. der
hat eine Abschaltung stattgefunden. Eingangsgleichspannung
ZK-Ubersp.
Netzspgs.- | ZK.-Bereich | Abschaltwert | Umrichter arbeitet generatorisch ohne
Ruckspeisemdglichkeit.
200V -230V 1270V -310V lca. 410V
380V -480VI510V-650V Ica. 820V Bei einer Umrichteranschlussspannung an der
500V -600V 1675V -810V |ca. 1020 V oberen Toleranzgrenze und Betrieb unter
660V -690V 1890V -930V Ica. 1220V Volllast kann FO06 auch durch den Ausfall
einer Netzphase hervorgerufen werden.
bei parallelgeschalteten Umrichtern (BF M,N)
r949 = 1: Uberspannung im Zwischenkreis des | Eventuell
Masters
r949 = 2: Uberspannung im Zwischenkreis des | - P464 Riicklaufzeit erhdhen,
Slaves.
- P515 U(d,max)-Regler aktivieren (vorher
P071 kontrollieren)
- P526 Fangen Suchgeschw. erniedrigen.
- P259 Pw(gen, max) verkleinern (nur bei
P100 = 3, 4 oder 5)
Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

FO08

ZK-Untersp.

Der untere Grenzwert von 76 % der
Zwischenkreisspannung (PO71
Umr.AnschluRspg ) wurde unterschritten. Bei
freigegebener kinetischer Pufferung 61 %.

Unterspannung im Zwischenkreis im
‘normalen’ Betrieb (d.h. keine SIMULATION).

Unterspannung im Zwischenkreis bei aktiver
kinetischer Pufferung und Drehzahl kleiner
10 % der Motornenndrehzahl.

Es war ein 'schneller Netzausfall’, der erst
nach Netzwiederkehr erkannt wurde (WEA-
Merker).

Kontrolle:
- der Eingangsgleichspannung

- des Zwischenkreises

F010

Zwischenkreis-

Aufgrund zu hoher Zwischenkreisspannung
hat eine Abschaltung stattgefunden:
Netzspannung ZK.-Bereich Abschaltwert

Kontrolle der Netzspannung
Kontrolle des Bremswiderstandes
Umrichter arbeitet generatorisch ohne

Uberspannung 380V-480V 510V-650V 740V Ruckspeisemdglichkeit.
Bremseinheit muss auf untere
Hinweis: Ansprechschwelle (673 V) gestellt werden.
nur bei U800 = 1 und f(Puls) > f(derating)
niedrigere Schwelle als FO06 !
FO11 Eine Uberstrom-Abschaltung hat - Kontrolle des Umrichterausgangs auf
stattgefunden. Kurzschluss bzw. Erdschluss
Uberstrom Die Abschaltschwelle wurde Uberschritten.
- Kontrolle der Arbeitsmaschine auf Uberlast
- Kontrolle auf Ubereinstimmung von Motor
und Umrichter
- Kontrolle, ob eine zu hohe dynamische
Anforderung vorliegt
F012 Wahrend der Auferregung des Nur bei n/f/m-Regelung (P100 = 3, 4 oder 5)
Asynchronmotors ist der Strom nicht Giber
I zu klein 12,5 % des Sollmagnetisierungsstromes fur Wenn kein Motor angeklemmt ist:
Leerlaufbetrieb angestiegen. Auf Simulationsbetrieb P372 gehen.
Stromerfassung kontrollieren, Leistungsteil
kontrollieren.
F014 Wahrend der Auferregung des Motors ist der Kontrolle des Ausgangsschiitz
Strombetrag kleiner als 25 % des Kontrolle des Motorkabels
| zu klein Motorleerlaufstroms.
Hinweis:
nur bei U800 =1
unabhéngig von der Regelungsart
(Unterschied zu F012)
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

FO15

Motor ist gekippt oder blockiert:

- Last reduzieren

Motor gek. - durch zu hohe statische Belastung, - Bremse |6sen
- durch zu schnellen Hoch- bzw. Rucklauf, zu | - Stromgrenzen erhéhen
schnelle und zu gro3e Belastungswechsel,
- P805 Blockierzeit erhéhen
- durch falsche Parametrierung der
Impulsgeberstrichzahl P151 oder der - P792 Ansprechschwelle fur Soll-Ist-
Analogtachonormierung P138. Abweichung erhéhen
- durch gestorte Drehzahlsignale nur f/n/M-Regelung (P100 = 3, 4, 5)
(Tachoschirmung nicht aufgelegt)
- Drehmomentgrenzen oder
Die Stérung wird erst nach der in P805 Drehmomentsollwert erhdhen
eingetragenen Zeit erzeugt.
nur n/M-Regelung oder U/f-Steuerung mit
Es wird der Binektor BO156 gesetzt, im n-Regler: (P100 =0, 4, 5)
Zustandswort 2 r553 Bit28.
- Tacholeitungsbruch prifen
Die Erkennung, ob der Antrieb blockiert ist,
hangt von P792 (Soll-Ist-Abweichung) und - Impulsgeberstrichzahl prifen
P794 ab. Bei n/f-Regelung ist das Erreichen
der Drehmomentgrenzen (B0234) - Analogtachonormierung priifen
Voraussetzung fur diesen Fehler.
- Schirmung der Tacholeitung auf Motor und
Bei Drehzahlregelung (P100 = 4) und Umrichterseite auflegen
Leitantrieb (vgl. P587) kann die Stérung auch
auf eine unterbrochene Geberleitung - Glattung der Drehzahlvorsteuerung P216
schlieen lassen. Dieser Fall ist verringern (nur n/M-Reg.)
gleichbedeutend mit dem Blockieren des nur f-Regelung: (P100 = 3)
Antriebs.
- Hochlauf verlangsamen (vgl. auch P467-
Bei U/f-Steuerung muss der I(max)-Regler Schutz-Hochlauffaktor)
aktiviert sein (P331). Bei U/f-Textil (P100 = 2) | - Strom im unteren Frequenzbereich erhéhen
arbeitet die Uberwachung nicht. Motor ist (P278, P279, P280)
gekippt oder blockiert:
- Drehzahlregler-Vorsteuerung einschalten
Bei Synchronmotoren (P095 = 12,13) durch (P471>0)
Erreichen der Maximalfrequenz - EMK-Regler dynamischer einstellen (P315)
um max. Faktor 2
Bei fremderregten Synchronmotoren
(P095 = 12): durch fehlenden oder zu hohen - Umschaltfrequenz zum EMK-Modell erhdhen
Erregerstrom (zu kleiner oder zu grofRer (P313)
Fluss). - durch n-Regelung mit Impulsgeber ersetzen
bei libersteuertem n/f-Regler:
Bei Synchronmotoren wird bei Erreichen der
Maximalfrequenz (incl.Regelreserve) (B0254) | - Drehzahlsollwert mit dem Drehzahlistwert
sofort die Stérung erzeugt. Bei zu grof3en mitfuhren, so dass die Soll-Ist-Abweichung
Abweichungen im Rotorfluss wird zunachst immer kleiner ist als in P792 eingestellt.
der Umrichterstrom zu null geregelt, der
Erregerstrom reduziert und erst nach einer nur bei Synchronmotor: (P095 = 12)
Zeit in Hohe der doppelten
Dampferzeitkonstante (2*r124.1) die - Stromgrenzen der Erregereinrichtung prifen.
Stérmeldung generiert. Wahrend dieser
Wartezeit wird bereits das Zustandswortbit - Erregerstromsoll- und istwert priifen (incl.
B0156 (r553.28) gesetzt. Verdrahtung)
- Spannungsgrenzen der Erregereinrichtung
bei dynamischen Stromanderungen prifen.
- Antriebssystem auf Resonanzschwingungen
Uberprufen
F018 Die gefundene Setzfrequenz konnte nicht - Zusatzsollwert2 tberprufen.
realisiert werden. Grunde: - Negative Drehrichtungen mit kleiner
F setz fang - Zusatzsollwert2 zu grof3. Maximaldrehzahl freigeben.
- Drehzahlistwert im Stillstand negativ
(Signalrippel)
und negative Drehrichtung gesperrt.
Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

F019

beim Fangen ohne Tacho:
Suchen in beide Drehrichtungen war nicht

Einschalten nach Austrudeln.
Eventuell P525 Fang. Suchstrom erhéhen.

Mot.n.gef. moglich (eine Drehrichtung gesperrt) und der | Beide Drehrichtungsfreigaben (P571, P572)
Motor wurde nicht gefunden. geben
F020 Der Grenzwert der Motortemperatur ist Kontrolle des Motors (Last, Beliftung usw.).
Uberschritten. Die aktuelle Motortemperatur kann im r009
Motortemp. Motortemperatur abgelesen werden.
r949 = 1 Grenzwert der Motortemperatur
Uberschritten Kontrolle P381 Mot. Tmp.
r949 = 2 Kurzschluss in der Zuleitung zum Storung Kontrolle des KTY84-Einganges am
Motortemperaturfiihler oder Fuhler defekt Stecker -X103:29,30 bzw. -X104:29,30
(Bauform Kompakt PLUS) auf Kurzschluss.
r949 = 4 Drahtbruch in der Zuleitung zum
Motortemperaturfiihler oder Fuhler defekt
r949 = 5 Drahtbruch und
Grenzwertiiberschreitung
F021 Parametrierter Grenzwert der 12t- Kontrolle: P383 Mot.Tmp.T1
Uberwachung fir den Motor wurde
Motor 12t Uberschritten.
F023 Der Grenzwert der WR-Temperatur ist - Zuluft- bzw. Umgebungstemperatur messen
Uberschritten. (minimale und maximale
WR-Temp. Umgebungstemperatur beachten!)
Stérwert (r949):
Bit0 WR-Ubertemperatur - Bei theta > 45 °C (Kompakt PLUS) bzw.
40 °C Reduktionskurven beachten.
Bitl Drahtbruch der Leitung zum
Temperatursensor - bei Kompakt-PLUS-Geréten > 22 kW
Quittierung erst nach 1 Minute moglich
Bit4 Nummer des Temperatursensors
Bit5 Kontrolle:
Bit6
- ob der Lufter -E1 angeschlossen ist und in
Bit8 Multiparallelschaltung: Slavenummer der richtigen Richtung dreht.
Bit9
Bit10 - der Lufteintritts- und -austrittséffnungen auf
Verschmutzung.
Beispiele:
r949 = 1: Grenzwert der WR-Temperatur ist - des Temperaturfihlers an -X30
Uberschritten
r949 = 2: Sensor 1: Drahtbruch der
Sensorleitung oder Sensor defekt
r949 = 18: Sensor 2: Drahtbruch der
Sensorleitung oder Sensor defekt
r949 = 34: Sensor 3: Drahtbruch der
Sensorleitung oder Sensor defekt
r949 = 50: Sensor 4: Drahtbruch der
Sensorleitung oder Sensor defekt
F025 UCE oberer Schalter (Kompakt PLUS) / Kontrolle:
bzw. in der Phase L1 ist eine UCE-
UCE oberer Abschaltung erfolgt - der Phase L1 auf Kurzschluss bzw.

Schalter/UCE Ph. L1

Erdschluss (-X2:U2 - einschlielich Motor).
- der CU auf richtige Kontaktierung.
- Schalter fur ‘SICHERER HALT’ (X9/5-6)

geoffnet (nur bei Geraten mit der Best. Nr.
.11, ...-21,...-31, ...-61).
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F026

UCE unterer
Schalter/UCE Ph. L2

UCE unterer Schalter (Kompakt PLUS) /
bzw. in der Phase L2 ist eine UCE-
Abschaltung erfolgt

Kontrolle:

- der Phase L2 auf Kurzschluss bzw.
Erdschluss (-X2:V2 - einschlielich Motor).

- der CU auf richtige Kontaktierung.
- Schalter fur ‘SICHERER HALT’ (X9/5-6)

geoffnet (nur bei Geraten mit der Best. Nr.
..-11, ...-21,...-31, ...-61).

F027 Stérung Pulswiderstand (Kompakt PLUS)/ Kontrolle:
bzw. in der Phase L3 ist eine UCE-
Stérung Abschaltung erfolgt - der Phase L3 auf Kurzschluss bzw.
Pulswiderstand/ Erdschluss (-X2:W2 - einschlieflich Motor).
UCE Ph. L3
- der CU auf richtige Kontaktierung.
- Schalter fur ‘SICHERER HALT’ (X9/5-6)
geoffnet (nur bei Geraten mit der Best. Nr.
..-11,...-21,...-31, ...-61).
F028 Die Frequenz und die Amplitude der Kontrolle der Netzspannung
Zwischenkreiswelligkeit deuten auf einen
Netzphase einphasigen Netzausfall.
F029 Ein Fehler in der Messwerterfassung ist Ursachen bei Phase L1 und L2:
aufgetreten; - Defekt in der Messwerterfassung.
Messwerterfassung - Defekt im Leistungsteil (Ventil sperrt nicht)
Die MessgroRRe, bei welcher beim - Defekt auf CU
Offsetabgleich ein Fehler auftrat, ist im r949
bitkodiert abgelegt: Ursachen bei allen anderen Messgrof3en:
Bit 0: Strom Phase L1 - Defekt auf CU (SIMA) -> CU tauschen
Bit 1: Strom Phase L2
Bit 2: Zwischenkreisspannung
Bit 3: Wechselrichtertemperatur
Bit 4: Motortemperatur
Bit 5: Analog-Eingang 1
Bit 6: Analog-Eingang 2
Beispiele:
- (r949 = 1) Offsetabgleich in der Phase L1
nicht moglich
- (r949 = 2) Offsetabgleich in der Phase L3
nicht moglich
- (r949 = 3) Offsetabgleich in den Phasen L1
und L3 nicht méglich
FO35 Parametrierbarer externer Stéreingang 1 Kontrolle:
wurde aktiviert
Ext.Fehlerl - liegt eine externe Stdérung vor
- ist die Leitung zum entsprechenden
Digitaleingang unterbrochen
- P575 Q.k. Storg.ext.1
F036 Parametrierbarer externer Stéreingang 2 Kontrolle:
wurde aktiviert
Ext.Fehler2 - liegt eine externe Stoérung vor
- ist die Leitung zum entsprechenden
Digitaleingang unterbrochen
- P586 Q.k. Storg.ext.2.
Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Abhilfe

F037

Analogeing.

Ein Analogeingang wird in der Betriebsart
4..20 mA betrieben und es liegt ein Drahtbruch
vor. Die Nummer des betroffenen
Analogeinganges steht im Storwert (r949).

Kontrolle der Verbindung zu

- Analogeingang 1 -X102:15, 16 bzw.
-X101:9,10 (Bauform Kompakt PLUS).

- Analogeingang 2 -X102: 17, 18.
Kontrolle der Parameter
- P632 CU-AE Konfig.

- P634 CU-AE Glattung
- P631 CU-AE Offset

FO038

Bei einem Parameterauftrag kam es zum
Spannungsausfall auf der Baugruppe.

Parameter neu eingeben. Im Stérwert r949
steht die Nummer des betroffenen

Spannungs-AUS bei Parameters.

Parameterabsp.

F040 Falscher Betriebszustand CU (-A10) tauschen, bzw. Gerét tauschen
(Bauform Kompakt PLUS).

AS intern

F041 Beim Abspeichern von Werten ins EEPROM CU (-A10) tauschen, bzw. Gerét tauschen

EEPROM-Fehler

ist ein Fehler aufgetreten

(BauformKompakt PLUS)

F042

Rechenzeitprobleme

Rechenzeitbelastung verringern:

Rechenzeit Mindesten 10 Ausfélle der Zeitscheiben T2, - P357 Abtastzeit erhdhen
T3, T4 oder T5 (siehe auch Parameter r829.2
bis r829.5) - einzelne Bausteine in langsamerer Abtastzeit
rechnen
r829 Freie Rechenzeit beobachten.
F044 Bei der Verdrahtung von Binektoren und Storwert r949:

Fehler BICO-Manager

Konnektoren ist ein Fehler aufgetreten.

>1000 : Fehler bei Konnektor-Verdrahtung
>2000 : Fehler bei Binektor-Verdrahtung

- Spannungs-Aus und -Ein
- Werkseinstellung und Neu-Parametrierung
- Tausch der Baugruppe

F045 Ein Hardwarefehler beim Zugriff auf eine CU (-A10) tauschen, bzw. Gerét tauschen
Optionsbaugruppe ist aufgetreten (Bauform Kompakt PLUS).
Opt.Bgr HW
- Verbindung Baugruppentrager zu
Optionsbaugruppen priifen ggf. tauschen
F046 Bei der Ubertragung von Parametern zum Gerat aus- und wieder einschalten.
Steuersatzprozessor ist ein Fehler
Par.Auftr. aufgetreten. CU (-A10) tauschen, bzw. Gerét tauschen
(Bauform Kompakt PLUS)
F047 Die Rechenzeit im Steuersatzrechner ist nicht | CU (-A10) tauschen, bzw. Gerat tauschen
ausreichend. (Bauform Kompakt PLUS)
SS Rechenz.
Bei Synchronmotoren (P095 = 12):
Pulsfrequenz zu groB eingestellt
(P340 > 2 kHz).
F048 Die in P340 eingestellte Pulsfrequenz ist nicht | P340 Pulsfrequenz andern.
zulassig.
SS Pulsfr.
F049 Die Firmwareversionen auf der CU haben einheitliche Firmware verwenden
einen unterschiedlichen Firmwarestand.
SW-Version
FO50 Fehler bei der Initialisierung der TSY Kontrollieren:
TSY-Init. - ist die TSY richtig gesteckt
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Abhilfe

FO51

Digitaltacho oder Analogtachoerfassung sind
gestort.

Kontrolle der Parameter:

Drehzahlgeb - P130 Q.Drehzahlistw.,
- P151 Strichzahl,
- P138 Ana-Tacho-Norm.
- P109 Mot.Polpaarzahl
Produkt aus P109 und P138 muss kleiner als
19200 sein. Tacho prufen oder tauschen.
Verbindung zu Tacho prifen
- CU (-A10) tauschen, bzw. Gerat tauschen
(Bauform Kompakt PLUS).
F052 Kontrollspureingang (-X103/27 bzw. -X104/27 | Tacho mit Kontrollspur abwé&hlen (P130 Ausw.
Bauform Kompakt PLUS) ist nicht auf High- Motorgeber)
n-Cntr.Eing Pegel:
- Tacholeitung gerissen Kontrollspuranschluss kontrollieren (-X103/27
- Tachofehler bzw. -X104/27 Bauform Kompakt PLUS)
Der Storeingang auf der TSY wurde aktiv. TSY tauschen.
FO053 Der zuléssige Anderungswert des Tachozuleitungen auf Unterbrechungen
Drehzahlgebersignals P215 dn(ist,zuléssig) Uberpriifen.

Tacho dn/dt

wurde um das doppelte tberschritten.

Erdung der Tachoschirmung tberprifen.

- Die Schirmung muss sowohl motor- als auch
umrichterseitig aufliegen.

- Die Geberleitung darf nicht unterbrochen
sein.

- Die Geberleitung darf nicht bei den
Leistungskabeln verlegt werden.

- Es sollten nur empfohlene Geber verwendet
werden.

- Bei Signalstorung ist ggf. die Baugruppe DTI
zu verwenden. Ggf. P215 andern

- Mit P806 (Parameterbeschreibung
beachten!) kann ggf. wahrend des Betriebs auf
geberlosen Betrieb umgeschaltet werden.

F054

Geberbaugr.-
Initialisierungsfehler

Bei der Initialisierung der Geberbaugruppe ist
ein Fehler aufgetreten

Storwert r949

1: Baugruppencode falsch
2: TSY nicht kompatibel

3: SBP nicht kompatibel

7: Baugruppe doppelt

20: TSY Baugruppe doppelt

60: interner Fehler

F056

SIMOLINK-
Telegrammausfall

Die Kommunikation auf dem SIMOLINK-Ring
ist gestort.

- Kontrolle des Lichtwellenleiter-Ringes

- Kontrolle, ob ein SLB im Ring ohne
Spannung ist

- Kontrolle, ob ein SLB im Ring defekt ist

- P741 (SLB Tlg.Ausz.) kontrollieren

Siemens AG

6SE7087-6KD60
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FO57

Bremse nicht offen

Die Bremse hat nicht gedffnet, der
Ausgangsstrom des Umrichters hat die
parametrierte Stromschwelle (U840) langer als
eine Sekunde Uberschritten (Motor
festgebremst)

Hinweis:
nur bei U800 =1

Bremse kontrollieren

I(max) Bremse (U840) kontrollieren. Die
eingestellte Schwelle muss mindestens 10 %
Uber dem maximal moglichen
Beschleunigungsstrom liegen.

F058

Parameterfehler
Parameterauftrag

Beim Bearbeiten eines Parameterauftrages ist
ein Fehler aufgetreten.

keine Abhilfe

FO59

Parameterfehler nach
Werksein./Init

Bei der Berechnung eines Parameters ist in
der Initialisierungsphase ein Fehler
aufgetreten.

Im Stoérwert r949 steht die Nummer des nicht
konsistenten Parameters. Diesen Parameter
richtig stellen (ALLE Indizes) und Spannung

aus- und wieder einschalten.

U.U. sind mehrere Parameter betroffen, d.h.

Vorgang wiederholen.

F060 Wird gesetzt, wenn nach Verlassen vom Nach Quittierung im URLADEN eine passende
URLADEN die MLFB =0 ist (0.0 kW). MLFB = | MLFB im Parameter P0O70 MLFB (6SE70..)
MLFB fehlt Bestellnummer. eingeben. (Nur moglich mit den
entsprechenden Zugriffsstufen der beiden
Zugriffsparameter.)
F061 Ein bei der Antriebseinstellung eingegebener | Stérung quittieren und entsprechenden

Fehlparametrierung

Parameter (z. B. P107 Mot.Frequenz(n), P108
Mot.Drehzahl(n), P340 Pulsfrequenz) liegt in
einem nicht erlaubten Bereich (abhéngig von
der Regelungsart).

Parameterwert andern. Der fehlerhafte
Parameter wird in r949 als Storwert
angegeben.
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F062

Multiparallelschaltung

Stérung im Zusammenhang mit der
Multiparallelschaltung bzw. der Baugruppe
ImPI wurde erkannt.

r949 = 10:

Communication Card antwortet nicht. Beim
Schreiben des Control Words wird BUSY nicht
aktiv, wenn CSOUT inaktiv wird.
Wabhrscheinlich ist Communication Card nicht
gesteckt.

r949 = 11,12:
Timeout bei BUSY bei Initialisierung. BUSY
wird innerhalb 1 s nicht aktiv.

r949 = 15:

Timeout bei BUSY wahrend normaler
Kommunikation. BUSY wird innerhalb 1 s nicht
aktiv.

r949 = 18:

Timeout beim Auslesen der Stérinformation
von den ImPIs.Es wurde innerhalb einer
Sekunde nach Aktivierung von FAULT keine
Storursache von den ImPI geliefert.

r949 = 20+i:

HW-Konflikt. Wird gesetzt, wenn im Status
Wort von Slave i das Bit HWCONF gesetzt ist.
(Fehler im Aufbau der Multiparallelschaltung)

r949 = 30+i:
HW-Version der ImPI nicht kompatibel. In i ist
die zugehorige Slavenummer enthalten.

r949 = 40:
Anzahl der Slaves stimmt nicht mit der
Sollzahl der Slaves des Gerats Uberein.

r949 = 50+i:

Inkonsistenz bei der Anzahl der Slaves. Die
von der ImPI gemeldete Anzahl der Slaves
stimmt nicht mit der Anzahl der Statusworter
oder mit der Sollanzahl der Slaves von der
MLFB Uberein.

Abhilfe:

- ImPI bzw. Communication Card prufen, ggf.
austauschen.

- Aufbau der Multiparallelschaltung priifen.
- Parametrierung Uberprifen.
- CU tauschen.

- ImPI tauschen.

F065

SST-Telegrammausfall

Bei einer SST-Schnittstelle (SST/USS-
Protokoll) wurde innerhalb der Telegramm-
Ausfallzeit kein Telegramm empfangen.

Storwert r949:

1 = Schnittstelle 1 (SST1)
2 = Schnittstelle 2 (SST2)

- Kontrolle der Verbindung CU -X100:1 bis 5
bzw. Kontrolle der Verbindung PMU -X300.

- Kontrolle der Verbindung CU -X103 bzw.
X100/35,36 (Bauform Kompakt PLUS)

- Kontrolle "SST/SCB TLG-Ausz" P704.01
(SST1) bzw. P704.02 (SST2)

- CU (-A10) tauschen, bzw. Gerat tauschen
(Bauform Kompakt PLUS).

Siemens AG 6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES Betriebsanleitung
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FO70

SCB-
Initialisierungsfehler

Bei der Initialisierung der SCB-Baugruppe ist
ein Fehler aufgetreten.

Storwert r949:

1: Baugruppencode falsch

2: SCB-Baugruppe nicht kompatibel

5: Fehler bei Konfigurierungsdaten
(Parametrierung priifen)

6: Initialisierungstimeout

7: SCB-Baugruppe doppelt

10: Kanalfehler

FO72

EB-
Initialisierungsfehler

Bei der Initialisierung der EB-Baugruppe ist ein
Fehler aufgetreten.

Storwert r949:

2: 1. EB1 nicht kompatibel
3: 2. EB1 nicht kompatibel
4: 1. EB2 nicht kompatibel
5: 2. EB2 nicht kompatibel
21: EB1 dreimal vorhanden
22: EB2 dreimal vorhanden

110: Fehler 1. EB1 (Analogeingang)
120: Fehler 2. EB1 (Analogeingang)
210: Fehler 1. EB2 (Analogeingang)
220: Fehler 2. EB2 (Analogeingang)

FO73 4 mA am Analogeingang 1, Slavel Kontrolle der Verbindung Signalquelle zur
unterschritten SCI1 (Slave 1) -X428:4, 5.

AnEingl SL1

FO74 4 mA am Analogeingang 2, Slavel Kontrolle der Verbindung Signalquelle zur
unterschritten SCI1 (Slave 1) -X428:7, 8.

AnEing2 SL1

FO75 4 mA am Analogeingang 3, Slavel Kontrolle der Verbindung Signalquelle zur
unterschritten SCI1 (Slave 1) -X428:10, 11.

AnEing3 SL1

FO76 4 mA am Analogeingang 1, Slave2 Kontrolle der Verbindung Signalquelle zur
unterschritten SCI1 (Slave2) -X428:4, 5.

AnEingl SL2

FO77 4 mA am Analogeingang 2, Slave2 Kontrolle der Verbindung Signalquelle zur
unterschritten SCI1 (Slave 2) -X428:7,8.

AnEing2 SL2

FO78 4 mA am Analogeingang 3, Slave2 Kontrolle der Verbindung Signalquelle zur
unterschritten SCI1 (Slave 2) -X428:10, 11.

AnEing3 SL2

FO79 Von der SCB (USS, Peer-to-Peer, SCI) wurde | - Kontrolle der Verbindungen der SCB1(2).

SCB-Telegrammausfall

innerhalb der Telegramm-Ausfallzeit kein
Telegramm empfangen.

- Kontrolle P704.03"SST/SCB TLG-Ausz".
- SCB1(2) tauschen.

- CU (-A10) tauschen.

F080

TB/CB-
Initialisierungsfehler

Fehler bei der Initialisierung der Baugruppe an
der DPR-Schnittstelle

Storwert r949:

1: Baugruppencode falsch

2: TB/CB-Baugruppe nicht kompatibel
3: CB-Baugruppe nicht kompatibel

5: Fehler bei Konfigurierungsdaten

6: Initialisierungstimeout

7: TB/CB-Baugruppe doppelt

10: Kanalfehler

Kontrolle der T300 / CB Baugruppe auf
richtige Kontaktierung,

Stromversorgung PSU Uberprifen,

CU / CB/ T-Baugruppen uberpriifen und
Kontrolle der CB-Initialisierungsparameter:

- P918.01 CB Busadresse,

- P711.01 bis P721.01 CB-Parameter 1 bis 11
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F081

Opt.Bgr.Heartbeat-
Counter

Heartbeat-Counter der Optionsbaugruppe wird
nicht mehr bearbeitet.

Storwert r949:

0: TB/CB Heartbeat-Counter
1: SCB Heartbeat-Counter

2: zus.CB Heartbeat-Counter

- Storung quittieren (dabei wird automatisch
Reset durchgefuhrt)

- Tritt Fehler wieder auf, betroffene Baugruppe
(siehe Storwert) tauschen.

- ADB tauschen

- Verbindung von Baugruppentrager zu
Optionsbaugruppen (LBA) prufen und
gegebenenfalls tauschen

F082

TB/CB-
Telegrammausfall

Vom TB bzw. CB wurden innerhalb der
Telegramm-Ausfallzeit keine neuen
Prozessdaten empfangen.

Storwert r949:

1=TB/CB

2 = zusétzliche CB

- Kontrolle der Verbindung zu TB/CB

- Kontrolle von P722 (CB/TB Tlg.Ausz.)

- CB bzw. TB austauschen

FO085

zus. CB-
Initialisierungsfehler

Bei der Initialisierung der CB-Baugruppe ist
ein Fehler aufgetreten.

Storwert r949:

1: Baugruppencode falsch

2: TB/CB-Baugruppe nicht kompatibel
3: CB-Baugruppe nicht kompatibel

5: Fehler bei Konfigurierungsdaten

6: Initialisierungstimeout

7: TB/CB-Baugruppe doppelt

10: Kanalfehler

Kontrolle der T300 / CB Baugruppe auf
richtige Kontaktierung und

Kontrolle der CB-Initialisierungsparameter:

- P918.02 CB Busadresse,

- P711.02 bis P721.02 CB-Parameter 1 bis 11

F087

SIMOLINK-
Initialisierungsfehler

Bei der Initialisierung der SLB-Baugruppe ist
ein Fehler aufgetreten.

- CU (-A10) tauschen, bzw. Gerat tauschen
(Bauform Kompakt PLUS)

- SLB tauschen

F090

Mid Param.

Beim Versuch aus der Stillstandsmessung
oder der drehenden Messung (Mot-Id) heraus
einen Parameter zu &ndern, trat ein Fehler
auf.

Aus- und wiedereinschalten. Bei erneutem
Auftreten CU (-A10) tauschen, bzw. Gerat
tauschen (Bauform Kompakt PLUS).

F091

Mld Zeit

Die drehende Messung oder
Gleichstrommessung verweilte langer als
vorgesehen in einem Messzustand. Im
Parameter r949 ist der zugehorige
Messabschnitt verschlisselt.

Mégliche Ursachen:

- Lastmoment zu groR

- Lastmoment zu unruhig

- Hochlaufgeber gesperrt.

Ursache beseitigen und Messung neu starten
(Umrichter erneut einschalten). Bei erneutem
Auftreten CU (-A10) tauschen, bzw. Gerat
tauschen (Bauform Kompakt PLUS).

Siemens AG

6SE7087-6KD60
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Stérungen und Warnungen

04.2006

Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

F095

Mid n(soll)

Aufgrund der Vorgaben fur

- zul. Drehfeldrichtung

- Maximalfrequenz,

- Minimaldrehzahl,

- Umschaltfrequenz zwischen U- und I-Modell,
- Feldschwécheinsatzfrequenz,

- Frequenzausblendband

lieR sich kein zulassiger Frequenzbereich fir
die drehende Messung ermitteln

Es muss einen Frequenzbereich mit einer
Breite von 10 % geben, der oberhalb der
1,1-fachen Umschaltfrequenz und unterhalb
der 0,9-fachen Feldschwécheinsatzfrequenz
liegt.

Mdogliche Abhilfen;

- beide Drehfeldrichtung zulassen

- Maximalfrequenz erh6hen

- Minimaldrehzahl erniedrigen,

- Umschaltfrequenz zwischen U- und I-Modell
erniedrigen,

- Frequenzausblendband verkleinern oder
herausnehmen.

F096

Mid Abbruch

Die drehende Messung wurde aufgrund eines
unzuléssigen Eingriffs von au3en
abgebrochen.

Der Storwert in r949 erlautert die Art des
Eingriffs:

4 Sollwertsperre
5 Umschaltung Sollwertkanal

8 unerwarteter Wechsel des
Umrichterzustands

12 Motordatensatz-Umsch. (bei Fkts.aufruf
"vollst. Mot-ID")

13 Umschaltung auf Folgeantrieb

14 Motordatensatz-Umsch. auf Datensatz mit
U/f_Kennl

15 Reglersperre ist gesetzt
16 Hochlaufgeber ist gesperrt
17 Aufruf "Tachotest" bei F-Regelung

18 Hochlaufgeber wurde angehalten Ursache
beseitigen

22 Wechselrichtersperre:
Wechselrichterfreigabe Uberprifen (P561)

F097

MId Messwert

Die Messwerte fur die Nennanlaufzeit bei der
Regleroptimierung streuen sehr stark.
Ursache: stark unruhiges Lastmoment

Gegebenfalls Momentengrenzwerte auf
100 Prozent erhdhen

F098 Die drehende Messung hat einen Fehler im Der Storwert in r949 erlautert die Art des
Drehzahlistwertsignal erkannt. Der Storwert Eingriffs
MId Tachof erlautert die Art des Fehlers. Die Stérmeldung | 4 Kein Drehzahlsignal vorhanden
kann falschlicherweise erzeugt werden, wenn | 5 Vorzeichen des Signals falsch
die Drehzahl des Antriebs von auf3en 6 ein Spursignal fehlt
erzwungen wird (z. B. vollstandig blockierter 7 falsche Verstarkung
Antrieb erzeugt die Meldung "kein Signal"). 8 falsche Strichzahl
Kontrolle der Messleitungen.
Kontrolle der Parameter
- P130 Q.Drehzahlistw.
- P151 Impg.Strichzahl
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Stérungen und Warnungen

Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

F100

Es wird beim Erdschlusstest ein Strom
ungleich Null gemessen oder es hat eine

Die Fehlerursache kann aus r376
"Erdschluftest Ergebnis" ausgelesen werden.

ERD Init UCE- oder die Uberstromiiberwachung )
angesprochen, obwohl noch kein Ventil Kontrolle des Umrichterausgangs auf
eingeschaltet wurde. Kurzschluss bzw. Erdschluss
(-X2:U2, V2, W2 - einschlief3lich Motor).
Kontrolle der CU auf richtige Kontaktierung.
BaugrofRe 1 und 2:
- Kontrolle der Transistormodule auf der PEU-
Baugruppe -A23 auf Kurzschluss.
BaugréfRe 3 und 4:
- Kontrolle der Transistormodule -A100, -A200,
-A300 auf Kurzschluss
F101 Beim Erdschlusstest hat die UCE- Ventile im Leistungsteil auf Kurzschluss und
Uberwachung in einer Phase angesprochen in | bei Geraten mit Ansteuerung uber Lichtleiter
ERD UCE der kein Ventil eingeschaltet wurde. die Verdrahtung der Ansteuerung und der
UCE-Ruckmeldungen auf korrekte Zuordnung
Uberprifen.
Welche UCE-Uberwachung angesprochen
hat, kann in r376 ausgelesen werden.
F102 Beim Erdschlusstest flief3t ein Strom in einer Storwert aus r949 auslesen. Die Ziffer der x.-
Phase in der kein Ventil geziindet wurde oder | Stelle gibt das Ventil an, bei dessen
ERD Phase es hat die UCE-Uberwachung in der Phase Einschalten der Fehler aufgetreten ist.
angesprochen in der das Ventil geziindet
wurde. X000 x=1=V+ x=2=V- x=3=U+
Xx=4=U- x=5=W+ x=6=W-
Die Ziffer der x.-Stelle gibt die Phase an, in der
| 0 ist und somit ein Ventil leitend defekt sein
muss.
O0O0X x=1=Phasel (U)
x =3 = Phase 3 (W)
X =4 = Phase 1 (U) oder 3 (W)
Phase auf leitend defekte Ventile untersuchen.
F103 Es liegt ein Erdschluss oder ein Fehler im Storwert aus r949 auslesen. Die Ziffer der x.-
Leistungsteil vor. Stelle gibt das Ventil an, bei dessen
Erd Schlu Einschalten der Fehler aufgetreten ist.
Beim Erdschlusstest flie3t ein Strom aus der L o L
Phase in der ein Ventil geziindet wurde, es hat X000 x=1=V+ x=2=V. x=3=U+
der Uberstromkomparator angesprochen oder x=4=U- x=5=W+ x=6=W-
es hat eine UCE-Uberwachung in einer Phase | \jotor mit Zuleitung auf Erdschluss priifen.
angesprochen in der ein Ventil geziindet Wenn kein Erdschluss vorhanden ist,
wurde. Leistungsteil auf leitend defekte Ventile
Uberprifen.
Die Ziffer der x.-Stelle gibt die Phase an, in der
| 0 ist und somit ein Ventil leitend defekt sein
muss.
O 00X 1=stromfluss in Phase 1 (U)
2 = UCE in Phase 2 (V)
3 = Stromfluss in Phase 3 (W)
4 = Nur Uberstrom aufgetreten
Die Drehzahl der Motorwelle wéahrend des
Erdschlusstests sollte kleiner als 10 % der
Nenndrehzahl sein!
1) In Phase V liegt ein Erdschluss oder ein
leitend defektes Ventil vor oder der Schalter
fur ‘'SICHERER HALT’ (X9/5-6) ist gedffnet
(nur bei Geraten mit der Best.Nr. ...-11,
...-21,...-31).
Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

F107

Mid =0

Bei der Testpulsmessung ist ein Fehler
aufgetreten.

Storwert aus r949 auslesen. Die Ziffern der

grau hinterlegten Stellen zeigen an, welcher

Fehler aufgetreten ist.

OO XX xx=01: Beide Stromistwerte 0

xx = 02: Zuleitung Motor-Umrichter
Phase U unterbrochen

xx = 03: Zuleitung Motor-Umrichter
Phase V unterbrochen

xx = 04: Zuleitung Motor-Umrichter
Phase W unterbrochen

xx = 05: Stromistwert 11 bleibt O

xX = 06: Stromistwert 13 bleibt O

xx = 07: Ventil U+ ziindet nicht

xx = 08: Ventil U- ziindet nicht

xx = 09: Ventil V+ ziindet nicht

xx = 10: Ventil V- ziindet nicht

xx =11: Ventil W+ ziindet nicht

xx = 12: Ventil W- ziindet nicht

xx = 13: Vorzeichen I1 falsch

xx = 14: Vorzeichen 13 falsch

xx = 15: Vorzeichen 11, I3 falsch

xx = 16: 11 mit I3 vertauscht

xx =17: 11 mit I3 vertauscht und
beide Stréme haben
falsches Vorzeichen

Die Ziffer der x-ten Stelle gibt an, wo der
Fehler aufgetreten ist.

X O 0O O x=0 = Einzelumrichter
x = 1 = Wechselrichter 1
X = 2 = Wechselrichter 2
x = 3 = Wechselrichter 1 und 2

Uberprifen, dass alle 3 Motorzuleitungen und
die Motorwicklungen keine Unterbrechung
haben. Verbindung der Stromwandler zur
Elektronik und den Stromwandler Uberprufen.
Korrekte Eingabe der Typenschilddaten fiir
den wéhrend der Messung gultigen
Motordatensatz tberprifen.

F108

MId Unsym

Bei der Gleichstrommessung weichen die
Messergebnisse fiir die einzelnen Strange
stark voneinander ab. Der Stdrwert gibt an,
welche GroéRe(n) betroffen ist (sind) und in
welchem Strang die grofRte Abweichung
auftrat.

Storwert aus r949 auslesen. Die Ziffer der x.-
Stelle gibt an;

O 0O O X Querspannung zu grof3
x =1 = Strang R
X =2 =Strang S
x=3=Strang T

O 0O X O Abweichung Standerwiderstand
(1, 2, 3 wie oben)

X O O O Abweichung Totzeitkompensation
(1, 2, 3 wie oben)

X O 0O O O Abweichung Ventilspannung
(1, 2, 3 wie oben)

Motor, Leistungsteil und Istwerterfassung sind
stark unsymmetrisch.

F109

Mid R(L)

Der bei der Gleichstrommessung ermittelte
Lauferwiderstand weicht zu stark von dem
Wert ab, den die automatische Parametrierung
aus dem Nennschlupf errechnet hat.

- Falsche Eingabe von Nenndrehzahl oder
Nennfrequenz

- Polpaarzahl falsch

14-14
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Stérungen und Warnungen

Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

F110

Bei der Testpulsmessung ist der Strom
wesentlich schneller angestiegen als zu

- Es liegt evtl. ein Kurzschluss zwischen zwei
Umrichterausgéngen vor.

Mid di/dt erwarten war. Es ist dadurch beim 1.Testpuls
innerhalb der ersten Halfte der min. - Die Motor-Typenschilddaten wurden nicht
Einschaltzeit ein Uberstrom aufgetreten. korrekt parametriert.
- Die Streuung des Motors ist zu klein.
F111 Bei der Berechnung der Ausgleichsfunktion ist
ein Fehler aufgetreten.
Fehler e_Fkt.
F112 Die Einzelmessergebnis bei der

Unsymmetrie |_sigma

Streuungsmessung weichen zu stark
voneinander ab.

F114

Der Umrichter hat automatisch wegen
Uberschreitung des Zeitlimits bis zum

Mit P115 Funktionsanwahl = 2
"Motoridentifikation im Stillstand" erneut

Mld AUS Einschalten oder wegen eines AUS-Befehls starten. Innerhalb von 20 s, nach erscheinen
wahrend der Messung die automatische der Warnmeldung A078 = Stillstandsmessung
Messung abgebrochen und die Anwahl in folgt, muss der Ein-Befehl erfolgen.
P115 Funktionsanwahl zurlickgesetzt.
Aus-Befehl zuriicknehmen, und Messung
erneut starten.
F115 Bei Berechnungen im Rahmen der MotID ist Umrichter und Elektronik ausschalten und
ein Fehler aufgetreten. wieder einschalten.
KF intern
F116 siehe Dokumentation der TB-Baugruppe siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

Stérung der
Technologiebaugruppe

F117

Stérung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F118

Stérung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F119

Storung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F120

Storung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F121

Storung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F122

Stérung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F123

Stérung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F124

Stérung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F125

Stérung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F126

Stérung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe
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Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

F127

Stérung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F128

Stérung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F129

Stérung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F130

Stérung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F131

Stérung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F132

Stérung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F133

Stérung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F134

Stérung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F135

Storung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F136

Storung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F137

Storung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F138

Stérung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F139

Stérung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F140

Stérung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F141

Stérung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F142

Stérung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F143

Stérung der
Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe
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Stérungen und Warnungen

Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

F144

Stérung der

Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F145

Stérung der

Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F146

Stérung der

Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F147

Stérung der

Technologiebaugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F148

Storung 1
Funktionsbausteine

Am Binektor U061 liegt ein aktives Signal an
2).

Storursache kontrollieren, siehe Funktionsplan
710

F149

Stérung 2
Funktionsbausteine

Am Binektor U062 liegt ein aktives Signal an
@.

Storursache kontrollieren, siehe Funktionsplan
710

F150

Stoérung 3
Funktionsbausteine

Am Binektor U063 liegt ein aktives Signal an
@.

Storursache kontrollieren, siehe Funktionsplan
710

F151

Storung 4
Funktionsbausteine

Am Binektor U064 liegt ein aktives Signal an
@.

Storursache kontrollieren, siehe Funktionsplan
710

F153

Lebenszeichenausfall
Toolschnittstelle

Innerhalb der Uberwachungszeit der
Toolschnittstelle wurde kein gultiges
Lebenszeichen von der Toolschnittstelle
empfangen.

Von der Toolschnittstelle zyklisch
Schreibauftrage innerhalb der
Uberwachungszeit ausfiihren, wobei bei jedem
Schreibauftrag das Lebenszeichen um 1
erhéht werden muss.

F243 Fehler bei der internen Kopplung. Einer der CU (-A10) tauschen, bzw. Gerét tauschen
beiden Koppelpartner antwortet nicht. (Bauform Kompakt PLUS).

Koppl.int.

F244 Fehler bei der internen Parameterkopplung Versionsvergleich von Steuersatz-Software
und Bedien-Software beziglich der

ParKoppl.int Ubertragungsparameter.
CU (-A10) tauschen, bzw. Gerét tauschen
(Bauform Kompakt PLUS).

F255 Es ist ein Fehler im EEPROM aufgetreten. Geréat ausschalten und wieder einschalten.

Fehler im EEPROM

Bei erneutem Auftreten CU (-A10) tauschen,
bzw. Geréat tauschen (Bauform Kompakt
PLUS).

Tabelle 14-1

Stérnummern, Ursachen und ihre Abhilfe
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Stérungen und Warnungen

04.2006

14.2

Warnungen

In der Betriebsanzeige wird die Warnmeldung im Display der PMU
durch A = Alarm/ Warnmeldung und einer dreistelligen Nummer
periodisch eingeblendet. Eine Warnmeldung kann nicht quittiert
werden. Sie verldscht selbsttatig, wenn die Ursache behoben ist. Es
kénnen mehrere Warnmeldungen vorliegen. Die Warnmeldungen
werden dann nacheinander eingeblendet.

Bei Betrieb des Umrichters mit dem Bedienfeld OP1S wird in der
Betriebsanzeige die Warnmeldung in der untersten Zeile angezeigt.
Zusétzlich blinkt die rote LED (siehe Bedienungsanleitung OP1S).

Nummer / Warnung

Ursache

Abhilfe

A001

Rechenzeit

Die Rechenzeitauslastung ist zu hoch.

a) mindestens 3 Ausfélle der Zeitscheiben T6
oder T7 (siehe auch Parameter r829.6 oder
r829.7)

b) mindestens 3 Ausfélle der Zeitscheiben T2,
T3, T4 oder T5 (siehe auch Parameter r829.2
bis r829.5)

- 829 Freie Rechenzeit beobachten
- P357 Abtastzeit vergréRern oder
- P340 Pulsfrequenz erniedrigen.

A002

Warnung Anlauf

Der Anlauf des SIMOLINK-Ringes funktioniert
nicht.

- Kontrolle des Lichtwellenleiter-Ringes auf
Unterbrechungen
- Kontrolle, ob ein SLB im Ring ohne

SIMOLINK Spannung ist
- Kontrolle, ob ein SLB im Ring defekt ist
A014 Die Zwischenkreisspannung ist bei - P372 auf O stellen

Warnung Simulation
aktiv

angewahltem Simulationsbetrieb (P372 = 1)
ungleich 0.

- Zwischenkreisspannung verringern (Geréat
vom Netz trennen)

A015

externe Warnung 1

Parametrierbarer externer Warneingang 1
wurde aktiviert.

Kontrollieren

- ob die Leitung zum entsprechenden
Digitaleingang unterbrochen ist.

- Parameter P588 Q.k.-Warng.ext.1

A016

externe Warnung 2

Parametrierbarer externer Warneingang 2
wurde aktiviert

Kontrollieren

- ob die Leitung zum entsprechenden
Digitaleingang unterbrochen ist.

- Parameter P589 Q.k.-Warng.ext.2

A017

Warnung SICHERER

Der Schalter fur das Sperren der
Wechselrichter-Impulse (X9 Klemme 5-6)
wurde geoffnet (nur bei Geraten mit der

Schalter X9 5-6 schlieRen und damit die
Wechselrichterimpulse freigeben.

HALT aktiv Best. Nr. ...-11, ...-21,...-31, ...-61 vorhanden).
A020 es hat ein Uberstromeingriff stattgefunden Kontrolle der Arbeitsmaschine auf Uberlast.
Uberstrom - stimmen Motor und Umrichter tberein

- liegt eine zu hohe dynamische Anforderung

vor.
A021 Es hat ein Uberspannungseingriff Kontrolle der Netzspannung.
} stattgefunden. Umrichter arbeitet generatorisch ohne
Uberspannung Ruckspeisemdglichkeit.

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Stérungen und Warnungen

Nummer / Warnung

Ursache

Abhilfe

A022

Wechselrichter-

Die Schwelle zur Auslésung einer Warnung
wurde Uberschritten.

- Zuluft- bzw. Umgebungstemperatur messen.

- Bei Theta > 45 °C (Kompakt PLUS) bzw.

Temperatur 40 °C Reduktionskurven beachten.
Kontrolle:
- ob der Lufter -E1 angeschlossen ist und in
der richtigen Richtung dreht.
- der Lufteintritts- und -austrittséffnungen auf
Verschmutzung.
- des Temperaturfiihlers an -X30.
- r833 zeigt die maximale Umrichtertemperatur
aller vorhandenen Messstellen an (Bauform
Kompakt-/Einbaugerat).
- r833.01 zeigt die aktuelle
Umrichtertemperatur an (Bauform Kompakt
PLUS).
A023 Die parametrierbare Schwelle zur Auslésung Kontrolle des Motors (Last, Beliftung usw.).
einer Warnung wurde Uberschritten. Die aktuelle Temperatur im r009
Motortemperatur Mot.Temperatur ablesen.
Kontrolle des KTY84-Einganges am Stecker
-X103:29,30, bzw. -X104:29,30 (Bauform
Kompakt PLUS) auf Kurzschluss.
A024 Bei der Motoridentifikation im Erstanlauf hat Motor festbremsen
sich der Motor bewegt.
Motbew.
A025 Wird der augenblickliche Lastzustand Kontrolle von:
beibehalten, so stellt sich eine thermische - Bemessungs-Ausgangsstrom P72
12t - WR Uberlastung des WR ein. - MLFB P70
- Maximalstrom P128
- Umrichterauslastung r010
A026 Ud ist fur mehr als 30sec innerhalb eines
Zeitintervalls von 90sec Uber der dauerhaft
Ud zu hoch zulassigen Zwischenkreisspannung
A029 Der parametrierte Grenzwert fur die I2t- Motorlastspiel wird Uberschritten!
Uberwachung des Motors wurde {iberschritten.
12t - Motor Kontrolle der Parameter:
P382 Motorkiihlung
P383 Mot.Tmp. T1
P384 Mot.Lastgrenzen
A033 Bit 3 im r553 Zustandswort 2 des P804 Uberdrehzahl Hys plus
Sollwertkanals. Der Drehzahlistwert hat den
Uberdrehzahl Wert Maximaldrehzahl plus die eingestellte P452 n/f(max,pos.DR) oder
Hysterese Uberschritten
P453 n/f(max,neg.DR) wurde uberschritten.
Parameter fur die Maximalfrequenzen
vergrof3ern oder die generatorische Last
verkleinern
A034 Bit 8 im r552 Zustandswort 1 des Kontrolle:

Soll-/ Istabweichung

Sollwertkanals. Der Differenzbetrag zwischen
Frequenzsoll- und -istwert ist groRRer als der
parametrierte Wert und die
Regeliberwachungszeit ist abgelaufen.

- ob eine zu hohe Momentenanforderung
vorliegt.

- ob der Motor zu klein projektiert wurde.

P792 Soll-Ist-Abw Frg/ Soll-IstAbwDrehz bzw.
P794 Soll-Ist-AbwZeit Werte vergréRern

A035 Es ist das Rechts- und/oder das Linksdrehfeld | Kontrollieren, ob die Leitung(en) zu dem(n)
nicht freigegeben, oder in der entsprechenden Digitaleingang(en), P572
Drahtbruch Klemmenverdrahtung liegt ein Drahtbruch vor | Q.positive DR/ P571 Q.negative DR
(beide Steuerwortbits sind Null). unterbrochen bzw. freigegeben ist (sind).
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Nummer / Warnung

Ursache

Abhilfe

A036

Bremsenriickmeldung
"Bremse noch zu"

Die Bremsenruckmeldung zeigt den Zustand
"Bremse noch zu" an.

Bremsenruckmeldung kontrollieren
(siehe FP 470)

A037

Bremsenriickmeld.
"Bremse noch offen"

Die Bremsenrickmeldung zeigt den Zustand
"Bremse noch offen" an.

Bremsenrickmeldung kontrollieren
(siehe FP 470)

A041

Die Netzspannung ist zu grof3 oder die
Umrichter-Anschluspg (P071) ist falsch

Kontrolle:

- der Netzspannung

Udmax-Re.sp parametriert. Der Udmax-Regler wird trotz
Parameterfreigabe (P515) gesperrt, da der - PO71 Umr.AnschluBspg.
Motor sonst im Betrieb sofort auf die
Maximalfrequenz beschleunigen wiirde.
A042 Motor gekippt oder blockiert. Kontrolle:
Mot. gek/blo Das Auftreten der Warnung kann nicht mit - ob der Antrieb blockiert ist.
P805 "Kipp-/Blockierzeit”, sondern mit P794 - ob die Geberleitung bei Drehzahlregelung
"Soll-Ist-Abweichungszeit” beeinflusst werden. | nterbrochen ist und ob die Schirmung
aufliegt.
- ob der Antrieb gekippt ist.
- bei Synchronmotoren (P095=12):
Erregerstromeinpréagung
A043 Der zuldssige Anderungswert des Tachozuleitungen auf Unterbrechungen
Drehzahlgebersignals (P215) wurde Uberprifen.
n-ist spring Uberschritten. . . .
Erdung der Tachoschirmung tberprifen.
zusatzlich bei Synchronmotoren (P095=12): - Die Schirmung muss sowohl motor- als auch
Der Motor dreht sich zum Zeitpunkt der umrichterseitig aufliegen.
Wechselrichterfreigabe mit mehr als 2% der
Bemessungsdrehzahl. Der Umrichterzustand | - Die Geberleitung darf nicht unterbrochen
‘Betriebsbereit’ wird nicht verlassen sein.
- Die Geberleitung darf nicht bei den
Leistungskabeln verlegt werden.
- Es sollten nur empfohlene Geber verwendet
werden.
- Bei Signalstorung ist ggf. die Baugruppe DTI
zu verwenden. Ggf. P215 andern
- zusétzlich bei Synchronmotoren (P095=12):
Wechselrichterfreigabe erst dann erteilen,
wenn der Motor stillsteht.
A044 nur bei Synchronmotoren (P095=12) im Nur bei Synchronmotoren P095 = 12
Betrieb: Die mit P159 geglattete Differenz Uberprufen:
I zu klein zwischen Erregerstromsoll- und istwert )
(r160 - r156 ) weicht um mehr als 25 % des - ob die Strombegrenzung der
Nennmagnetisierungsstromes von Null ab. Erregerstromregelung zu klein ist,
- ob die Dynamik der Erregerstromeinpragung
Zu gering ist,
- ob die Funktionsfahigkeit
Erregerstromeinpragung gegeben ist,
- ob die Verdrahtung Erregerstromistwert P155
korrekt ist,
- ob die Verdrahtung Erregerstromsollwert
r160 korrekt ist,
- ob ein Drahtbruch zwischen
MASTERDRIVES und Erregereinrichtung
vorliegt,
- ob die Spannungsbegrenzung fur
dynamische Erregerstromregelung zu klein ist,
- ob die Analogausgabe fur r160 ohne
Trennverstarker (trotz Kabellange>4m) erfolgt.
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Nummer / Warnung

Ursache

Abhilfe

A045

DC-Bremsen aktiviert

Die Funktion DC-Bremsen wurde aktiviert, und
die Motorfrequenz ist noch oberhalb der DC-
Brems Einsatzfrequenz (P398).

- DC-Brems Einsatzfrequenz vergrof3ern

A049

Bei ser. I/0 (SCB1 mit SCI1/2) ist kein Slave
angeschlossen bzw. LWL unterbrochen oder

P690 SCI-AE-Konfig

kein Slave Slaves ohne Spannung. - Slave Uberprifen.
- Leitung Uberpriifen.
AO050 bei ser. I/O sind die gemafld Parametrierung Parameter P693 (Analogausgange), P698
bendotigten Slaves (Slave-Nummer bzw. (Digitalausgange) tberprifen.
Slave falsch Slavetyp) nicht vorhanden: Konnektoren K4101...K4103, K4201...K4203
Es sind Analogeingénge bzw. -ausgange oder | (Analogeingange) und Binektoren
Digitaleingédnge bzw. -ausgange parametriert | B4100...B4115, B4120...B4135,
worden, die physikalisch nicht vorhanden sind. | B4200...B4215, B4220...B4235
(Digitaleingdnge) auf Konnektierung prufen.
A051 Bei Peer-Verbindung zu groRe bzw. Baudrate der in Verbindung stehenden SCB

Peer Bdrate

unterschiedliche Baudrate gewahit.

Baugruppen anpassen P701 SST/SCB
Baudrate

A052 bei Peer-Verbindung zu groRe PZD-Lange Anzahl der Worte reduzieren P703 SST/SCB
eingestellt (>5). PZD-Anz..

Peer PZD-L

A053 bei Peer Verbindung passen PZD-Lange von | Wortlange von Sender und Empféanger
Sender und Empfanger nicht zusammen. anpassenP703 SST/SCB PZD-Anz..

Peer Lng f.

AO057 tritt auf, falls eine TB angemeldet und TB-Projektierung (Software) tauschen.
vorhanden ist, aber Parameterauftrége von

TB-Param der PMU, SST1 oder SST2 nicht innerhalb von
6 s von der TB beantwortet werden.

A061 Am Binektor U065 liegt ein aktives Signal an Warnursache kontrollieren (siehe FP 710)
(2).

Warnung 1

Funktionsbausteine

A062

Warnung 2
Funktionsbausteine

Am Binektor U066 liegt ein aktives Signal an
(2).

Warnursache kontrollieren (siehe FP 710)

A063

Warnung 3
Funktionsbausteine

Am Binektor U067 liegt ein aktives Signal an
(2).

Warnursache kontrollieren (siehe FP 710)

A064

Warnung 4
Funktionsbausteine

Am Binektor U068 liegt ein aktives Signal an
2).

Warnursache kontrollieren (siehe FP 710)

A065

Die Option WEA (P373) schaltet wieder ein.
Eine evtl. parametrierte

Vorsicht!

WEA aktiv Einschaltverzdgerungszeit (P374) lauft ab, Durch den automatischen Wiederanlauf
falls Fangen nicht angewahlt wird. Bei der kénnen Personen gefahrdet werden.
Vorladung des Zwischenkreises erfolgt keine Uberpriifen Sie, ob die Funktion WEA auch
Zeitliberwachung, d.h. bei ext. wirklich gewtinscht wird!
Spannungsversorgung der Elektronik wird
auch wieder eingeschaltet.
A066 Die gemessene Zielfrequenz des Uberpriifen:
Fremdumrichters (oder Netzes) ist gréRer als
fsyn > fmax die parametrierte Maximalfrequenz des - P452 Maximalfrq.(RDF) / P453 Maximalfrg
Synchronisier-Umrichters. (LDF) korrekt und
- richtiger Motordatensatz P578 Q.MDS Bit 0
angewahilt.
A067 Die gemessene Zielfrequenz des Uberprifen:
Fremdumrichters (oder Netzes) ist kleiner als
fsyn < fmin die fir die Synchronisierung notwendige - 1533 Sync. Zielfrg.
Mindestfrequenz.
- Synchronisierleitung
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Nummer / Warnung

Ursache

Abhilfe

A068

Die Sollfrequenz des Synchronisier-Umrichters
weicht zu stark von der gemessenen

Gesamtsollwert (Haupt- und Zusatzsollwerte)
auf die im Beobachtungsparameter r533

fsyn<>fsoll Zielfrequenz des Fremdumrichters (oder angezeigte Zielfrequenz einstellen.
Netzes) ab. Die zulassige Abweichung kann
im P529 eingestellt werden.
A069 Solange der Hochlaufgeber im Sollwertkanal Abwarten bis der Hochlauf abgeschlossen ist.
des Synchronisier-Umrichters aktiv ist, wird
HLG aktiv der Synchronisiervorgang nicht gestartet. Uberpriifen:
Diese Warnung wird nur ausgegeben, wenn
Synchronisieren angewahlt ist. - P462 Hochlaufzeit
- P463 Einheit HL-Zeit korrekt eingestellt
A070 Diese Warnung wird ausgegeben, wenn nach | Die Warnung kann nur durch Verlassen der
erfolgreicher Synchronisierung die Synchronisierung geloscht werden
Sync. Fehler Phasendifferenz das Synchronisierfenster
(P531) verlasst.
A071 Es wurde versucht bei nicht gesteckter oder TSY-Baugruppe in den Baugruppentrager
nicht parametrierter Synchronisierbaugruppe stecken
TSY fehlt die Synchronisierung zu starten.
A075 Die Messwerte der Streuungsmessung oder Ublicherweise ergibt sich die Streureaktanz
der Rotorwiderstandsmessung streuen stark. P122 als Mittelwert aus den Messwerten in
Ls,Rr Abw. r546.1...12, der Lauferwiderstand r126 aus
den Werten in r542.1..3.
Weichen einzelne Messwerte stark von den
Mittelwerten ab, so werden sie automatisch
nicht zur Berechnung herangezogen (bei RI)
oder der Wert der automatischen
Parametrierung bleibt erhalten (bei Ls).
Eine Priifung der Ergebnisse auf Plausibilitat
ist nur bei Antrieben mit hohen Anforderungen
an die Drehmoment- bzw.
Drehzahlgenauigkeit notwendig.
A076 Die ermittelte Kompensationszeit wurde auf Umrichterleistung und Motorleistung differieren
den Wertebereich von 0.5 ps - 1.5 ps zu stark.
t-komp begr begrenzt.
Motordateneingabe P095 bis P109
Uberprifen.
A077 Der gemessene Widerstand wurde auf den Umrichterleistung und Motorleistung differieren
Maximalwert von 49 % begrenzt. zu stark.
r-g begr
Motordateneingabe P095 bis P109
Uberpriifen.
A078 Mit dem Einschalten des Umrichters wird die Falls die Stillstandsmessung gefahrlos
Stillstandsmessung ablaufen. Die Motor kann | durchgefiihrt werden kann:
Sstd.Mess sich bei dieser Messung mehrfach in eine
bestimmte Richtung ausrichten. - Umrichter einschalten
A079 Die drehende Messung wurde abgebrochen P561 Q.WR-Freigabe Wechselrichter
oder kann nicht beginnen, weil ein freigeben
Mld WR-Stop Wechselrichter-Stop-Befehl anliegt.
gegebenenfalls Messung durch Einschalten
des Umrichters neu starten.
A080 Mit dem Einschalten des Umrichters wird die Falls die drehende Messung gefahrlos
drehende Messung den Antrieb automatisch durchgefihrt werden kann:
Motld:Dr.M beschleunigen. Der Antrieb wird dann nur sehr
eingeschrénkt von auRen steuerbar sein. - Umrichter einschalten
A081 Die folgende Beschreibung bezieht sich auf Neue Konfiguration notwendig.
die 1. CBP. Bei anderen CB's oder TB siehe
CB-Warng. Betriebsanleitung der CB-Baugruppe.
Die Kennungsbyte-Kombinationen die vom
DP-Master im Konfigurationstelegramm
gesendet werden stimmen nicht mit den
erlaubten Kennungsbyte-Kombinationen
Uberein. (Siehe auch Kompendium Kapitel 8,
Tabelle 8.2-12)
Auswirkung:
Keine Verbindungsaufnahme mit dem
PROFIBUS-Master.
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Nummer / Warnung

Ursache

Abhilfe

A082

CB-Warng.

Die folgende Beschreibung bezieht sich auf
die 1. CBP. Bei anderen CB's oder TB siehe
Betriebsanleitung der CB-Baugruppe.

Aus dem Konfigurationstelegramm vom DP-
Master kann kein gultiger PPO-Typ ermittelt
werden.

Auswirkung:

Keine Verbindungsaufnahme mit dem
PROFIBUS-Master.

Neue Konfiguration notwendig.

A083

CB-Warng.

Die folgende Beschreibung bezieht sich auf
die 1. CBP. Bei anderen CB's oder TB siehe
Betriebsanleitung der CB-Baugruppe.

Es werden keine Nutzdaten oder ungultige
Nutzdaten (z.B. komplettes Steuerwort
STW1=0) vom DP-Master empfangen.
Auswirkung:

Die Prozessdaten werden nicht ins Dual-Port-
RAM weitergereicht. Ist P722 (P695) ungleich
Null, fihrt dies zur Auslésung der Stérung
F082.

siehe Betriebsanleitung der CB-Baugruppe

A084

CB-Warng.

Die folgende Beschreibung bezieht sich auf
die 1. CBP. Bei anderen CB's oder TB siehe
Betriebsanleitung der CB-Baugruppe.

Der Telegrammverkehr zwischen DP-Master
und CBP ist unterbrochen (z.B. Kabelbruch,
Busstecker abgezogen oder DP-Master
ausgeschaltet)

Auswirkung:

Ist P722 (P695) ungleich Null, fihrt dies zur
Ausldsung des Fehlers F082.

siehe Betriebsanleitung der CB-Baugruppe

A085

CB-Warng.

Die folgende Beschreibung bezieht sich auf
die 1. CBP. Bei anderen CB's oder TB siehe
Betriebsanleitung der CB-Baugruppe.

Die CBP erzeugt diese Warnung nicht!

siehe Betriebsanleitung der CB-Baugruppe

A086

CB-Warng.

Die folgende Beschreibung bezieht sich auf
die 1. CBP. Bei anderen CB's oder TB siehe
Betriebsanleitung der CB-Baugruppe.

Heart-Beat-Counter Ausfall auf dem
Grundgerat. Der Heart-Beat-Counter auf dem
Grundgerat wird nicht mehr inkrementiert. Die
Kommunikation CBP <--> Grundbaugruppe ist
gestort.

siehe Betriebsanleitung der CB-Baugruppe

A087

CB-Warng.

Die folgende Beschreibung bezieht sich auf
die 1. CBP. Bei anderen CB's oder TB siehe
Betriebsanleitung der CB-Baugruppe.

Fehler in der DPS-Manager-Software der
CBP.

siehe Betriebsanleitung der CB-Baugruppe

A088

CB-Warng.

siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe

A089

CB-Warng.

siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe.
Warnung der 2.CB-Baugruppe.
entspricht A81 der 1.CB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe

A090

CB-Warng.

siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe
Warnung der 2.CB-Baugruppe.
entspricht A82 der 1.CB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe

A091

CB-Warng.

siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe
Warnung der 2.CB-Baugruppe.
entspricht A83 der 1.CB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe

A092

CB-Warng.

siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe
Warnung der 2.CB-Baugruppe.
entspricht A84 der 1.CB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe
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Ursache

Abhilfe

A093

siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe
Warnung der 2.CB-Baugruppe.

siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe

CB-Warng. entspricht A85 der 1.CB-Baugruppe
A094 siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe
Warnung der 2.CB-Baugruppe.
CB-Warng. entspricht A86 der 1.CB-Baugruppe
A095 Warnung der 2.CB-Baugruppe. Entspricht A87 | siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe
der 1.CB-Baugruppe
CB-Warng.
Siehe Betriebsanleitung CB-Baugruppe
A096 siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe
Warnung der 2.CB-Baugruppe.
CB-Warng. entspricht A88 der 1.CB-Baugruppe
A097 siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe
TB-Warng 1
A098 siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe
TB-Warng 1
A099 siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe
TB-Warng 1
A100 siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe
TB-Warng 1
Al101 siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe
TB-Warng 1
A102 siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe
TB-Warng 1
A103 siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe
TB-Warng 1
A104 siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe
TB-Warng 1
A105 siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe
TB-Warng 1
A106 siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe
TB-Warng 1
A107 siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe
TB-Warng 1
A108 siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe
TB-Warng 1
A109 siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe
TB-Warng 1
A110 siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe
TB-Warng 1
Al111 siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe
TB-Warng 1
A112 siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe
TB-Warng 1
A113 siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe
TB-Warng 2
All14 siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe
TB-Warng 2
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Abhilfe

A115

TB-Warng 2

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

All6

TB-Warng 2

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

Al17

TB-Warng 2

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

Al118

TB-Warng 2

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

Al119

TB-Warng 2

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

A120

TB-Warng 2

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

A121

TB-Warng 2

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

A122

TB-Warng 2

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

A123

TB-Warng 2

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

Al124

TB-Warng 2

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

A125

TB-Warng 2

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

A126

TB-Warng 2

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

A127

TB-Warng 2

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

A128

TB-Warng 2

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

Tabelle 14-2

Warnnummern, Ursachen und ihre Abhilfe
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14.3

Fatale Fehler (FF)

Fatale Fehler sind schwerwiegende Hard- oder Softwarefehler, die

keinen regularen Betrieb des Gerats mehr zulassen. Sie erscheinen nur

auf der PMU in der Form "FF<Nr>". Das Dricken einer beliebigen
Taste auf der PMU filhrt zu einem Neustart der Software.

Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

FFO1

Zeitscheibenlberlauf

In den hochprioren Zeitscheiben wurde ein
nicht behebbarer Zeitscheibeniiberlauf
erkannt.

- Abtastzeit (P357) vergroRern bzw.
Pulsfrequenz (P340) erniedrigen

- CU tauschen, bzw. Gerat tauschen
(Bauform Kompakt PLUS)

FFO3 Es sind schwerwiegende Fehler beim Zugriff - CU tauschen, bzw. Gerat tauschen
auf externe Optionsbaugruppen (CB, TB, (Bauform Kompakt PLUS)

Zugriffsfehler SCB, TSY ..) aufgetreten

Optionsbaugruppe - LBA tauschen

- Optionsbaugruppe tauschen

FFO4 Beim Test des RAMs ist ein Fehler - CU tauschen, bzw. Gerét tauschen
aufgetreten. (Bauform Kompakt PLUS)

RAM

FFO5 Beim Test des EPROMs ist ein Fehler - CU tauschen, bzw. Gerat tauschen

EPROM-Fehler

aufgetreten.

(Bauform Kompakt PLUS)

FFO6

Stack-Overflow

Uberlauf des Stacks.

Bei VC: Abtastzeit (P357) vergrof3ern
Bei MC: Pulsfrequenz (P340) erniedrigen

- CU tauschen, bzw. Gerat tauschen
(Bauform Kompakt PLUS)

FFO7

Stack-Underflow

Unterlauf des Stacks

- CU tauschen, bzw. Gerat tauschen
(Bauform Kompakt PLUS)

- Firmware tauschen

FFO8

Undefined Opcode

unglltiger Prozessorbefehl sollte abgearbeitet
werden

- CU tauschen, bzw. Gerat tauschen
(Bauform Kompakt PLUS)

- Firmware tauschen

FFO09

Protection Fault

illegales Format bei einem geschitzten
Prozessorbefehl

- CU tauschen, bzw. Gerat tauschen
(Bauform Kompakt PLUS)

- Firmware tauschen

FF10

lllegal Word Operand
Adress

Wortzugriff auf eine ungerade Adresse

- CU tauschen, bzw. Gerét tauschen
(Bauform Kompakt PLUS)

- Firmware tauschen

FF11

lllegal Instruction
Access

Sprungbefehl auf eine ungerade Adresse

- CU tauschen, bzw. Gerét tauschen
(Bauform Kompakt PLUS)

- Firmware tauschen

FF13

Falsche Firmware-
Version

Es ist ein Versionskonflikt der Firmware mit
der Hardware aufgetreten.

- Firmware tauschen
- CU tauschen, bzw. Gerat tauschen
(Bauform Kompakt PLUS)

FF14

FF-Bearbeitung

Unerwarteter fataler Fehler

(bei der Bearbeitung der fatalen Fehler ist eine
Fehlernummer aufgetreten, welche bis dato
unbekannt ist)

Baugruppe tauschen

FF15

CSTACK_OVERFLOW

Stack-Uberlauf (C-Compiler Stack)

Baugruppe tauschen

FF16 NMI - Firmware tauschen
- CU tauschen, bzw. Gerat tauschen
NMI-Fehler (Bauform Kompakt PLUS)
Tabelle 14-3  Fatale Fehler
6SE7087-6KD60  Siemens AG
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Umweltvertraglichkeit

15 Umweltvertraglichkeit

Umweltaspekte bei
der Entwicklung

Eingesetzte
Kunststoffteile

Umweltaspekte bei
der Fertigung

Umweltaspekte bei
der Entsorgung

Gegenlber friheren Umrichterreihen wurde die Anzahl der Teile durch
Verwendung hochintegrierter Komponenten und durch modularen
Aufbau der gesamten Reihe stark reduziert. Dadurch sinkt der
Energieverbrauch bei der Produktion.

Besonderes Augenmerk wurde auf die Reduzierung des Volumens, der
Masse und der Typenvielfalt der Metall- und Kunststoffteile gelegt.

PC: Frontabdeckung

ABS: Liftergitter, PMU-Tragerplatte, Logo

PP: Scharnier, Isolierplatte, Griffmulde, Busnachriistung
PAG6: Isolierfolien, Klemmengehause, Stitzer

LDPE: Kondensatorring

Halogenhaltige Flammenschutzhemmer wurden bei allen wesentlichen
Teilen durch schadstofffreie Flammenschutzhemmer ersetzt.

Bei der Auswahl der Zulieferteile war Umweltvertraglichkeit ein
wichtiges Kriterium.

Der Transport der Zulieferteile geschieht vorwiegend in
Umlaufverpackung.

Auf Oberflachenbeschichtungen wird, bis auf Ausnahme der
feuerverzinkten Bleche verzichtet.

Auf den Flachbaugruppen werden ASIC-Bausteine und SMD-
Bauelemente eingesetzt.

Die Produktion ist emissionsfrei.

Das Geréat kann Uber Schraub- und Schnappverbindungen in
recycelbare mechanische Komponenten zerlegt werden.

Die Kunststoffteile sind nach DIN 54840 gekennzeichnet und mit dem
Recyclingsymbol versehen.

Nach Ablauf der Lebensdauer ist die Entsorgung des Produktes nach
den jeweils gliltigen nationalen Vorschriften durchzuftihren.

Siemens AG 6SE7087-6KD60

SIMOVERT MASTERDRIVES

Betriebsanleitung 15-1






04.2006 Contents

Contents
1 DEFINITIONS AND WARNINGS .....oooiiiiiiiie e 1-1
2 DESCRIPTION ...ttt 2-1
3 FIRST START-UP ..ottt 3-1
4 TRANSPORT, STORAGE, UNPACKING.......coiiiiiiieiiie e 4-1
5 INSTALLATION ..ottt 5-1
51 INSEAlliNG the UNILS ... e 5-1
5.2 Installing the optional Doards............ccueeiiiiiiii i 5-4
6 INSTALLATION IN CONFORMANCE WITH EMC REGULATIONS. .............. 6-1
7 CONNECTING-UP ...ttt 7-1
7.1 POWET CONMNECTIONS ...ttt 7-4
7.11 Terminal strip X9 (only for units with a rated input voltage of

DC 510 - 650 V and DC 675 - 810 V) ....eviiiiiiiiieiiiiie ettt 7-6
7.1.2 Terminal strip X9 (only for units with a rated input voltage of

DC 270 = 310 V) ettt 7-9
7.2 CONIOl CONNECLIONS ...ttt sineeees 7-10
7.3 Fan fuses (ONIY tYPE D)..cooovuveieeiiiiiee ettt 7-17
8 PARAMETERIZATION. ....coiiiiiiiiie it 8-1
8.1 Parameter MENUS .......oooiiiiiiieei e e e 8-1
8.2 Changeability Of PAramMEeLErS.........cuuiiiiiiiiie e 8-5
8.3 Parameter input With DAVEMORNITOF .........cooiiiiiiiiiiee e 8-6
8.3.1 Installation and CONNECLION ..........eiiiiiiiiie e 8-6
8.3.11 INSTAITATION ... s 8-6
8.3.1.2 (O70] o] 1o 1 o] o DT PP PPPPPPTPPPPPPN 8-6
8.3.2 Establishing the connection between DriveMonitor and the device.................. 8-7
8.3.2.1 Setting the USS INtErface ........ccoiiiiiiiiiie e 8-7
8.3.2.2 Starting the USS DUS SCAN.......ccoiiiiiieiiiiee e 8-9
8.3.2.3 Creating & Parameter SEL........uuii it 8-10
Siemens AG  6SE7087-6KD60

SIMOVERT MASTERDRIVES Operating Instructions 1



Contents 04.2006
8.3.3 ParameteriZation............eii i 8-12
8.3.31 Structure of the parameter lists, parameterization with DriveMonitor ............ 8-12
8.3.3.2 General diagNOSHICS .......vviiiiiiiiii e 8-17
8.4 Parameter input via the PMU..........coooiiiiiiii e 8-18
8.5 Parameter input via the OPLS ... 8-22
8.5.1 CONNECTHING, TUN-UPD .eetiiittiiieiiiiie ettt ettt e et e e e e s nabb e e e s annneeeas 8-24
8511 1O70] 0] 1T ox 1] o P PSPPSR PUPP PP 8-24
8.5.1.2 RUN-UP <ottt e e s e e e e e s s e e e e 8-25
9 PARAMETERIZING STEPS.......c.oii i 9-1
9.1 Parameter reset to factory SEtlNg ........coooviieeiiiiiiii e 9-3
9.2 Quick parameterization ProCEAUIES.........c.coiuiiiiiiiiiee e 9-9
9.2.1 Quick parameterization, PO60 = 3
(Parameterizing with parameter modules)...........cccceeiiiiieiniiiee e 9-9
9.2.2 Parameterizing With USer SettiNgS.........ceooiiiiiiiiiiiiie e 9-38
9.2.3 Parameterizing by loading parameter files (download PO60 = 6)................... 9-39
9.24 Parameterization by running SCript fileS..........ccoviiiiis 9-41
9.3 IMIOTOT TIST ..ttt e e et b e e s snbe e e e e 9-42
9.4 Detailed parameterization..............eceiiiieeeiiiieee e 9-45
94.1 Power section definition............oouuiii i 9-45
9.4.2 Board CONfIQUIAtiON..........ooiiiiiiiiiiii e 9-47
9.4.3 DIIVE SEIHING ..eeieiiiiiee ittt ettt e e e e 9-51
9.5 Notes regarding parameterization .............cceeeeiiiieeeiiiiiee e 9-60
951 Drive setting according to process-related boundary conditions.................... 9-65
9.5.2 Changes to the function selection parameter (P052) VC(former) .................. 9-67
10 CONTROL WORD AND STATUS WORD......cccciiiiiiiiiieiiee e 10-1
10.1 Description of the control Word DitS ... 10-1
10.2 Description of the status word DitS...........occoceeiiiiiiiii e 10-11
11 MAINTENANCE ....ooiiiiieiic it 11-1
111 Replacing the fan ... 11-2
11.2 Replacing the PMU ........coooiiiii et 11-4
11.3 Replacing the DC lINK fUSES..........eiii i 11-5
12 FORMING ...ttt e e ene e 12-1
6SE7087-6KD60 Siemens AG
2 Operating Instructions  SIMOVERT MASTERDRIVES



04.2006 Contents
13 TECHNICAL DATA oottt 13-1
13.1 Notes regarding water-cooled UNItS...........ccveeiiiieiieiiiieee e 13-12
13.1.1 Notes regarding installation and COmMpPoONENnts ...........ooccvvveveeeeeeeiiiciiiiieeeen. 13-13
13.1.2 APPHCALION L.t 13-15
13.1.3 Lo ] =T o | SRR P 13-17
13.1.31 Definition of COOlING WALET..........ccuuiiiiiiiiie e 13-17
13.1.3.2 ANLIfreeze additiVe .........oocueiiiii 13-18
13.1.3.3 Corrosion Protection AgENT ..........ocueeieiiiiiee it 13-20
13.1.4 Protection against CONAENSALION ..........cccoiiiiiiiiiiiiie e 13-21
13.15 NOLES ON MALETIAIS ... 13-22
14 FAULTS AND ALARMS ..ot 14-1
14.1 FAUIES et a e e ea e 14-1
14.2 Y = o 1 PSSR 14-18
14.3 Fatal €rrors (FF) ..o 14-26
15 ENVIRONMENTAL FRIENDLINESS........coiiii e 15-1

Siemens AG

6SE7087-6KD60

SIMOVERT MASTERDRIVES Operating Instructions 3






08.2008

Definitions and Warnings

1 Definitions and Warnings

Qualified personnel

DANGER

WARNING

CAUTION

CAUTION

NOTICE

NOTE

For the purpose of this documentation and the product warning labels,
a "Qualified person” is someone who is familiar with the installation,
mounting, start-up, operation and maintenance of the product. He or
she must have the following qualifications:

¢ Trained or authorized to energize, de-energize, ground and tag
circuits and equipment in accordance with established safety
procedures.

¢ Trained or authorized in the proper care and use of protective
equipment in accordance with established safety procedures.

¢ Trained in rendering first aid.

indicates an imminently hazardous situation which, if not avoided, will
result in death, serious injury and considerable damage to property.

indicates a potentially hazardous situation which, if not avoided, could
result in death, serious injury and considerable damage to property.

used with the safety alert symbol indicates a potentially hazardous
situation which, if not avoided, may result in minor or moderate injury.

used without safety alert symbol indicates a potentially hazardous
situation which, if not avoided, may result in property damage.

NOTICE used without the safety alert symbol indicates a potential
situation which, if not avoided, may result in an undesirable result or
state.

For the purpose of this documentation, "Note" indicates important
information about the product or about the respective part of the
documentation which is essential to highlight.

Siemens AG 6SE7087-6KD60
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WARNING

NOTE

WARNING

Hazardous voltages are present in this electrical equipment during
operation.

Non-observance of the warnings can thus result in severe personal
injury or property damage.
Only qualified personnel should work on or around the equipment

This personnel must be thoroughly familiar with all warning and
maintenance procedures contained in this documentation.

The successful and safe operation of this equipment is dependent on
correct transport, proper storage and installation as well as careful
operation and maintenance.

This documentation does not purport to cover all details on all types of
the product, nor to provide for every possible contingency to be met in
connection with installation, operation or maintenance.

Should further information be desired or should particular problems
arise which are not covered sufficiently for the purchaser's purposes,
the matter should be referred to the local SIEMENS sales office.

The contents of this documentation shall not become part of or modify
any prior or existing agreement, commitment or relationship. The sales
contract contains the entire obligation of SIEMENS AG. The warranty
contained in the contract between the parties is the sole warranty of
SIEMENS AG. Any statements contained herein do not create new
warranties or modify the existing warranty.

Proper use of Siemens products

Siemens products may only be used for the applications described in
the catalog and in the relevant technical documentation. If products and
components from other manufacturers are used, these must be
recommended or approved by Siemens. Proper transport, storage,
installation, assembly, commissioning, operation and maintenance are
required to ensure that the products operate safely and without any
problems. The permissible ambient conditions must be adhered to. The
information in the relevant documentation must be observed.

1-2
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CAUTION Components which can be destroyed by electrostatic discharge (ESD)

The board contains components which can be destroyed by
electrostatic discharge. These components can be easily destroyed if
not carefully handled. If you have to handle electronic boards, please
observe the following:

Electronic boards should only be touched when absolutely necessary.

The human body must be electrically discharged before touching an
electronic board.

Boards must not come into contact with highly insulating materials - e.qg.
plastic parts, insulated desktops, articles of clothing manufactured from
man-made fibers.

Boards must only be placed on conductive surfaces.

Boards and components should only be stored and transported in
conductive packaging (e.g. metalized plastic boxes or metal
containers).

If the packing material is not conductive, the boards must be wrapped
with a conductive packaging material, e.g. conductive foam rubber or
household aluminium foil.

The necessary ESD protective measures are clearly shown again in the
following diagram:

¢ a = Conductive floor surface

¢ b =ESD table

¢ c =ESD shoes

¢ d=ESD overall

¢ e =ESD chain

+ f= Cubicle ground connection

d
f f
L L
= c a =
Sitting Standing Standing / Sitting
Fig. 1-1 ESD protective measures

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Safety and Operating Instructions
for Drive Converters

(in conformity with the low-voltage directive 73/23/EEC)

1. General

In operation, drive converters, depending on their
degree of protection, may have live, uninsulated, and
possibly also moving or rotating parts, as well as hot
surfaces.

In case of inadmissible removal of the required covers,
of improper use, wrong installation or maloperation,
there is the danger of serious personal injury and
damage to property.

For further information, see documentation.

All operations serving transport, installation and
commissioninng as well as maintenance are to be
carried out by skilled technical personnel (Observe
IEC 60364 or CENELEC HD 384 or DIN VDE 0100
and IEC 60664 or DIN VDEO0110 and national accident
prevention rules!).

For the purposes of these basic safety instructions,
"skilled technical personnel" means persons who are
familiar with the installation, mounting, commissioning
and operation of the product and have the qualifications
needed for the performance of their functions.

2. Intended use

Drive converters are components designed for
inclusion in electrical installations or machinery.

In case of installation in machinery, commissioning of
the drive converter (i.e. the starting of normal
operation) is prohibited until the machinery has been
proved to conform to the provisions of the directive
98/37/EG (Machinery Safety Directive - MSD).
Account is to be taken of EN 60204.

Commissioning (i.e. the starting of normal opertion) is
admissible only where conformity with the EMC
directive (89/336/EEC) has been established.

The drive converters meet the requirements of the
low-voltage directive 73/23/EEC.

They are subject to the harmonized standards of the
series EN 50178 / DIN VDE 0160 in conjunction with
EN 60439-1 / DIN VDE 0660 part 500 and EN 60146 /
VDE 0558.

The technical data as well as information concerning the
supply conditions shall be taken from the rating plate and
from the documentation and shall be strictly observed.

3. Transport, storage

The instructions for transport, storage and proper use
shall be complied with.

The climatic conditions shall be in conformity with EN
50178.

4. Installation

The installation and cooling of the appliances shall be
in accordance with the specifications in the pertinent
documentation.

The drive converters shall be protected against
excessive strains. In particular, no components must
be bent or isolating distances altered in the course of
transportation or handling. No contact shall be made
with electronic components and contacts.

Drive converters contain electrostatic sensitive
components which are liable to damage through
improper use. Electric components must not be
mechanically damaged or destroyed (potential health
risks).

5. Electrical connection

When working on live drive converters, the applicable
national accident prevention rules (e.g. BGV A3) must
be complied with.

The electrical installation shall be carried out in
accordance with the relevant requirements (e.g. cross-
sectional areas of conductors, fusing, PE connection).
For further information, see documentation.

Instructions for the installation in accordance with EMC
requirements, like screening, earthing, location of filters
and wiring, are contained in the drive converter
documentation. They must always be complied with, also
for drive converters bearing a CE marking. Observance
of the limit values required by EMC law is the
responsibility of the manufacturer of the installation or
machine.

6. Operation

Installations which include drive converters shall be
equipped with additional control and protective devices
in accordance with the relevant applicable safety
requirements, e.g. Act respecting technical equipment,
accident prevention rules etc. Changes to the drive
converters by means of the operating software are
admissible.

After disconnection of the drive converter from the
voltage supply, live appliance parts and power
terminals must not be touched immediately because of
possibly energized capacitors. In this respect, the
corresponding signs and markings on the drive
converter must be respected.

During operation, all covers and doors shall be kept
closed.

7. Maintenance and servicing

The manufacturer's documentation shall be followed.
KEEP SAFETY INSTRUCTIONS IN A SAFE PLACE!
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Residual risks of Power Drive Systems (PDS)

DANGER The components for the controller and drive of a Power Drive System (PDS) are
authorized for industrial and commercial use in industrial networks. Their use in
public networks requires a different planning and/or additional measures.

It is only permissible to operate these components in enclosed housings or in
superordinate control cabinets and when all protective devices and protective
covers are used.

These components may only be handled by qualified and trained specialist
persons who are familiar with and observe all the safety instructions on the
components and in the relevant technical user documentation.

The machine manufacturer must take into account the following residual risks resulting from the
components for the controller and drive of a Power Drive System (PDS) when evaluating the
risk of his machine in accordance with the EC machinery guideline.

1. Undesired movements of driven machine components during commissioning, operation,
maintenance and repair, e.g. as a result of
e HW and/or SW errors in the sensors, controller, actuators and connection system
e Reaction times of the controller and the drive
e Operation and/or ambient conditions not compliant with the specification
e Errors in parameterization, programming, wiring and installation
o Use of radio units/mobile phones in the direct vicinity of the controller
e External influences/damage.
2. Extraordinary temperatures and emissions of light, noises, particles and gases, e.g. as a
result of
e Component failure
e Software errors
e Operation and/or ambient conditions not compliant with the specification
e External influences/damage.

3. Dangerous contact voltages, e.g. as a result of
e Component failure
¢ Influence upon electrostatic charging
¢ Induction of voltages in the case of moving motors
e Operation and/or ambient conditions not compliant with the specification
e Condensation/conductive contamination
e External influences/damage.
4. Operational electrical, magnetic and electromagnetic fields that may pose a risk to people
with a pacemaker, implants or metallic items if they are too close.
5. Release of pollutants and emissions if components are not operated or disposed of properly.

For additional information on the residual risks emanating from the components of the PDS,
please refer to the relevant chapters of the technical user documentation.

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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DANGER

Electrical, magnetic and electromagnetic fields (EMF) that occur during
operation can pose a danger to persons who are present in the direct
vicinity of the product — especially persons with pacemakers, implants,
or similar devices.

The relevant directives and standards must be observed by the
machine/plant operators and persons present in the vicinity of the
product. These are, for example, EMF Directive 2004/40/EEC and
standards EN 12198-1 to -3 pertinent to the European Economic Area
(EEA), as well as accident prevention code BGV 11 and the associated
rule BGR 11 "Electromagnetic fields" of the German employer's liability
accident insurance association pertinent to Germany.

These state that a hazard analysis must be drawn up for every
workplace, from which measures for reducing dangers and their impact
on persons are derived and applied, and exposure and danger zones
are defined and observed.

The safety information in the Storage, Transport, Installation,
Commissioning, Operation, Maintenance, Disassembly and Disposal
sections must also be taken into account.

1-6
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2

Description

Range of application From the DC voltage at terminals C/L+ and D/L-, inverters generate a

three-phase system of variable output frequency with the method of
pulse width modulation (PWM) for feeding three-phase motors at
terminals U2/T1, V2/T2, W2/T3.

When the DC link is charged the control board is supplied with voltage
by an integral power supply unit. If the DC link is discharged, the control
board can be fed via an external 24 V supply at terminal X9.

The unit functions are controlled by the software on the control board.
The unit can be operated via the PMU operator control panel, the user-
friendly OP1S operator control panel, the terminal strip or via a bus
system. Option boards can be used to expand the unit's functions.
Pulse encoders and analog tachometers can be used as motor
encoders.

The power section and the electronics of the inverter are cooled by a
fan. The customer must connect up 230 V AC (50/60 Hz) to the
terminals X18/1...5 to supply the fan.

Siemens AG
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. Terminal stri
Optional <E> e sTe <E> =i PMU
boards Control electronics EW@__._ Serial
| | : interface
ext. X9/1 o Bt 24V internal
24V = X9/2 © == power *)
== | supply &
D
ClL+ o * —-—o u2/T1
L | I : VaIT2 Motor
— p——)
: connec-
D/L-o _I & w2/T3 tion
L DC link : PE2
: Fuses™) Inverter !-_E_O
PEL  Omessms s s s e e e st s [
Fig. 2-1 Circuit principle of the inverter, type Ato C
: Terminal stri
Optional <:> I—pl <:> ll Ba H PMU
board . 5 H
oaras Control electronics — Eg_ :  Serial
| | interface
ext. X9/1 o B 24V internal F101  ext
24V = X9/2 o == power : F102 230V~
== | supply »,
C/L+ g * —-—o u2/T1
L | : Motor
- 0 V2/T2 connec-
D/L- I : tion
o, 4 —0 W2/T3
L DC link : PE2
i Fuses™) Inverter .o
] S U
P ;
Fig. 2-2 Circuit principle of the inverter, type D
*) NOTE Type Ato C: 24V DC fan internally supplied
Type D: 230 V fan
**) NOTE With option L33 "Compact unit without DC fuses" the DC fuses are
replaced by conductive connections.
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2-2 Operating Instructions ~ SIMOVERT MASTERDRIVES



04.2006

First Start-up

3 First Start-up

Unpack and check the
units

{

Mount the unit and
install optional boards
which have not yet
been fitted

\

Form the DC link
capacitors, if necessary

\

Connect the protective
conductor, the power
cables or buses and, if
present, the ext. 24 V

supply

l

Connect the control
cables, communication
cables, encoder cables

and motor cables

After removing the packaging, check that the unit is
intact and undamaged. Only intact units may be started
up. Also check the unit to ensure it is complete and that
the optional boards are correctly equipped on the basis
of the package label (on the outside of the packaging).

Retrofit any optional boards which have not yet been
installed, if necessary. Then install the units taking into
account the requirements at the point of installation and
the EMC instructions.

If the DC link of the unit was de-energized for more than
one year, you have to newly form the DC link capacitors

Beginning with the PE conductor connect the power

cables or the DC link busbars and the 230 V~ for the fan.

If configured, also connect the external 24 V incoming
power supply. Pay attention to EMC instructions when
laying the cables. Please do not at this stage connect
any control, communication, encoder and motor cables
(exception: cable for connecting up an OP1S, if
parameterization is to be effected via the OP1S).

Please connect the remaining control, communication,
encoder and motor cables. Pay attention to the EMC
instructions when laying the cables.

WARNING

A

The device must be disconnected from
its voltage supplies (24 V DC electronics
supply and DC link / mains voltage)
before the control and encoder leads are
connected or disconnected!

Failure to observe this advice can result in

encoder defects, which may in turn cause
uncontrolled axis movements.

Power up the external
24 V supply or the line
voltage

\

After checking that the cabling has been correctly
connected and that it sits properly, power up the
external 24 V supply or the line voltage. After the
electronics power supply has been started, the unit
initializes itself. The action can take several seconds.
The drive status is subsequently shown on the PMU.

See section
"Transport,
Storage,
Unpacking"

See section
"Installation”
and "Installation
in Conformance
with EMC
Regulations"

See section
"Forming"

See section
"Connecting-up"
and
"Installation in
Conformance
with EMC
Regulations"

See section
"Connecting-up"
and "Installation
in Conformance

with EMC

Regulations"
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If the PMU does not show status °009 after completion

of the unit initialization, or if the unit has already been See section
parameterized before, you should carry out a parameter "Parameterization”
reset to factory setting.

If necessary, carry out
parameter reset to
factory setting

Parameterizing by See section
download or with R .
Parameterization
parameter modules

\

De-energize 24 V
supply or line voltage

!

After checking the unit and the cabling once more, power
up the line voltage or DC link voltage and perform a
function test according to your parameterization.

WARNING It must be ensured that no danger for
persons and equipment can occur by
energizing the power and the unit. It is
recommended not to couple the driven
machine until the function test has
been successfully completed.

Function test

Further start-up and parameterization according to
your specific requirements

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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4 Transport, Storage, Unpacking

Transport

Storage

The units and components are packed in the manufacturing plant
corresponding to that specified when ordered. A packing label is
located on the outside of the packaging. Please observe the
instructions on the packaging for transport, storage and professional
handling.

Vibrations and jolts must be avoided during transport. If the unit is
damaged, you must inform your shipping company immediately.
The units and components must be stored in clean, dry rooms.
Temperatures between -25 °C (-13 °F) and +70 °C (158 °F) are
permissible. Temperature fluctuations must not be more than 30 K per
hour.

CAUTION

If the storage period of two years is exceeded, the unit must be newly
formed. See Section "Forming".

Unpacking

The packaging comprises board and corrugated paper. It can be
disposed of corresponding to the appropriate local regulations for the
disposal of board products. The units and components can be installed
and commissioned after they have been unpacked and checked to
ensure that everything is complete and that they are not damaged.

Siemens AG 6SE7087-6KD60

SIMOVERT MASTERDRIVES

Operating Instructions 4-1






04.2008

Installation

5 Installation
5.1 Installing the units
WARNING Safe converter operation requires that the equipment is mounted and

commissioned by qualified personnel taking into account the warning
information provided in these Operating Instructions.

The general and domestic installation and safety regulations for work
on electrical power equipment (e.g. VDE) must be observed as well as
the professional handling of tools and the use of personal protective
equipment.

Death, severe bodily injury or significant material damage could result if
these instructions are not followed.

NOTE

MASTERDRIVES components are designed in accordance with degree
of protection IP20 or IPXXB in accordance with EN 60529 and as open-
type devices to UL 50, thus providing protection against electrical
shocks. In order to also ensure protection against mechanical and
climatic stresses the components have to be operated in
housings/cabinets/rooms that are designed according to the
requirements of’ EN 60529 and classified as enclosure type to UL 50.

Clearances

Requirements at the
point of installation

When positioning the units, it must be observed that the DC link
connection is located at the top section of the unit and the motor
connection at the lower section of the unit.

The units can be mounted flush with each other.

In order to ensure an adequate supply of cooling air, a clearance of
100 mm must be left at the top of the unit and 250 mm at the bottom of
the unit respectively to components which may considerably affect the
flow of cooling air.

When mounting in switch cabinets, the cabinet cooling must be
dimensioned according to the dissipated power. Please refer to the
Technical Data in this regard.

+ Foreign particles
The units must be protected against the ingress of foreign particles
as otherwise their function and operational safety cannot be
ensured.

¢ Dust, gases, vapors
Equipment rooms must be dry and dust-free. Ambient and cooling
air must not contain any electrically conductive gases, vapors and
dusts which could diminish the functionality. If necessary, filters
should be used or other corrective measures taken.

¢ Cooling air
The ambient climate of the units must not exceed the values of DIN
IEC 721-3-3 class 3K3. For cooling air temperatures of more than
40°C (104°F) and installation altitudes higher than 1000 m, derating
is required.

Siemens AG 6SE7087-6KD60
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Mounting
surface

’\

>

v
100 mm

[
Cooling air
£
£
o
&
Fig. 5-1 Minimum clearances for cooling
Mounting The unit is mounted directly to a mounting surface, for which you

require the following:

¢ G-type mounting rail according to EN50035 with screws for fixing at
the top

¢ One M6 screw for types A to C, two M6 screws for type D, for fixing
at the bottom

¢ Dimension drawing for types A, B and for types C, D.

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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G-type rail according to EN50035 Mounting surface

IS
£
E £
S 10
< N
<
Cutouts for
M6 screws
| i/ | 45 mm tn/ 67.5 mm
350 mm 90 mm 135 mm
Type A Type B
Side view Front view (without front panel)
Fig. 5-2 Dimension drawings for installation of types A, B

G-type rail according to EN50035, , Mounting surface

£ £
= IS
o o
© o
O
Cutouts for
M6 screws
b \_M 90 mm \/ 45 mm\hu
180 mm 180 mm
e 350 MM ——» 270 mm
Type D

Type C

Side view Front view (without front panel)

Fig. 5-3 Dimension drawings for installation of types C, D

Siemens AG 6SE7087-6KD60
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5.2 Installing the optional boards

WARNING The boards may only be replaced by qualified personnel.

It is not permitted to withdraw or insert the boards under voltage.

Slots A maximum of six slots are available in the electronics box of the unit
for installing optional boards. The slots are designated with the letters A
to G. Slot B is not provided in the electronics box. It is used in units of
the Compact PLUS type of construction.

If you wish to use slots D to G, you will additionally require the
following:

¢ Bus expansion LBA (Local Bus Adapter), which is used for mounting
the CU board and up to two adaption boards, and

¢ An adaption board (ADB - Adaption Board) on which up to two
optional boards can be mounted.

The slots are situated at the following positions:

¢ SlotA CU board Position: top
¢ SlotC CU board Position: bottom
¢ SlotD Adaption board at mounting position 2  Position: top
¢ SlotE  Adaption board at mounting position 2  Position: bottom
¢ SlotF  Adaption board at mounting position 3  Position: top
¢ Slot G Adaption board at mounting position 3  Position: bottom
Mounting
position 1
Mounting al ||
N position 3 N[
I 2[5
Rl 0 Bl :
L Mounting o
l position 2 I
~
0 O S
g 0 e Q]
S 5 5 SINIS
9] B 1) 2
& 5
e S
Fig. 5-4 Position of the slots for Compact and chassis type units
NOTE Mounting position 2 can be used for technology boards (T100, T300,

TSY).

Mounting positions 2 and 3 can also be used for communication boards
SCB1 and SCB2.

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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Installation

DANGER

CAUTION

DANGER

Preparing
installation

Installing the
optional board

NOTE

The unit has hazardous voltage levels up to 5 minutes after it has been
powered down due to the DC link capacitors.

The unit or the DC link terminals must not be worked on until at least
after this delay time.

The optional boards contain components which could be damaged by
electrostatic discharge. These components can be very easily
destroyed if not handled with caution. You must observe the ESD
cautionary measures when handling these boards.

Disconnecting the unit from the supply

Disconnect the unit from the incoming power supply (AC or DC supply)
and de-energize the unit. Remove the 24 V voltage supply for the
electronics. Remove all connecting cables.

Open the front panel.
Remove the CU board or the adaption board from the electronics box
as follows:

+ Disconnect the connecting cables to the CU board or to the optional
boards.

+ Undo the two fixing screws on the handles above and below the CU
board or the adaption board.

+ Pull the CU board or the adaption board out of the electronics box
using the handles.

¢ Place the CU board or the adaption board on a grounded working
surface.

Insert the optional board from the right onto the 64-pole system
connector on the CU board or on the adaption board. The view shows
the installed state.

Screw the optional board tight at the fixing points in the front section of
the optional board using the two screws attached.

The optional board must be pressed tightly onto the plug connector, it is
not sufficient to simply tighten the screws!

Siemens AG 6SE7087-6KD60
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Re-installing the unit Re-install the CU board or the adaption board in the electronics box as
follows:

¢ Insert the CU board into mounting position 1 and the adaption board
into mounting position 2 or 3.

NOTE Mounting position 3 cannot be used until at least one adaption board
has been installed at mounting position 2. Boards should first be
installed in mounting position 2, before mounting position 3 is used.

¢ Secure the CU board/adaption board at the handles with the fixing
screws.

Re-connect the previously removed connections.

Check that all the connecting cables and the shield sit properly and are
in the correct position.

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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6 Installation in Conformance with EMC
Regulations

Basic EMC rules

Rules 1 to 13 are generally applicable. Rules 14 to 20 are particularly
important for limiting noise emission.

Rule 1 All of the metal cabinet parts must be connected through the largest
possible surface areas (not paint on paint). If required, use serrated
washers. The cabinet door must be connected to the cabinet through
grounding straps which must be kept as short as possible.

NOTE Grounding installations/machines is essentially a protective measure.
However, in the case of drive systems, this also has an influence on the
noise emission and noise immunity. A system can either be grounded
in a star configuration or each component grounded separately.
Preference should be given to the latter grounding system in the case
of drive systems, i.e. all parts of the installation to be grounded are
connected through their surface or in a mesh pattern.

Rule 2 Signal cables and power cables must be routed separately (to eliminate
coupled-in noise). Minimum clearance: 20 cm. Provide partitions
between power cables and signal cables. The partitions must be
grounded at several points along their length.

Rule 3 Contactors, relays, solenoid valves, electromechanical operating hours
counters, etc. in the cabinet must be provided with quenching elements,
for example, RC elements, diodes, varistors. These quenching devices
must be connected directly at the coil.

Rule 4 Non-shielded cables associated with the same circuit (outgoing and
incoming conductor) must be twisted, or the surface between the
outgoing and incoming conductors kept as small as possible in order to
prevent unnecessary coupling effects.

Rule 5 Eliminate any unnecessary cable lengths to keep coupling
capacitances and inductances low.

Rule 6 Connect the reserve cables/conductors to ground at both ends to
achieve an additional shielding effect.

Rule 7 In general, it is possible to reduce the noise being coupled-in by routing

cables close to grounded cabinet panels. Therefore, wiring should be
routed as close as possible to the cabinet housing and the mounting
panels and not freely through the cabinet. The same applies for reserve
cables/conductors.

Rule 8 Tachometers, encoders or resolvers must be connected through a
shielded cable. The shield must be connected to the tachometer,
encoder or resolver and at the SIMOVERT MASTERDRIVES through a
large surface area. The shield must not be interrupted, e.g. using
intermediate terminals. Pre-assembled cables with multiple shields
should be used for encoders and resolvers (see Catalog DA65).

Siemens AG  6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES  Operating Instructions 6-1



Installation in Conformance with EMC Regulations 04.2006

Rule 9

Rule 10

Rule 11
Rule 12

Rule 13

Rule 14

The cable shields of digital signal cables must be connected to ground
at both ends (transmitter and receiver) through the largest possible
surface area. If the equipotential bonding is poor between the shield
connections, an additional equipotential bonding conductor with at least
10 mm2 must be connected in parallel to the shield, to reduce the shield
current. Generally, the shields can be connected to ground (= cabinet
housing) in several places. The shields can also be connected to
ground at several locations, even outside the cabinet.

Foil-type shields are not to be favoured. They do not shield as well as
braided shields; they are poorer by a factor of at least 5.

The cable shields of analog signal cables can be connected to ground
at both ends if the equipotential bonding is good. Good equipotential
bonding is achieved if Rule 1 is observed.

If low-frequency noise occurs on analog cables, for example:
speed/measured value fluctuations as a result of equalizing currents
(hum), the shields are only connected for analog signals at one end at
the SIMOVERT MASTERDRIVES. The other end of the shield should
be grounded through a capacitor (e.g. 10 nF/100 V type MKT).
However, the shield is still connected at both ends to ground for high
frequency as a result of the capacitor.

If possible, the signal cables should only enter the cabinet at one side.

If SIMOVERT MASTERDRIVES are operated from an external 24 V
power supply, this power supply must not feed several consumers
separately installed in various cabinets (hum can be coupled-in!). The
optimum solution is for each SIMOVERT MASTERDRIVE to have its
own power supply.

Prevent noise from being coupled-in through the supply.

SIMOVERT MASTERDRIVES and automation units/control electronics
should be connected-up to different supply networks. If there is only
one common network, the automation units/control electronics have to
be de-coupled from the supply using an isolating transformer.

The use of a radio interference suppression filter is obligatory to
maintain limit value class "First environment" or "Second environment",
even if sinusoidal filters or dv/dt filters are installed between the motor
and SIMOVERT MASTERDRIVES.

Whether an additional filter has to be installed for further consumers,
depends on the control used and the wiring of the remaining cabinet.

6-2
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Installation in Conformance with EMC Regulations

Rule 15

Rule 16

Rule 17

Rule 18

Rule 19

Rule 20

A noise suppression filter should always be placed close to the fault
source. The filter must be connected to the cabinet housing, mounting
panel, etc. through a large surface area. A bare metal mounting panel
(e.g. manufactured from stainless steel, galvanized steel) is best, as
electrical contact is established through the entire mounting surface. If
the mounting panel is painted, the paint has to be removed at the screw
mounting points for the frequency converter and the noise suppression
filter to ensure good electrical contact.

The incoming and outgoing cables of the radio interference suppression
filter have to be spatially separated/isolated.

In order to limit the noise emitted, all variable-speed motors have to be
connected-up using shielded cables, with the shields being connected
to the respective housings at both ends in a low-inductive manner
(through the largest possible surface area). The motor feeder cables
also have to be shielded inside the cabinet or at least shielded using
grounded partitions. Suitable motor feeder cable e.g. Siemens
PROTOFLEX-EMV-CY (4 x 1.5 mm?2 ... 4 x 120 mm2) with Cu shield.
Cables with steel shields are unsuitable.

A suitable PG gland with shield connection can be used at the motor to
connect the shield. It should also be ensured that there is a low-
impedance connection between the motor terminal box and the motor
housing. If required, connect-up using an additional grounding
conductor. Do not use plastic motor terminal boxes!

A line reactor has to be installed between the radio interference
suppression filter and the SIMOVERT MASTERDRIVES.

The line supply cable has to be spatially separated from the motor
feeder cables, e.g. by grounded partitions.

The shield between the motor and SIMOVERT MASTERDRIVES must
not be interrupted by the installation of components such as output
reactors, sinusoidal filters, dv/dt filters, fuses, contactors. The
components must be mounted on a mounting panel which
simultaneously serves as the shield connection for the incoming and
outgoing motor cables. Grounded partitions may be necessary to shield
the components.

In order to limit the radio interference (especially for limit value class
"First environment "), in addition to the line supply cable, all cables
externally connected to the cabinet must be shielded.

Examples of these basic rules:

Siemens AG 6SE7087-6KD60
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Cabinet 1 Cabinet 2 Cabinet 3

|
*) Keep the radio interference
suppression filters away from
SIMOVERT MASTERDRIVES

air discharge duct, e.g. by
@ Rule mounting at another level
13
Control
Rule
9,10
Fig3.5.4
7 AU Rule 2
I M / i
— \S Grounding rail
A 4

Fig. 6-1 Examples for applying the basic EMC rules

Connect at both ends to the
cabinet housing through the
largest possible surface area!
Shield rail

O

/ Cable retaining bar
£ . A\

Fig. 6-2 Connecting the motor cable shield where the cable enters the cabinet

6-4
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T

)

Motor terminal box

-

Fig. 6-3 Shield connection at the motor

The shield can be connected through a PG or metric gland (nickel-
plated brass) with a strain relief bar. Thus, the degree of protection IP
20 can be achieved.

For higher degrees of protection (up to IP 68), there are special PG
glands with shield connection, e.g.:

¢ SKINDICHT SHVE, Messrs. Lapp, Stuttgart
+ UNI IRIS Dicht or UNI EMV Dicht, Messrs. Pflitsch, Hiickeswagen
It is not permissible to use plastic motor terminal boxes!

Cable con-
nector

—/

Fig. 6-4 Connecting the signal cable shields for SIMOVERT MASTERDRIVES
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+ Every SIMOVERT ¢ For chassis units (sizes > E),
MASTERDRIVES has shield the shields can be additionally
clamps to connect the signal connected using cable
cable shields. connectors at the shield

connecting locations.

Serrated bar Cable connector

Connect serrated bars
at both ends to the
cabinet housing
through the largest
possible surface area!

Fig. 6-5 Connecting signal cable shields in the cabinet

Wherever possible, intermediate terminals should not be used as they
reduce the shielding effect!
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Connecting-up

7 Con

necting-up

DANGER

SIMOVERT MASTERDRIVES units are operated at high voltages.

The equipment must be in a no-voltage condition (disconnected from
the supply) before any work is carried out!

Only professionally trained, qualified personnel must work on or with

the units.

Death, severe bodily injury or significant property damage could occur if
these warning instructions are not observed.

Hazardous voltages are still present in the unit up to 5 minutes after it
has been powered down due to the DC link capacitors. Thus, the
appropriate delay time must be observed before working on the unit or
on the DC link terminals.

The power terminals and control terminals can still be live even when
the motor is stationary.

If the DC link voltage is supplied centrally, the converters must be
reliably isolated from the DC link voltage!

When working on an opened unit, it should be observed that live
components (at hazardous voltage levels) can be touched (shock
hazard).

The user is responsible that all the units are installed and connected-up
according to recognized regulations in that particular country as well as
other regionally valid regulations. Cable dimensioning, fusing,
grounding, shutdown, isolation and overcurrent protection should be
particularly observed.

NOTE

The inverters are suitable for connection to

¢ rectifier units,

¢ rectifier/regenerative feedback units and

+ self-commutating rectifier/regenerative feedback units (AFE),

which are fed from systems with or without grounded neutral point (TN-
systems and TT systems or IT systems according to EN 60364-3) or
systems with a grounded external conductor.

The inverters are dimensioned for overvoltage category Ill according to
IEC 60664-1.
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"Safe STOP" function

(only for units with order g
number 6SE70__ - 61), =
Aux. contactor, external
DC24 V supply X9 iz
L TLT7L7L7L07077,
= =
o] e}
DC link connection X3 8 SSS;S?L
o
o
Mounting position 3 i.uEil
Mounting position 2 —

Optional board Bl
in slot A
PMU connection X108—— | |&
Mount.pos. 1 (CUVC)

X101 »

X102 ]
X103 ——_| -

Optional board
in slot C

— @]
O| i
Motor connection X2 5 Ooof 00
Shield connections for control ; 00 f
cables and tachometer cables
Cable connecting—— —»
adapter for EMC
(Option)
Fig. 7-1 Connection overview for types A, B and C
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Connecting-up

"Safe STOP" function
(only for units with
order number
6SE70_ - 61),

aux. contactor, external
DC24 V supply X9

2L 2L 2L IL2L L2428

2L 2L2LIL2L L2 7L,
LT LILIEITLTLILT"

DC link

connection X3

[oo[]

Connection fan 230 V
Fan fuses F101 and F102

Mount.pos. 1 (CUVC)
Optional board

in slot A
PMU connection X108 —

X101
X102

X103 —_| |

Optional board

in slot C

Motor connection X2

Shield connections

[oo]

for control cables

and tachometer cables
Cable connecting
adapter for EMC
(Option)

Fig. 7-2 Connection overview for type D

Mount. pos. 3
Mount. pos. 2

NOTE An external aux. voltage of 230 V AC must be connected to F101 and
F102 in the case of type of construction D. The aux. voltage is needed

for the fan in the unit.

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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71 Power connections

WARNING Protective conductor
The protective conductor must be connected up both on the mains side
and on the motor side.
On account of leakage current through the interference-suppression
capacitors the following must be observed as per EN 50178
e A minimum cross-section of 10 mm2 Cu must be used or

e If supply connections with cross-sections less than 10 mmZ2 are
used, two protective conductors have to be connected up. The
cross-section of each of the protective conductors corresponds to
the cross-section of an outer conductor.

NOTE If the unit is mounted on a grounded mounting surface via a conductive
connection, the protective conductor cross section can be the same as
that of the phase conductor. The function of the second protective
conductor is afforded by the grounded mounting surface.

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Connecting-up

DC voltage 510 V to 650 V

Order Rated Infeed side Motor side
Number |direct |Cross- Recom- Internal DC fuse Rated output Cross-
current|sectionl) mended fuse sectionl)
6SE70... VDE |AWG [gR (SITOR) |Type voltage |current |VDE |AWG
[A] |[mm? [A] [3NE... | FwWP... | V1| [A] V] [A]  |[mm?]
16-1TA61 | 7.3 2.5 14 25 8015 25A14F (700 | 25 [ 01to 480 6.1 2.5 14
18-0TA61 | 9.5 2.5 14 25 8015 50A14F | 700 50 | 0to 480 8.0 2.5 14
21-0TA61 | 12.1 2.5 14 25 8015 50A14F | 700| 50 | 0to480 10.2 2.5 14
21-3TB61 | 15.7 4 12 50 8017 50A22F | 700| 50 | 0to480 13.2 2.5 14
21-8TB61 | 20.8 6 10 50 8017 50A22F | 700 50 | 0to 480 17.5 45 12
22-6TC61 | 30.4 10 8 80 |80202) | 100A22F [ 700 | 100 | O to 480 25.5 10 8
23-4TC61 | 40.5 16 6 80 |80202) | 100A22F [ 700 | 100 | O to 480 34.0 10 8
23-8TD61 | 44.6 16 6 125 | 8022 2) | 100A22F | 700 | 100 | O to 480 37.5 16 6
24-7TD61 | 55.9 25 4 125 | 8022 2) | 100A22F | 700 | 100 | O to 480 47.0 25 4
26-0TD61 | 70.2 35 2 | 160 |80242)| 80A22F [ 700 |2x80| Oto 480 | 59.0 25 4
27-2TD61 | 85.7 50 1 160 | 8024 2) | 80A22F | 700 |2x80 | 0 to 480 72.0 35 2
DC voltage 675 V to 810 V
Order Rated Infeed side Motor side
number |direct |Cross- Recom- Internal DC Rated Cross-
current|section?)  |mended fuse |fuse output section?)
6SE70... VDE |AWG [GR (SITOR) |Type voltage |current |VDE |AWG
[A] |[mm?] [A] [3NE... | FwWP... | V1| [A] V] [A]  |[mm?]
14-5UB61| 5.4 2.5 14 32 4101 50A22F | 700| 50 | O0to 600 4.5 2.5 14
16-2UB61 | 7.4 2.5 14 32 4101 50A22F | 700 | 50 | O0to 600 6.2 2.5 14
17-8UB61 | 9.3 2.5 14 32 4101 50A22F | 700 | 50 | O0to 600 7.8 2.5 14
21-1UB61 | 13.0 25 14 32 4101 50A22F | 700| 50 | 0to 600 11.0 25 14
21-5UB61 | 18.0 4 12 32 4101 50A22F | 700 [ 50 | 0to 600 15.1 4 12
22-2UC61 | 26.2 10 8 50 4117 50A22F | 700 | 50 | O0to 600 22.0 6 10
23-0UD61 | 34.5 10 8 80 |41202) | 100A22F [ 700 | 100 | O to 600 29.0 10 8
23-4UD61 | 40.5 16 6 80 |41202) | 100A22F [ 700 | 100 | O to 600 34.0 10 8
24-7UD61 | 55.4 25 2 100 | 4121 2) | 100A22F | 700 | 100 | O to 600 46.5 16 6
Table 7-1 Conductor cross-sections, fuses
1) Applies to single-wire/stranded cables, see also Table 7-2 "Possible
connection cross-sections ".
2) Fuses aR (SITOR)
NOTE The connection cross-sections are determined for copper cables at
40 °C (104 °F) ambient temperature and cables with a permissible
operating temperature at the conductor of 70 °C (installation type C
(taking the bundling factor of 0.75 into account) in accordance with DIN
VDE 0298-4/08.03).
Additional fuses on the infeed side are not necessary for rated DC
voltages of 510 V to 810 V on account of the DC fuses integrated in the
unit, provided that the supply cables to the DC bus are laid in a short-
circuit proof manner and that overloading by other consumers can be
excluded.
Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Possible connection
cross-sections,
tightening torque

7.1.1

Type Order number | Finely-stranded Multi-stranded, Tightening
solid torque

mm?2 AWG mm?2 AWG Nm

A 6SE702_-_ A | 151010 |16t08|2.5t016| 14106

B 6SE702_-_ B_ | 1.5t010 |16t08|2.5t0 16| 14t0 6

C 6SE702_-_C__| 4to16 |[12to4|10to25| 8to4

D 6SE702_-_ D_| 10t0o35 [10to2| 10to50 | 8to 1 3.5

Table 7-2 Possible connection cross-sections, tightening torque

DC 510 - 650 V and DC 675 - 810 V)

Terminal strip X9 (only for units with a rated input voltage of

X9 - external DC24 V The 9-pole terminal strip is used for connecting up a 24 V voltage
supply and for connecting up a main or bypass contactor and for the

supply, safe STOP,
main contactor
control

© 00 N O OB~ WN PP

"Safe STOP" function.

The voltage supply is required if the inverter is connected up via a main

or bypass contactor.

The connections for the contactor control are floating.

The “Safe STOP” function ensures that no rotating field can occurr at
the motor terminals, i.e. the motor cannot rotate. By opening the jumper
between terminals X9.5 and X9.6 (through an external contact), the
"Safe STOP" function is activated. The inverter is delivered with
jumpered terminals X9.5 and X9.6.

Terminal Designation Description Range
1 +24 V (in) 24 V voltage supply DC24V<25A
2 ov (DC 22V ...30V)
3 Contact 1 "Safe stop" checkback DC 30V
4 Contact 2 "Safe stop" checkback 1A
5 P24 DC Supply voltage "safe stop” DC24V/
30 mA
6 Control input  Rated resistance of field coil DC20-30V
"safe stop"” 28230+ 10 % at 20 °C max. operating
frequency: 6/min
7 Main contactor Main contactor control DC 30V
control
8 n.c. Not connected
9 Main contactor Main contactor control 05A

control

Connectable cross-section: 1.5 mm2 (AWG 16)

Table 7-3
contactor control

Connection of external aux. voltage supply DC 24 V, safe STOP, main

7-6
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WARNING The power terminals may still be live even if the "Safe STOP" function
is activated!

The field coil of the safety relay is connected at one end to the
grounded electronics frame. When the field coil is supplied via an
external 24 V supply, its negative pole must be connected to ground
potential. The external 24 V supply must comply with the requirements
for PELV circuits to EN 50178 (DIN VDE 0160).

In the shipped state, a jumper is inserted between terminals 3 and 4.
The jumper must be removed before the "SAFE STOP" function can be
used and an external control for selecting the function connected.

If the safety relay is supplied via the internal supply at X533:4, the
external 24 V supply must deliver at least 22 V at terminal X9:1/2 to
ensure that the relay picks up reliably (internal voltage drop).

Terminal strip
- X9

112
OO

eleitzz)tzrgnic<J J— SZ ‘
P15 J

Optocoupler / *
fibre optics
supply

7189
O|0|O

Ow
(O
Owm
Qo
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The checkback contacts of the safety relay are capable of at least
100,000 switching cycles at the specified load (30 V DC/ 1 A). The
mechanical service life is about 10° switching cycles. The safety relay is
an important component in ensuring reliability and availability of the
machine. For this reason, the pcb with the safety relay must be
replaced in the case of malfunction. In this case, the unit must be
returned for repair or replaced. Function checks must be carried out at
regular intervals, which must be defined in compliance with Employer's
Liability Insurance Regulation BGV A3 §39, para. 3. Accordingly,
function checks must be performed as required by the relevant service
conditions, but at least once a year and additionally after initial
commissioning and any modification and/or maintenance work.

P24

Emerg.
stop

[ -

open.

closed

Request protective
device enable

!

b

=)

K2

-Y1

K27

Main switch ~ -Q1 |_L 7/7/

Mains

LL

combination for monitoring a moving protective device in Safety Category

3 to EN 954-1
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U1 [v1|wi
xgal ''''''''''' Cr—
P P[]
. P2 ipv
4 .,
%,_ —\ u
[T i
X101
X5 OFF3 — —»l
L Y5 n=0 -+
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Fig. 7-3 Sample application of "safe stop” function with contactor safety
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All external cables relevant to the safety function are protected, e.g.
installed in cable ducts, to preclude the possibility of short circuits.
Cables must be installed in compliance with the requirements of
EN 60204-1, Section 14.

In the circuit shown in Fig. 7-3, the tumbler does not release the moving
protective device until the drive has stopped. It may be possible to omit
the tumbler if the risk assessment of the machine deems this to be
safe. In this case, the NC contact of the protective device is connected
directly to terminals Y11 and Y12 and electromagnet Y1 is omitted.

Binary input X is negated with signal "OFF3", i.e. at 24 V, the converter
decelerates the motor to zero speed along the parameterized
deceleration ramp. The converter signals zero speed via binary output
Y, thus energizing relay K2.

Once the motor has stopped, the safety relay in the converter is opened
and the coil of main contactor K1 remains at 24 V via the checkback
contact. If contacts in the safety relay are sticking, the checkback
contacts do not close and the safety combination on the right
deenergizes main contactor K1 via delayed contacts 47/48 when the
set delay period expires.

7.1.2 Terminal strip X9 (only for units with a rated input voltage of
DC 270-310V)

X9 - external The 5-pole terminal strip is used for connecting up a 24 V voltage

DC 24 V supply, supply and a main or bypass contactor.

main contactor The voltage supply is required if the inverter is connected up via a main
control or bypass contactor.

The connections for the contactor control are floating.

Terminal Designation Description Range
[ p | 1 +24 V (in) 24 V voltage supply DC24V=>25A
} . |2 2 oV Reference potential ov
{ L] |3 3 n.c. Not connected
} * E : 4 Main contactor control Main contactor control 1 kVA
.
5 Main contactor control Main contactor control AC 230V

Connectable cross-section: 2.5 mm? (AWG 12)

Table 7-4 Connection of external aux. voltage supply DC24 V and main contactor
control for units for voltage supply DC 270 V to 310 V)

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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7.2 Control connections
Standard In the basic version, the unit has the following control connections on
connections the CUVC:

¢ Serial interface (RS232 / RS485) for PC or OP1S
¢ A serial interface (USS bus, RS485)

¢ A control terminal strip for connecting up a HTL unipolar pulse
encoder and a motor temperature sensor (PTC / KTY84)

+ Two control terminal strips with digital and analog inputs and
outputs.

WARNING Before the control cables and encoder cables are connected or
disconnected, the unit must be disconnected from the supply (24 V
electronic power supply and DC link/line voltage)!

If this measure is not observed, this can result in defects on the
encoder. A defective encoder can cause uncontrolled axis movements.

WARNING The external 24 V infeed and all circuits connected to the control
terminals must meet the requirements for safety separation as
stipulated in EN 50178 (PELYV circuit = Protective Extra Low Voltage).

NOTE The earth of the control connections is connected inside the unit to the
PE conductor (earth) (PELV current circuit).

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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Fig. 7-4 View of the CUVC

NOTE Switches have been changed on CUVCs from 11/2005:

¢ S1, S2, S3: Slide switch design
For contact assignment refer to section "Switch settings for slide
switch design"

¢ Switches S4 or S41 and S42 are fitted. The contact assignment
differs depending on the switch design (see section "Switch
settings").

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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X101 q] Controller Mi <:’> Slot A
s P24V ICro- |~ =< sitc
Aux. power controller = SpotD
supply 2 — M24
150 mA S-—
3
>—B—4— ——> OHe—> < Out
Out In »In
Bidirectional »—E* Lt OHe—> < Out
digital inputs- > In
and outputs 5 - < Out
lout < 20 mA ’_E « | > In
j < — 6 e < — (I)nut
Outputs 4 bidirectional digital inputs/outputs -
- [] i n
8
Digital inputs — S > @—’ In
Ri =3,4 kQ o Q 7 1
Inputs S g Q {E‘ n g
10| RS485P §
Serial interface 2 %]
USS (RS485) 11| g RS#EN UART | BOOT 2
Reference potential RS485 12 ®___L ‘
— *
s2")
= YA
X102 Switch for USS bus connection \
Reference voltage P10 AUX r
P10 V/N10V 13 — >1
I<5mA 14 | & N10 AUX -
e [ s1%)
1S +
ssJ d In
Analog input 1 - Al +5V
(non-floating) . . 12 *) Switch for USS bus connection
11 bit + sign 16 =
U: Rin = 60 kQ X103
I: Rin =250 Q 1
17 } Tacho M
(Close S3) \ SSJ y n acho o 23\
Analog input 2 _ A Track A
(non-floating) 3 4% Al2 A rac o |24 esgtl)sd?ar
18 —
§ g 5 A Track B o |25 1<190 mA
AO 1 S4 1
3 -10...+10 V <:> | |Zero pulsg >
(19| & *ﬁ | 0.+20mA ©12
Analog output 1 2 m C Control o |27
K X 20 [\ M
10 bit + sign 1 AO2  S4 %) Tacho P15
Url<smA < 4
. 6 -10..410 V —19|28)
IR <8000 21 | O q 0...+20 mA Mot. temp BS
Analog output 2 5 — I8 2? Moto;
22 M emperature
\C Sapul Mot.temp © |30 sensor
_ KTY84
— or PTC
thermistor

*) Contact assignment according to switch design, see section "Switch settings"

Fig. 7-5 Overview of the standard connections
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X101 - Control
terminal strip .

*
*
*

The following connections are provided on the control terminal strip:

4 optionally parameterizable digital inputs and outputs

3 digital inputs

24V aux. voltage supply (max. 150 mA) for the inputs and outputs
1 serial interface SCom2 (USS / RS485)

WARNING If the digital inputs are supplied by an external 24 V voltage supply, it
must be referred to ground terminal X101.2. Terminal X101.1 (P24
AUX) must not be connected to the external 24 V supply.
Terminal Designation Meaning Range
1 P24 AUX Aux. voltage supply DC 24V /150 mA
1 2 M24 AUX Reference potential oV
§ 3 DIO1 Digital input/output 1
4 4 DIO2 Digital input/output 2 24V, 10 mA / 20 mA;
5 5 DIO3 Digital input/output 3 L<3V,H=13V
6 6 DIO4 Digital input/output 4
; 7 DI5 Digital input 5
. 24V, 10 mA;
9 8 Dl6 Digital input 6 L<3V. H=13V
10 9 DI7 Digital input 7
11 10 RS485P  USS bus connection SCom2 RS485
12
11 RS485 N USS bus connection SCom2 RS485
12 M RS485 Reference potential RS485
Connectable cross-section: 0.14 mm? to 1.5 mm? (AWG 16)
Terminal 1 is at the top when installed.
Table 7-5 Control terminal strip X101
Siemens AG  6SE7087-6KD60
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X102 — Control
terminal strip

13
14
15
16
17
18
19
20
21
22

X103 — Pulse
encoder connection

23
24
25
26
27
28
29
30

The following connections are provided on the control terminal strip:

¢ 10V aux. voltage (max. 5 mA) for the supply of an external
potentiometer

¢ 2 analog inputs, can be used as current or voltage input
¢ 2 analog outputs, can be used as current or voltage output

Terminal Designation Meaning Range

13 P10V +10 V supply for ext. +10V £1.3 %,
potentiometer Imax =5 mA

14 N10 V -10 V supply for ext. -10V 1.3 %,
potentiometer Imax =5 mA

15 Al1+ Analog input 1 + 11 bit + sign

16 M Al1 Ground, analog input 1 Voltage:

17 Al2+ Analog input 2 + + 10 V/Ri=60kQ

18 M Al2 Ground, analog input 2 Current: Rin =250 QQ

19 AO1 Analog output 1 10 bit + sign

20 M AO1 Ground, analog output 1 Voltage:

21 AO2 Analog output 2 +10V/Imax =5 mA

22 M AO2 Ground, analog output 2 Current: 0...20 mA

R >500 Q

Connectable cross-section: 0.14 mm?to 1.5 mm? (AWG 16)
Terminal 13 is at the top when installed.

Table 7-6 Control terminal strip X102

The connection for a pulse encoder (HTL unipolar) is provided on the
control terminal strip.

Terminal Designation Meaning Range
23 -Vss Ground for power supply
24 Track A Connection for track A
25 Track B Connection for track B HTL unipolar;
26 Zero pulse Connection for zero pulse L<3V,H=8V
27 CTRL Connection for control track
28 +Vss Power supply pulse 15V
encoder Imax = 190 mA
29 + Temp Plus (+) connection
KTY84/PTC KTY84:0...200 °C
30 -Temp Minus (-) connection PTC: Rcold £ 1.5 kQ
KTY84/PTC

Connectable cross-section: 0.14 mm? to 1.5 mm? (AWG 16)
Terminal 23 is at the top when installed.

Table 7-7 Control terminal strip X103

7-14
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X300 - Serial Either an OP1S or a PC can be connected up via the 9-pole Sub D
interface socket.
Pin Name Meaning Range
1 n.c. Not connected
5 1 2 RS232 RxD Receive data via RS232 RS232
[O \\b 000T o 3 RS485 P Data via RS485 RS485
\,O oo Q/ ] 4 Boot Control signal for software Digital signal, low active
9 S update
5 M5V Reference potential to P5V oV
6 P5V 5V aux. voltage supply +5V, Imax = 200 mA
7 RS232 TxD Transmit data via RS232 RS232
8 RS485 N Data via RS485 RS485

9 M_RS232/485 Digital ground (choked)

Table 7-8 Serial interface X300

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Switch settings for
DipFix switch
design

Switch settings for
slide switch design

e Jumper1,3

Switch Meaning
S1 SCom1 (X300): Bus terminating resistor
e open ¢ Resistor open
e closed ¢ Resistor closed
S2 SCom?2 (X101/10,11): Bus terminating resistor
e open e Resistor open
e closed ¢ Resistor closed
S3(1,2) All: Changeover current/voltage input
e open e Voltage input
e closed e Current input
S3(3,4) Al2: Changeover current/voltage input
e open e Voltage input
e closed e Current input
S4(1,2,3) AO1: Changeover current/voltage output

¢ Voltage output

e Jumper 2,3 e Current output

S4 (4,5,6) AO2: Changeover current/voltage output

e Jumper4, 6 o Voltage output

e Jumperb5, 6 e Current output

Switch Contact | Status Meaning

S1 1-4 open Bus terminating resistor open
S1 1-4 closed Bus terminating resistor closed
S2 2-3 open Bus terminating resistor open
S2 2-3 closed Bus terminating resistor closed
S3 1-4 open Al1: Voltage input

S3 1-4 closed Al1: Current input

S3 2-3 open Al2: Voltage input

S3 2-3 closed Al2: Current input

S41 1-2 closed AO1: Current output

S41 2-3 closed AO1: Voltage output

S42 1-2 closed AQO2: Current output

S42 2-3 closed AO2:Voltage output

NOTE Contacts S41 (4, 5, 6) and contacts S42 (4, 5, 6) are not used.
6SE7087-6KD60  Siemens AG
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Fan fuses (only type D)

Line voltage DC 270 V to 310 V

Order No. Fan fuse
6SE70.. (F101/ F102)
25-4RD60 FNQ-R-2
25-4RD60-1AA1

27-0RD60 FNQ-R-2
27-0RD60-1AA1

28-1RD60 FNQ-R-2
28-1RD60-1AA1

Manufacturer: FNQ-R Bussmann

Line voltage DC 510 V to 660 V

Order No. Fan fuse
6SE70.. (F101/F102)
23-8TD61 FNQ-R-2
23-8TD61-1AA1

24-7TD61 FNQ-R-2
24-7TD61-1AA1

26-0TD61 FNQ-R-2
26-0TD61-1AA1

27-2TD61 FNQ-R-2
27-2TD61-1AA1

Manufacturer: FNQ-R Bussmann

Line voltage DC 675 V to 810 V

Order No. Fan fuse
6SE70.. (F101/ F102)
23-0UD61 FNQ-R-2
23-0UD61-1AA1

23-4UD61 FNQ-R-2
23-4UD61-1AA1

24-7UD61 FNQ-R-2
24-7UD61-1AA1

Manufacturer: FNQ-R Bussmann

6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES
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04.2006 Parameterization

8 Parameterization

It is possible to parameterize the units of the SIMOVERT
MASTERDRIVES series by various methods of parameter input. Every
unit can be set via the dedicated parameterizing unit (PMU) without the
need to use additional components.

Each unit is supplied with the user software DriveMonitor and
comprehensive electronic documentation on a CD. In the case of
installation on a standard PC the units can be parameterized via the
serial interface of the PC. The software provides extensive parameter
aids and a prompted start-up function.

The unit can be further parameterized by entering parameters with the
OP1S manual operator panel and via a controller at the field bus level
(e.g. Profibus).

8.1 Parameter menus

Parameters with related functions are compiled in menus for structuring
the parameter set stored in the units. A menu thus represents a
selection out of the entire supply of parameters of the unit.

It is possible for one parameter to belong to several menus. The
parameter list indicates which individual menus a parameter belongs to.
Assignment is effected via the menu number allocated to each menu.

SIEMENS AG 6SE7087-6KD60
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Menu level 1
Selltjact\\//ia Menu level 2 Menu level 3
P60 Menu Select (only on OP1S) (only on OP1S)
— User parameters r— | General parameters | e | SCom1/SCom?2 |
— | Terminals | e | Field bus interfaces |
— | Communication | | SIMOLINK |
P60 Parameter menu
I | Control and status words | — | SCB/SCI |
- | Setpoint channel |
— Motor/encoder Motor data
I Fixed settings | | | | |
| Encoder data |
- | Control/gating unit | —_— | Position control |
Quick
= | parameterization | Speed control |
L | Current control |
Board - | Sequence control |
= configuration - | V/f open-loop control |
— | Gating unit |
Drive setting
. Download e | Diagnostics | — | Faults/alarms |
—_ | Messages/displays |
L+ | Upread/free access I | Functions |
e | Trace |
L Power section — | Releases | — | Basic positioner 1) |
definition
— | Synchronism 1) |
| | Free blocks |
— | Positioning 1) |
— | Technology 1) | | Setting up/MDI 1) |
5 By entering a password in P359,
access to the menus in the gray
shaded area can be prohibited to
8 unauthorized persons
1)only MASTERDRIVES Motion Control
P358 Key P359 Lock
Fig. 8-1 Parameter menus
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Menu levels

The parameter menus have several menu levels. The first level
contains the main menus. These are effective for all sources of
parameter inputs (PMU, OP1S, DriveMonitor, field bus interfaces).

The main menus are selected in parameter P60 Menu Selection.

Examples:
P060 =0
P060 =1

"User parameters" menu selected
"Parameter menu" selected

P060 =8 "Power section definition" menu selected

Menu levels 2 and 3 enable the parameter set to be more extensively
structured. They are used for parameterizing the units with the OP1S
operator control panel.

Main menus

P060

Menu

Description

User parameters

Freely configurable menu

Parameter menu

Contains complete parameter set

More extensive structure of the functions achieved by using
an OP1S operator control panel

Fixed settings

Used to perform a parameter reset to a factory or user setting

Quick
parameterization

Used for quick parameterization with parameter modules
When selected, the unit switches to status 5 "Drive setting"

Board configuration

Used for configuring the optional boards

When selected, the unit switches to status 4 "Board
configuration™

Drive setting

Used for detailed parameterization of important motor,
encoder and control data

When selected, the unit switches to status 5 "Drive setting"

Download

Used to download parameters from an OP1S, a PC or an
automation unit

When selected, the unit switches to status 21 "Download"

Upread/free access

Contains the complete parameter set and is used for free
access to all parameters without being restricted by further
menus

Enables all parameters to be upread/upload by an OP1S, PC
or automation unit

Power section
definition

Used to define the power section (only necessary for units of
the Compact and chassis type)

When selected, the unit switches to status 0 "Power section
definition”

Table 8-1

Main menus

SIEMENS AG 6SE7087-6KD60
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User parameters

Lock and key

In principle, parameters are firmly assigned to the menus. However, the
"User parameters" menu has a special status. Parameters assigned to
this menu are not fixed, but can be changed. You are thus able to put
together the parameters required for your application in this menu and
structure them according to your needs. The user parameters can be
selected via P360 (Select UserParam).

In order to prevent undesired parameterization of the units and to
protect your know-how stored in the parameterization, it is possible to
restrict access to the parameters by defining your own passwords with
the parameters:

¢ P358 key and

¢ P359 lock.

8-4
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8.2 Changeability of parameters

The parameters stored in the units can only be changed under certain
conditions. The following preconditions must be satisfied before
parameters can be changed:

Preconditions Remarks

e Either a function parameter or a BICO Visualization parameters
parameter must be involved (identified (identified by lower-case letters
by upper-case letters in the parameter in the parameter number)
number). cannot be changed.

e Parameter access must be granted for Release is given in P0O53
the source from which the parameters Parameter access.
are to be changed.

o A menu must be selected in which the The menu assignment is
parameter to be changed is contained. indicated in the parameter list
for every parameter.

e The unit must be in a status which The statuses in which it is
permits parameters to be changed. possible to change parameters
are specified in the parameter
list.
Table 8-2 Preconditions for being able to change parameters
NOTE The current status of the units can be interrogated in parameter rO01.
Examples Status (r001) P053 Result

"Ready for ON" (09) 2 P222 Src n(act) can only be changed via the PMU

"Ready for ON" (09) 6 P222 Src n(act) can be changed via the PMU and
SComl1 (e.g. OP1S)

the drive status

"Operation" (14) 6 P222 Src n(act) cannot be changed on account of

Table 8-3 Influence of drive status (r001) and parameter access (P053) on the
changeability of a parameter

SIEMENS AG 6SE7087-6KD60
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8.3 Parameter input with DriveMonitor

NOTE Please refer to the online help for detailed information on
DriveMonitor ( ? |button or F1 key).

8.3.1 Installation and connection

8.3.1.1 Installation

A CD is included with the devices of the MASTERDRIVES Series when
they are delivered. The operating tool supplied on the CD (DriveMoni-
tor) is automatically installed from this CD. If "automatic notification on
change" is activated for the CD drive on the PC, user guidance starts
when you insert the CD and takes you through installation of
DriveMonitor. If this is not the case, start file "Autoplay.exe" in the root
directory of the CD.

8.3.1.2 Connection

There are two ways of connecting a PC to a device of the SIMOVERT
MASTERDRIVES Series via the USS interface. The devices of the
SIMOVERT MASTERDRIVES Series have both an RS232 and an
RS485 interface.

RS232 interface The serial interface that PCs are equipped with by default functions as
an RS232 interface. This interface is not suitable for bus operation and
is therefore only intended for operation of a SIMOVERT
MASTERDRIVES device.

e = X300:
le 10\ le |—<1 ) 1 Ground
| O 20 I | O 2o : 2 RxD (RS232)
7 I O 3 Rx+/Tx+ (RS485
KEN ) X% T
|80 4 I |8o 4 | 5 Grou(nd )
O O| 6+5V(OP1S

% 5 | 1——!—90 5 | 7TxD(RS232)
| O t O 8 Rx-/Tx- (RS485)
\\\_J ~~_) 9 Ground

To PC COMx Device side

socket -X300 (compact PLUS -X103)

9-pin SUB-D connector
Fig. 8-2 Connecting cable for connecting PC COM(1-4) to SIMOVERT

MASTERDRIVES X300

NOTICE DriveMonitor must not be operated via the Sub-D socket X300 if the
SST1 interface parallel to it is already being used for another purpose,
e.g. bus operation with SIMATIC as the master.

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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RS485 interface The RS485 interface is multi-point capable and therefore suitable for
bus operation. You can use it to connect 31 SIMOVERT
MASTERDRIVES with a PC. On the PC, either an integrated RS485
interface or an RS232 <> RS485 interface converter is necessary. On
the device, an RS485 interface is integrated into the -X300 (compact
PLUS -X103) connection. For the cable: see pin assignment -X300 and
device documentation of the interface converter.

8.3.2 Establishing the connection between DriveMonitor and the device

8.3.21 Setting the USS interface

You can configure the interface with menu Tools - ONLINE Settings.

E3 DriveMon
File  Wiew BiH

@ | D | IME Sekkings...

Options...
Language...

Displays the OMNLIME settings -

Fig. 8-3 Online settings

SIEMENS AG 6SE7087-6KD60
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The following settings (Fig. 8-4) are possible:

L

NOTE

+» Drive ES USSParam

Tab card "Bus Type", options
USS (operation via serial interface)
Profibus DP (only if DriveMonitor is operated under Drive ES).

Tab card "Interface"
You can enter the required COM interface of the PC (COM1 to
COM4) and the required baudrate here.

Set the baudrate to the baudrate parameterized in SIMOVERT
MASTERDRIVES (P701) (factory setting 9600 baud).

Further settings: operating mode of the bus in RS485 operation;
setting according to the description of the interface converter
RS232/RS485

Tab card "Extended"
Request retries and Response timeout; here you can increase the
values already set if communication errors occur frequently.

gl «+ Drive ES USSParam g| ++ Drive ES USSParam

Bus Type | Interface | Extended | Bus Type  Interface | Extended | Bus Type | Interface  Estended |
Irterface:  [(RAIYENN ~ Request [eiries: m ............. [3.1000)
& L5 AT :
AT Baudiste: |9500  +| Respanse timecut /100 me), 140 {20..300)
Buz operation HS485
™+ futomatic mode
™ RTS contiol
—— " DTR control
Task limeout (s} {40 (1.0 ..939)]
Concel | Heo [R[ ok ] Cancal oo (B[ OK Cancel Help
Fig. 8-4 Interface configuration

8-8
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8.3.2.2 Starting the USS bus scan

DriveMonitor starts with an empty drive window. Via the menu "Set up
an ONLINE connection..." the USS bus can be scanned for connected
devices:

E3 DriveMon

Wiew Tools  Help

CTRL4C
Set up an ONLIME conneckion ...
Expart
Imnport

Convert

Parameter sets last dealt with

Exik

Fig. 8-5 Starting the USS bus scan
NOTE The "Set up an online connection” menu is only valid from Version 5.2
onwards.
Onlineantriebe suchen |X|
- Drive
| Buz Addre... | Linit type | “ersion | Open |
3 MDMP o1E
Cance| |

[~ Den ersten gefundenen Antrieb sofaort onling dffnen

— Suchen Antriebe

Cuantity of I2

Adress 4 ll
Fig. 8-6 Search for online drives

During the search the USS bus is scanned with the set baudrate only.
The baud rate can be changed via "Tools - ONLINE Settings", see
section 8.3.2.1.

SIEMENS AG 6SE7087-6KD60
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8.3.2.3 Creating a parameter set

With menu File 2 New ... you can create a new drive for
parameterization (see Fig. 8-7). The system creates a download file
(*.dnl), in which the drive characteristic data (type, device version) are
stored. You can create the download file on the basis of an empty
parameter set or the factory setting.

EZ DriveMon

Wi  Tools Help

Qpen. .. CTRL+O Erpky parameter set, .,
Set up an OMLIME connection ...

Expork

Irnpoart

Convert

Parameter sets last dealt with

Exit

Generates a new parameter set based on the Factory setting. | v

Fig. 8-7 Creating a new drive

Based on factory setting:
¢ The parameter list is preassigned with the factory setting values

Empty parameter set:
+ For compilation of individually used parameters

If the parameters of a parameter set that has already been created
have to be changed, this can be done by calling the corresponding
download file via the “File 2 Open” menu function. The last four drives
can be opened via “Parameter sets last dealt with”.

When you create a new drive, the window "Drive Properties" (Fig. 8-8)
opens. Here you must enter the following data:

+ In dropdown list box "Device type", select the type of device (e.g.
MASTERDRIVES MC). You can only select the devices stored.

+ In dropdown list box "Device version”, you can select the software
version of the device. You can generate databases for (new)
software versions that are not listed when you start online
parameterization.

+ You must only specify the bus address of the drive during online
operation (switchover with button Online/Offline)

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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NOTE The specified bus address must be the same as that of the
parameterized SST bus address in SIMOVERT MASTERDRIVES

(P700).

No bus address is assigned to the drive with the button "Disconnect

network connection".

NOTE Field "Number of PCD" has no special significance for the
parameterization of MASTERDRIVES and should be left at "2".

If the value is changed, it must be/remain ensured that the setting value
in the program matches the value in parameter P703 of the drive at all

times.

Drive Properties

[Unit bype
Short Type

it wersian

Techrnology Type

MASTERDRIY

[

1033 B

|N|:| technology type j

Bus Address |EI dizconnect network, connection |
Quantity of F£0 |2
] 4 Cancel |
Fig. 8-8 Create file; Drive properties

After confirming the drive properties with ok you have to enter the name
and storage location of the download file to be created.
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8.3.3

8.33.1

Parameterization

Structure of the parameter lists, parameterization with DriveMonitor

Parameterization using the parameter list is basically the same as
parameterization using PMU (See Chapter 6 "Parameterizating Steps").
The parameter list provides the following advantages:

+ Simultaneous visibility of a larger number of parameters

+ Text display for parameter names, index number, index text,
parameter value, binectors, and connectors

¢ On achange of parameters: Display of parameter limits or possible
parameter values

The parameter list has the following structure:

Field
No.

Field Name

Function

P. Nr

Here the parameter number is displayed. You can only change the field in
menu Free parameterization.

Name

Display of the parameter name, in accordance with the parameter list

Ind

Display of the parameter index for indexed parameters. To see more than
index 1, click on the [+] sign. The display is then expanded and all indices of
the parameter are displayed

Index text

Meaning of the index of the parameter

Parameter
value

Display of the current parameter value. You can change this by double-
clicking on it or selecting and pressing Enter.

Dim

Physical dimension of the parameter, if there is one

8-12
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With buttons Offline, Online (RAM), Online (EEPROM) (Fig. 8-9 [1]) you
can switch modes. When you switch to online mode, device
identification is performed. If the configured device and the real device
do not match (device type, software version), an alarm appears. If an

unknown software version is recognized, the option of creating the
database is offered. (This process takes several minutes.)

EX| DriveMon - [MASTERDRIVES MC (Adr.: 0) : MASTERDRIVES MC_tmp]

2' File ‘fiew Drive Mavigator Parameters erate  Diagnostics  Tools  Window  Help
B| D& &RE|S|S|(o sl #17 Blel Bls| 2] 5/ 2|
18] 1] il
B Device identification A1 parameter List Complete
] 'ﬁ' Drive Mavigatar
B assisted commissianing P Mo. Name | | Ind | Index text Pa
B direct to parameter list (1419 # Active FSetp 0
[ Ioad standard application ni7g # Bin/ConnC2 00o0a0oano;
B assisted F1 technalagy COM [ # Bin/ConnC3 0000000anar
= Parameter overview n073 # Conn/BinC1 00a0a00a008
B user Parameters ni74 # Conn/BinC2 0000000000(
-] Parameter Menu nl75 # Conn/BinC3 0000000000(
2 B common Parameters [FSB2T0 H of Fauls a
B Tarminals n077 | #Bin/ConnCT 0000000000¢
- (B Communication UE2S " HinterpolPoint + oo Table 1 0
B seril Interfaces 1j2 |80 328Gear 1 ACL . oo [Input 4096
B Field Bus Interf UB4T  32BGear 1WNom + oo Input 0.00
B S'IEMOL;';K” BITace UB45  32BGear 2ACL + o0 [input 4096
U346 32BGear 2WNom + |om Input 0.00
B scejsct UESS  Accel VMAx 204
B Contrak/Status Word | (PABRRS pccel. Time « loor IFDS 1 050
3 R — < 3
[ [2] [orF | [0 Device status J8]  JOFFLINE
JFar Help, press Fi LF
Fig. 8-9 Drive window/parameter list

The DriveMonitor drive window has a directory tree for navigation
purposes (Fig. 8-9 [2]). You can deselect this additional operating tool

in menu View - Parameter selection.

SIEMENS AG 6SE7087-6KD60
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The drive window contains all elements required for the
parameterization and operation of the connected device. In the lower
bar, the status of the connection with the device is displayed:

Connection and device ok
Connection ok, device in fault state

Connection ok, device in alarm state

Device is parameterized offline

2 JOl=Ig Tl

No connection with the device can be established (only offline
parameterization possible).

NOTE If no connection with the device can be established because the device
does not physically exist or is not connected, you can perform offline
parameterization. To do so, you have to change to offline mode. In that
way, you can create an individually adapted download file, which you
can load into the device later.

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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Drive Navigator

This is used to quickly access important functions of the DriveMonitor.

Settings for Drive Navigator under Tools -> Options (Fig. 8-11):

E3 DriveMon, - [MASTERDRIVES MC Plus

{Adr.: 0) : (RAM)]

CEX

ii File View Drive Navigator Parameters Operate Diagnostics Tools  Window Help - 8 x
= w| bl B D |2 Al N B P2
2|NE =|HE D | d c=|s= |

L RN
Drive Navigator A
3 @ Asgsisted
commiggioning
Direct to pararmeter - Downlaad pararmeter
lst d 4—5 fle to diive
1)
s
; General diagnostics 3 Save drive parameters
i :ﬁ i _’5 to a file
3 | 2
B (=]
Extended functions
i =~ | Loadstandard » ° Agzsisted FO1
H '@ application , technalogy COMM
O %
At Basic positioner
\ T operating screens
{153 d /Q
v
E |Systern Set. 0.00 jn.od Device status - |Cornection with device OF, Bus Address| 0 A
For Help, press F1
Fig. 8-10 Drive Navigator
Options g|

Drrive Mavigator
o+ Yes

" No [preselection parameter list]

Dirive window preselection
" More
* Parameter List Complete

™ Free Parameterization
Parameter selection window

% Save last zettings

" Al subdirectoies opened

Cancel

Toolbars
% Small icons

" Large icons

Show info windaw
™ ‘Yes
* Mo

Activate tool interface
v ‘Yes
™ Mo

Fig.

8-11 Options menu display
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Toolbar of the Drive Navigator

= ﬁ Assisted commissioning

Direct to parameter list

A%
"

gl
A
H i E‘é’ff o
J— General diagnostics
[n]

Save drive parameters to a file

¥

Download parameter file to drive

] [
2 -
% | I
= Load standard application

Assisted FO1 technology COMM

1]
e
BN

Basic positioner operating screens

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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8.3.3.2

General Diagnostics

General diagnostics

Via the Diagnostics = General diagnostics menu the following window
opens. This window gives a general overview of the active warnings
and faults and their history. Both the warning and the fault number as

well as plain text are displayed.

| Actree W armings | Akbree Faul
Mo. | Warning Test | About | Mo | Fault Text | Fault ... | Fault Time | About |
2 SIMOLIME ztart alarm 153 Reguest master control enakble 0 0000:0000:001 7
18 Encoder adjustment
19 Encoder data senial protocol
23 Motor temperature | Faul History
| Mo. | Fault Text | Fault ... | Fault Time | About |
2 153 Reguest master control enable 1] 0000:0000:0017
3 2 Pre-charging fault 1 000000000017
DOperat. Hours 17 d 1 h 17 s DC Bus Volts 541 W
Firmwareverzion W2 200 Output Ampz 134 A
CalcTimeHdroom 27 4 tatar Torque 7a7a 4
Drive Temp 23 T totor Temperat. 35 C
Crrive Utilizat. EB 4 nlact) 3000 mir

Extended Diagrostics

Fig. 8-12 General diagnostics

Via the Extended Diagnostics button you can reach the next

diagnostics window.

Extended Diagnostics

Graphic Diagnostics

Bus Diagnostics

X

Trace Function

e Cross Reference T Cross Reference
) Binectors L Connectors
Ahbrechen
Fig. 8-13 Extended diagnostics
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8.4

Raise key

Reversing key
ON key

Toggle key
OFF key

Lower key

Parameter input via the PMU

The PMU parameterizing unit enables parameterization, operator
control and visualization of the converters and inverters directly on the
unit itself. It is an integral part of the basic units. It has a four-digit
seven-segment display and several keys.
The PMU is used with preference for parameterizing simple
applications requiring a small number of set parameters, and for quick
parameterization.

Seven-segment display for:

x300 |0\ 555/

Fig. 8-14

PMU parameterizing unit

Drive statuses O 5'
N}
Alarms and g Croro
il faults Hods Fo i
~nnno ann gnnn _nnn
Parameter numbers 7~ Loy Ourproy Dhorornr oo
OOmm O Ao O
v I A :_:E:_u_: HEuu Loy
Parameter indices 1 BD /
Parameter values 5 UU D el
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Key Meaning Function
| ON key e For energizing the drive (enabling motor activation).
e |If there is a fault: For returning to fault display
o) OFF key e For de-energizing the drive by means of OFF1, OFF2 or OFF3
(P554 to 560) depending on parameterization.
— Reversing key e For reversing the direction of rotation of the drive.
The function must be enabled by P571 and P572
P Toggle key e For switching between parameter number, parameter index
and parameter value in the sequence indicated (command
becomes effective when the key is released).
o |If fault display is active: For acknowledging the fault
A Raise key For increasing the displayed value:
e Short press = single-step increase
e Long press = rapid increase
Lower key For lowering the displayed value:

Short press = single-step decrease
Long press = rapid decrease

Hold toggle key
and depress raise
key

If parameter number level is active: For jumping back and forth
between the last selected parameter number and the
operating display (r000)

If fault display is active: For switching over to parameter
number level

If parameter value level is active: For shifting the displayed
value one digit to the right if parameter value cannot be
displayed with 4 figures (left-hand figure flashes if there are
any further invisible figures to the left)

Hold toggle key
and depress lower
key

If parameter number level is active: For jumping directly to the
operating display (r000)

If parameter value level is active: For shifting the displayed
value one digit to the left if parameter value cannot be
displayed with 4 figures (right-hand figure flashes if there are
any further invisible figures to the right)

Table 8-4

Operator control elements on the PMU
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Toggle key
(P key)

NOTE

As the PMU only has a four-digit seven-segment display, the 3
descriptive elements of a parameter

¢ Parameter number,
& Parameter index (if parameter is indexed) and
¢ Parameter value

cannot be displayed at the same time. For this reason, you have to
switch between the individual descriptive elements by depressing the
toggle key. After the desired level has been selected, adjustment can
be made using the raise key or the lower key.

With the toggle key, you can change Parameter number
over:

 from the parameter number to the E '\ E

parameter index

o from the parameter index to the b ‘
arameter
parameter value Parameter
o from the parameter value to the

parameter number EI

If the parameter is not indexed, you
can jump directly to the parameter
value.

If you change the value of a parameter, this change generally becomes
effective immediately. It is only in the case of acknowledgement
parameters (marked in the parameter list by an asterisk * *’) that the
change does not become effective until you change over from the
parameter value to the parameter number.

Parameter changes made using the PMU are always safely stored in
the EEPROM (protected in case of power failure) once the toggle key
has been depressed.

8-20
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Example The following example shows the individual operator control steps to be
carried out on the PMU for a parameter reset to factory setting.

Set P053 to 0002 and grant parameter access for PMU

7'|E|N ZIZ'N ZIZ'N

7||E|u

| P053 || 0000 || 0001 || 0002 || P053
Select P060

2 [A]
| P053 || P060 |

Set P0O60 to 0002 and select "Fixed settings" menu

”IEN ZIZ'N 7||E|N

| P060 || 1 || 2 || P060
Select P970

A IZ' N 2 IZ' A
| P060 || P366 || P970 |

Set P970 to 0000 and start parameter reset

”IE'N ZEN 7||E|N

| P970 || 1 ” 0 || °009

SIEMENS AG 6SE7087-6KD60
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8.5

Order numbers

Parameter input via the OP1S

The operator control panel (OP1S) is an optional input/output device
which can be used for parameterizing and starting up the units. Plain-
text displays greatly facilitate parameterization.

The OP1S has a non-volatile memory and can permanently store
complete sets of parameters. It can therefore be used for archiving sets
of parameters, but first the parameter sets must be read out (upread)
from the units. Stored parameter sets can also be transferred
(downloaded) to other units.

The OP1S and the unit to be operated communicate with each other via
a serial interface (RS485) using the USS protocol. During
communication, the OP1S assumes the function of the master whereas
the connected units function as slaves.

The OP1S can be operated at baud rates of 9.6 kBd and 19.2 kBd, and
is capable of communicating with up to 32 slaves (addresses 0 to 31). It
can therefore be used in a point-to-point link (e.g. during initial
parameterization) or within a bus configuration.

The plain-text displays can be shown in one of five different languages
(German, English, Spanish, French, Italian). The language is chosen by
selecting the relevant parameter for the slave in question.

Components Order Number
OP1S 6SE7090-0XX84-2FK0
Connecting cable 3 m 6SX7010-0AB03
Connecting cable 5 m 6SX7010-0AB05
Adapter for installation in cabinet door incl. 5 m cable [ 6SX7010-0AA00

8-22

6SE7087-6KD60  Siemens AG
Operating Instructions  SIMOVERT MASTERDRIVES




04.2006 Parameterization
8.2 A 251 68
# 186, 808 min-1 LCD (4 lines x 16 characters)
+ 188, 688 min—1
Fun x
9-pole SUB-D connector
LED red O Fault on rear of unit
LED green O Run
Reversing key
ON key I " 1IVAN Raise key
OFF key o) V4 Lower key
Key for toggling between control levels
Jog key Jog 7 8 9
4 5 6 0 to 9: number keys
0 || +/- ||Reset Reset key (acknowledge)
Sign key
Fig. 8-15 View of the OP1S

SIEMENS AG 6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES Operating Instructions

8-23



Parameterization 04.2006
8.5.1 Connecting, run-up
8.5.1.1 Connecting

Connection via

cable

o [ ]

9-pole SUB-D cocket

OP1S-side:

The OP1S can be connected to the units in the following ways:

+ Connection via 3 m or 5 m cable (e.g. as a hand-held input device
for start-up)
Connection via cable and adapter for installation in a cabinet door
Plugging into MASTERDRIVES Compact units (for point-to-point
linking or bus configuration)

¢ Plugging into MASTERDRIVES Compact PLUS units (for bus
configuration)

The cable is plugged into the Sub D socket X103 on units of the
Compact PLUS type and into Sub D socket X300 on units of the
Compact and chassis type.

USS via RS485 —

Connecting cable

Unit side: ooooo

9-pole SUB-D connector

Fig. 8-16 The OP1S directly connected to the unit

8-24
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8.5.1.2 Run-up
After the power supply for the unit connected to the OP1S has been
turned on or after the OP1S has been plugged into a unit which is
operating, there is a run-up phase.

NOTICE The OP1S must not be plugged into the Sub D socket if the SCom1
interface parallel to the socket is already being used elsewhere, e.g.
bus operation with SIMATIC as the master.

NOTE In the as-delivered state or after a reset of the parameters to the factory

setting with the unit's own control panel, a point-to-point link can be
adopted with the OP1S without any further preparatory measures.

When a bus system is started up with the OP1S, the slaves must first
be configured individually. The plugs of the bus cable must be removed
for this purpose.
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With the "OP: Download" function, a parameter set stored in the OP1S
can be written into the connected slave. Starting from the basic menu,
the "OP: Download" function is selected with "Lower" or "Raise" and
activated with "P".

ZIE‘N

VectorControl Download

*Menu Selection *¥1909199701

OP: Upread MASTERDRIVES VC
#OP: Download

Example: Selecting and activating the "Download" function

One of the parameter sets stored in the OP1S must now be selected
with "Lower" or "Raise" (displayed in the second line). The selected ID
is confirmed with "P". The slave ID can now be displayed with "Lower"
or "Raise" (see section "Slave ID"). The "Download" procedure is then
started with "P". During download, the OP1S displays the currently
written parameter.

ZIEN ZIEN

Download Download VectorControl 00
*1909199701 *1909199701 Download
MASTERDRIVES VC MASTERDRIVES VC Pxxx

Example: Confirming the ID and starting the "Download" procedure

With "Reset", the procedure can be stopped at any time. If downloading
has been fully completed, the message "Download ok" appears and the
display returns to the basic menu.

After the data set to be downloaded has been selected, if the
identification of the stored data set does not agree with the identification
of the connected unit, an error message appears for approximately 2
seconds. The operator is then asked if downloading is to be
discontinued.

ZIE‘N ZIE‘N 7|>|

Download Download Error: VectorControl 00
*1909199701 *1909199701 Different Stop download?
MASTERDRIVES VC MASTERDRIVES VC IDs #yes
no

Yes: Downloading is discontinued.
No: Downloading is carried out.
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9 Parameterizing Steps

Parameter reset to
factory setting

Quick
parameterization
procedures

The chapter entitled "Parameterizing Steps" describes the parameter
assignments to be made for starting up SIMOVERT MASTERDRIVES:

In addition to this chapter, you should also refer to Chapter 3 (First
Start-Up) and Chapter 8 (Parameterization) in the operating
instructions.

The parameterizing steps are divided into different categories:
& Parameter reset to factory setting (9.1)

¢ Quick parameterization procedures (9.2)

¢ Detailed parameterization (9.4)

The factory setting is the defined initial state of all the parameters of a
unit. The units are delivered with this setting.

A detailed description is given in section 9.1.

The quick parameterization procedures can always be used when the
exact application conditions of the units are known and no tests with the
associated extensive parameter corrections are required.

The following quick parameterization procedures are described in
section 9.2:

1. Quick parameterization, PO60 = 3
(Parameterizing with parameter modules)

2. Parameterizing with user settings
(Fixed settings or factory settings, P060 = 2)

3. Parameterizing with existing parameter files
(Download, P060 = 6)

Depending on the specific conditions prevailing in each case,
parameters can either be assigned in detail (see section 9.4) or with
one of the specified quick procedures.

By activating a fixed setting (P060 = 2) the parameters of the unit can
also be reset to the original values.
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Detailed Detailed parameterization should always be used in cases where the

parameterization exact application conditions of the units are not known beforehand and
detailed parameter adjustments need to be made locally, e.g. on initial
start-up.

The description of detailed parameterization in section 9.4 is divided
into the following main steps:

1. Power section definition  (P060 = 8)

2. Board definition (PO60 = 4)
3. Drive definition (P0O60 =5)
4. Function adjustment.

Supply
conditions

Power sections
<
-

Optional v J7

g E—  E—
(=

encoder 77

Drive setting . ' ’
(PO6O0 = 5) Function adjustment

| Parameterizing with user settings (fixed setting, PO60 = 2) \
\ Factory settings (parameter reset) (P060 = 2) |

Board configuration
(PO60 = 4)

Detailed
parameterization

Power section definition

(PO60 = 8)

. As-delivered state

‘ Parameterizing with existing parameter files (download, PO60 = 6)

Procedures for
quick parameterization

‘ Parameterizing with parameter modules(quick parameterization, PO60 = 3)

Fig. 9-1 Detailed and quick parameterization
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9.1 Parameter reset to factory setting

The factory setting is the defined initial state of all parameters of a unit.
The units are delivered with this setting.

You can restore this initial state at any time by resetting the parameters
to the factory setting, thus canceling all parameter changes made since
the unit was delivered.

The parameters for defining the power section and for releasing the
technology options and the operating hours counter and fault memory
are not changed by a parameter reset to factory setting.

Parameter number Parameter name
P0O50 Language
PO70 Order No. 6SE70..
P0O72 Rtd Drive Amps
PO73 Rtd Drive Power
P366 Select FactSet
P947 Fault memory
P949 Fault value

Table 9-1 Parameters which are not changed by the factory setting

If the parameters are reset to the factory setting via one of the
parameters (SST1, SST2, SCB, 1.CB/TB, 2.CB/TB), the interface
parameters of that interface are not changed either. Communication via
that interface therefore continues even after a parameter reset to the
factory setting.

Parameter number Parameter name
P053 Parameterization enable
P700 SST bus address
P701 SST baud rate
P702 SST PKW number
P703 SST PZD number
P704 SST frame failure

Table 9-2 The factory setting is made either via interface SST1 or SST2:

Parameters that are not changed by the factory setting either. None of
the indices of the parameters is changed.
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Parameter number Parameter name
PO53 Parameterization enable
P696 SCB protocol
P700 SST bus address
P701 SST baud rate
pP702 SST PKW number
P703 SST PZD number
P704 SST frame failure

Table 9-3 The factory setting is made via interface SCB2: Parameters that are not

changed by the factory setting either. None of the indices of the
parameters is changed.

Parameter number Parameter name
P053 Parameterization enable
P711to P721 CB parameters 1 to 11
P722 CB/TB frame failure
P918 CB bus address
Table 9-4 The factory setting is made either via interface 1.CB/TB or 2.CB/TB:

Parameters that are not changed by the factory setting either. None of
the indices of the parameters is changed.

NOTE Parameter factory settings which are dependent on converter or motor
parameters are marked with '(~)" in the block diagrams.
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PO53 = 6 Grant parameter access
6: Parameter changes permitted via PMU and serial interface
¢ SCom1l (OP1S and PC)
P060 =2 Select "Fixed settings" menu
P366 = ? Select desired factory setting
: 0: Standard with PMU, setpoint via MOP (BICO1)

: Standard with OP1S, setpoints via fixed setpoints (BICO1)

: Cabinet unit with OP1S, setpoint via fixed setpoints (BICO1)

: Cabinet unit with PMU, setpoint via MOP (BICO1)

: Cabinet unit with OP1S and NAMUR terminal strip (SCI),

setpoint via MOP (BICO1)

Note: This parameter was correctly set prior to delivery of
the unit and only needs to be changed in exceptional
cases.

re 0 to 3: In BICO data set 2 activation/deactivation is carried
out via the terminal strip and the setpoint is specified

v via fixed setpoint (P405).

P970 = 0 Start parameter reset

0: Parameter reset

1: No parameter change

Unit carries out parameter

reset and then leaves the

"Fixed settings" menu

A WN P

Fig. 9-2 Sequence for parameter reset to factory setting
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Factory settings
dependent on P366

Para- | Designation of the Factory Factory Cabinet unit | Cabinet unit Cabinet unit
meters | parameter on the setting with setting with with with PMU or | with NAMUR
depen- OP1S PMU OP1S OP1S or terminal strip | terminal strip
dent on terminal strip (SCi)

P366

(Src = Source) P366 =0 P366 =1 P366 = 2 P366 =3 P366 = 4
BICO1 |BICO2 [BICO1 | BICO2 [BICO1|BICO2 |BICO1|BICO2 |BICO1|BICO2
(i001) | (i002) | (i001) | (i002) | (001) | (1002) | (i001) | (i002) | (i001) | (i002)

P443 Src MainSetpoint KK058 |[KK040 |KK040 (KK040 |KK040 [KK040 |KKO058 [KK040 |KKO058 [(K4102
P554 Src ON/OFF1 B0O005 |B0022 |B2100 |B0022 |B2100 [(B0022 |BOO0O5 |B0022 |B2100 (B4100
P555 Srcl OFF2 B0O001 |BO020 |BOOO1 (BOO20 |BOOO1 (BOOO1 |BOOO1 (BOOO1 |BOOO1 (BOOO1
P556 Src2 OFF2 B0O001 (BOOO1 |BOOO1 (BOOO1l |BOOO1 (BOOO1 |BOOO1 |BOOO1 (BOOO1 |B4108
P565 Srcl Fault Reset B2107 |B2107 |B2107 |B2107 |B2107 |B2107 |B2107 |B2107 |B2107 |B2107
P566 Src2 Fault Reset B0O0O0O [BOOOO |BOOOO (BOOOO |BOOOO (BOOOO |BOOOO (BOOOO |B4107 (B4107
P567 Src3 Fault Reset BOO0OO (B0O018 |BOOOO (BOO18 |BOOOO (BOO10 |BOOOO |BOO10 (BOOOO |BOOOO
P568 Src Jog Bit0 BOOOO |BOOOO |B2108 |BOOOO |B2108 [(BOOOO |[BOOOO |BOOOO |BOOOO [(BOOOO
P571 Src FWD Speed B0O00O1 |BOOO1 |B2111 |BOOO1 |B2111 [(BOOO1 |BOOOl1 |BOOO1 |B2111 (B4129
P572 Src REV Speed B0O001 |BOOO1 |B2112 (BOOO1 |B2112 (BOOO1 |BOOO1 (BOOO1 |B2112 (B4109
P573 Src MOP UP B0O0O08 (BOOOO |BOOOO (BOOOO |BOOOO (BOOOO |BOOO8 |BOOOO (B2113 |B4105
P574 Src MOP Down B0O0O09 |BOOOO |BOOOO [BOOOO |BOOOO (BOOOO |BOOO9 |BOOOO |B2114 |B4106
P575 Src No ExtFaultl B0O0O0O1 |BOOO1 |BOOO1 (BOOO1 |BO0O18 (BOO18 |BO018 (B0O0O18 |BO018 (B0O0O18
P588 Src No Ext Warnl B0O001 (BOOO1 |BO0OO1 (BOOO1 |B0O020 (BO020 |B0020 |B0020 (B0020 |B0020
P590 Src BICO DSet B0014 |B0014 |B0014 |B0014 |B0O0O12 |BO012 |B0O0O12 |B0012 |B4102 |B4102
P651 Src DigOutl B0107 |B0107 |B0107 |B0O107 |BOOOO [BOOOO |BOOOO |BOOOO |BO107 |BO107
P652 Src DigOut2 B0104 |B0104 |B0104 (B0104 |BOOOO (BOOOO |BOOOO (BOOOO |B0O104 (B0O104
P653 Src DigOut3 BOOOO |BOOOO |BOOOO [BOOOO |BO107 (BO107 |BO107 |BO107 |BOOOO [(BOOOO
P693.1 [SCI AnaOutActV 1 KO00OO |KO00O |KOOOO |KOOOO |[KOOOO [KOOOO [KOOOO |KO000 (KKO020 |KK020
P693.2 [SCI AnaOutActV 2 KO000 [KOOOO |KOOOO [(KOOOO |KOOOO (KOOOO |KOOOO (KOOOO |K0022 [(K0022
P693.3 [SCI AnaOutActV 3 KO00O (KOOOO |KOOOO (KOOOO |KOOOO (KOOOO |KOOOO |KOOOO (K0024 |K0024
P698.1 [Src SCI DigOut 1 BOOOO |BOOOO |BOOOO [BOOOO |BOOOO (BOOOO |[BOOOO |BOOOO |BO10O (BO10O
P698.2 [Src SCI DigOut 2 BO0OOO |BOOOO |BOOOO [BOOOO |BOOOO (BOOOO |[BOOOO |BOOOO |B0O120 (BO120
P698.3 [Src SCI DigOut 3 B0OO0OO (BOOOO |BOOOO (BOOOO |BOOOO (BOOOO |BOOOO |BOOOO (B0O108 |B0108
P698.4 [Src SCI DigOut 4 BOOOO |BOOOO |BOOOO |BOOOO |[BOOOO [(BOOOO |BOOOO |BOOOO |BO107 |BO107
P704.3 [SCom TIgOFF SCB Oms | Oms | Oms | Oms | Oms | Oms | Oms | Oms [100 ms|100 ms
P796 Compare Value 100.0 | 100.0 | 100.0 | 100.0 | 100.0 | 100.0 | 100.0 | 100.0 2.0 2.0
P797 Compare Hyst 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 1.0 1.0
P049.4 [OP OperDisp r229 r229 | P405 | P405 | P405 | P405 | r229 r229 1229 1229

Table 9-5 Factory setting dependent on P366

All other factory setting values are not dependent on P366 and can be

taken from the parameter list or from the block diagrams (in the

Compendium).

The factory settings for Index 1 (i001) of the respective parameter are

displayed in the parameter list.

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Significance of the binectors and connectors for factory setting:

Entry Description See function diagram
(in Compendium)
BO00O Fixed binector O -15.4-
B0001 Fixed binector 1 -15.4-
B0O005 PMU ON/OFF -50.7-
B0O008 PMU MOP UP -50.7-
B0009 PMU MOP DOWN -50.7-
B0010 Diginl -90.4-
B0012 Digin2 -90.4-
B0014 Digin3 -90.4-
B0016 Digin4 -90.4-
B0018 DigIn5 -90.4-
B0020 DigIn6 -90.4-
B0022 DigIn7 -90.4-
B0100 Rdy for ON -200.5-
B0104 Operation -200.5-
B0107 No fault -200.6-
B0108 No OFF2 -200.5-
B0120 CompV OK -200.5-
B2100 SCom1 Word1 Bit0 -100.8-
B2115 SCom1 Word1 Bit15 -100.8-
B4100 SCI1 SI1 Digln -210.7- / -Z30.4-
B4115 SCI1 SI1 Digln -230.8-
r229 n/f(set,smooth) -360.4- / -361.4- / -362.4- /
-363.4- / -364.4-
P405 Fixed setpoint 5 -290.3-
KK0020 Speed (smoothed) -350.8- / -351.8- / -352.8-
K0022 Output Amps (smoothed) |-285.8-/-286.8-
K0024 Torque (smoothed) -285.8-
KK0040 Current FixSetp -290.6-
KKO0058 MOP (Output) -300.8-
Bxxxx =  Binector = freely assignable digital signal
(values 0 and 1)
Kxxxx =  Connector = freely assignable 16-bit signal

(4000h = 100 %)

KKxxxx = Double connector = freely assignable 32-bit signal
(4000 0000h = 100 %)

Siemens AG 6SE7087-6KD60
SIMOVERT MASTERDRIVES
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Use of binectors for digital inputs in factory settings:

When B0010 to B0017 (Diginl to 4) are used, the corresponding digital
outputs cannot be used!

P366 0 0 1 1 2
BICO data 1 2 1 2 1 2 1 2 1 2
set
B0010 P567 P567
B0012 P590 | P590 | P590 | P590
B0014 P590 | P590 | P590 | P590
B0016 P580 P580 P580 P580 P580
B0018 P567 P567 | P575 | P575 | P575 | P575 | P575 | PS75
B0020 P555 P555 | P588 | P588 | P588 | P588 | P588 | P588
B0022 P554 P554 P554 P554

Meaning of the parameters in the factory setting:

Entry Description See function diagram
(in Compendium)
P554 Src ON/OFF1 -180-
P555 Srcl OFF2(electr) -180-
P567 Src3 Fault Reset -180-
P575 Src No ExtFaultl -180-
P580 Src FixSetp Bit0 -190-
P588 Src No Ext Warn 1 -190-
P590 Src BICO DSet -190-

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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9.2 Quick

parameterization procedures

The following quick procedures are always used in cases where the
application conditions of the units are exactly known and no tests and
related extensive parameter corrections are required. Typical examples
of applications for quick parameterization are when units are installed in
standard machines or when a unit needs replacing.

9.2.1 Quick parameterization, P0O60 = 3
(Parameterizing with parameter modules)

Pre-defined, function-assigned parameter modules are stored in the
units. These parameter modules can be combined with each other, thus
making it possible to adjust your unit to the desired application by just a
few parameter steps. Detailed knowledge of the complete parameter
set of the unit is not required.

Parameter modules are available for the following function groups:

1. Motors (input of the rating plate data with automatic
parameterization of open-loop and closed-loop control)

2. Open-loop and closed-loop control types

3. Setpoint and command sources

Parameterization is effected by selecting a parameter module from
each function group and then starting quick parameterization. In
accordance with your selection, the necessary unit parameters are set
to produce the desired control functionality. The motor parameters and
the relevant controller settings are calculated using automatic
parameterization (P115 = 1).

NOTE

Parameterizing with parameter modules is carried out only in BICO
data set 1 and in function and motor data set 1.

Quick parameterization is effected in the "Download" converter status.
Since quick parameterization includes the factory settings for all
parameters, all previous parameter settings are lost.

Quick parameterization incorporates an abridged drive setting, (e.g.
pulse encoder always with pulse number/revolution 1024). The
complete procedure is given in the "Drive setting" section.

Siemens AG 6SE7087-6KD60
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Function diagram Function diagram modules (function diagrams) are shown after the flow
modules chart for parameter modules stored in the unit software. On the first few
pages are the :

+ setpoint and command sources (sheets sO to s81), on the following
pages are the

+ analog outputs and the display parameters (sheet a0) and the
+ open-loop and closed-loop control types (sheets r0 to r5).

It is therefore possible to put together the function diagrams to exactly
suit the selected combination of setpoint/command source and
open/closed-loop control type. This will give you an overview of the
functionality parameterized in the units and of the necessary
assignment of the terminals.

The function parameters and visualization parameters specified in the

function diagrams are automatically adopted in the user menu
(P060 = 0) and can be visualized or changed there.

The parameter numbers of the user menu are entered in P360.

Reference is made in the function diagrams to the respective function
diagram numbers (Sheet [xxx]) of the detail diagrams (in the
Compendium).

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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P060 =3 Menu selection "Quick parameterization"
PO71 = ? Input l_Jnlt line voltage_ln \%
AC units: r.m.s. alternating voltage

DC units: DC link voltage
The input is important, e.g. for voltage limitation control
(Vdmax control, P515 = 1)

Enter the motor type

2: Compact asynchronous motor 1PH7 (=1PA6)/1PL6/1PH4
P095=2 P095=10 P095=11 10: Async./Sync. IEC (international Norm)

11: Async./Sync. NEMA (US-Norm)
PO97 = 7 Enter the code number for the connected motor of the

Range 1PH7(=1PA6)/1PL6/1PH4
l (see "Motor List" section)
(Automatic parameter assignment is implemented as soon

as the settings P095 = 2 and P097 > 0 have been made)

P095 =7

P100 = ? Enter the open/closed-loop control type (sheet r0 to r5)
] 0: v/f open-loop control + n-controller with pulse encoder

P(;95=2 (P130=11)

P097>0 1: v/f open-loop control

2: v/f open-loop control, textile

3: Vector control without tachometer (f-control)

4: Vector control with tachometer (n-speed)

with pulse encoder (P130 = 11)
5: Torque control (M control)

with pulse controller (P130 = 11)
For v/f control (0..2) a linear curve is set in P330 (P330 = 1:

parabolic).

The pulse encoder has a pulse number of P151 = 1024 per
revolution.

The following inputs of motor data are necessary if the motor
deviates from the converter data, if one of the vector control
types (P100 = 3, 4, 5) has been selected or if speed feedback is
used (P100 = 0). In the case of motor outputs higher than

v v v approx. 200 kW one of the vector control types should be used.

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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P101 = 7 Enter the rated motor voltage in V @
] as per rating plate
P102 = 2 Enter the rated motor current in A @
i as per rating plate
v ¢ ¢ (group drives: total of all motor currents)
P104=2| | P105=2 IEC motor: Cos (phi) as per rating plate ©
] " | NEMA motor: nominal rating [Hp]
¢ (group drives: total of all ratings)
p106=>| NEMA motor: Enter the motor efficiency in %
" | as per rating plate
P107 = ? Enter the rated motor frequency in Hz @
] as per rating plate
\ 2R R
P108 = 2 Enter the rated motor speed in rpm ®
) as per rating plate
P109 = 2 Enter the motor pole pair number
) (is automatically calculated)

v
P
SIEMENS 3 -~Mot. 1LA7133-4AA10 CE
Nr.E H984 6148 01 002
@ 132 M/IMB3 EN 60034 Th.Cl. F
~——
50 Hz 230 / 400V /1Y | 60Hz 460V Y
G- 7.5 kW 26.5/15.3A 8.6 kW 14.7 A
WMBS /min| | cos 0.83 1755 / min
®1220-240/380-420V /Y 440/480V Y
26.5-27.0/15.3-15.6 A SF1.1 15.0-15.2 A
®
P114 = 2 WARNING!
INCORRECT SETTINGS CAN BE DANGEROUS!
P100=1,2 For vector control only:
Process-related boundary conditions for control
0: Standard drives (default)
1: Torsion, gear play
2: Acceleration drives
3: Load surge
4: Smooth running characteristics
5: Efficiency optimization
6: Heavy-duty starting
7: Dynamic torgue response in field-weakening range
v v See "Drive setting" section for description
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Thermal motor
protection desired?

no yes
P095=2
P097>0

P382 ="

!

P383=0 P383="?

by

P368 =7

P368=0,123 47 5 6

v

P700.01 =7

v

P740 = ?

v

P918.01="7

v VY ¢

P370=1

P0O60 =0

System with motor protection according to UL regulation?
The motor temperature is calculated via the motor current.

(In the pre-setting, motor overload protection in accordance with
UL regulation is activated!)

Specify motor cooling
0: self-ventilated
1: forced-ventilated
(automatically pre-set for P095 = 2, P097 > 0)

Enter the thermal time constant of the motor in s
The values can be taken from the table on the next page
(automatically pre-set for P095 =2, P097 > 0).

The motor load limit (P384.2) is pre-assigned to 100 %.

Select setpoint and command source (sheet s0...s4, s6, s7)
0: PMU + MOP (Operation via the operator panel,
see next page for description)

: Analog and digital inputs on the terminal strip

: Fixed setpoints and digital inputs on the terminal strip

: MOP and digital inputs on the terminal strip

: USS1 (e.g. with SIMATIC)

: not used

: PROFIBUS (CBP)

: OP1S and fixed setpoints via SCom1 (X300: PMU)

: OP1S and MOP via SCom1 (X300: PMU)

Enter the USS bus address

OO WN =

Enter the SIMOLINK module address

Enter the PROFIBUS address

Start of quick parameterization
0: No parameter change
1: Parameter change in acordance with selected combination
of parameter modules
(automatic factory setting according to P366)
(followed by automatic parameterization as for
P115=1)
Return to the user menu
End of quick parameterization

Siemens AG 6SE7087-6KD60
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P368
setpoint source

P383 Mot Tmp T1

Setting notes

Settings PMU and motor-operated potentiometer (P368 = 0)
This setting allows the drive to be operated via the PMU:

1], [9]

Arrow up / down

ON/OFF

A
]

Arrow left / right

faster / slower =

Anticlockwise / =
clockwise

When the m key is pressed, the motor starts and runs up to the

minimum speed set in P457.
Afterwards, the speed can be increased by pressing the @ key.

The speed is decreased by pressing the @ key.

The selection of setpoint sources (P368) may be restricted by the type
of factory setting (P366).

Factory setting P366 Setpoint source P368
0=PMU 0 ... 8 = All sources possible
1=0P1S 7 =0P1S

2 = Cabinet unit OP1S 7 =0P1S

3 = Cabinet unit PMU 0=PMU

4 = OP1S and SCI 8 = OP1S

Thermal time constant of the motor

Activation of the i2t calculation is made by setting a parameter value >=
100 seconds.

Example: for a 1LA5063 motor, 2-pole design, the value 480 seconds
has to be set.

The thermal time constants for Siemens standard motors are given in
the following table in seconds:

9-14

6SE7087-6KD60  Siemens AG

Operating Instructions  SIMOVERT MASTERDRIVES



04.2006

Parameterizing Steps

1LA-/1LL motors

Type 2- 4- 6- 8- 10- 12-
pole pole pole pole pole pole
1LA5063 480 780 - - - -
1LA5070 480 600 720 - - -
1LA5073 480 600 720 - - -
1LA5080 480 600 720 - - -
1LA5083 600 600 720 - - -
1LA5090 300 540 720 720 - -
1LA5096 360 660 720 840 - -
1LA5106 480 720 720 960 - -
1LA5107 - 720 - 960 - -
1LA5113 840 660 780 720 - -
1LA5130 660 600 780 600 - -
1LA5131 660 600 - - - -
1LA5133 - 600 840 600 - -
1LA5134 - - 960 - - -
1LA5163 900 1140 1200 720 - -
1LA5164 900 - - - - -
1LA5166 900 1140 1200 840 - -
1LA5183 1500 1800 - - - -
1LA5186 - 1800 2400 2700 - -
1LA5206 1800 - 2700 - - -
1LA5207 1800 2100 2700 3000 - -
1LA6220 - 2400 - 3300 - -
1LA6223 2100 2400 3000 3300 - -
1LA6253 2400 2700 3000 3600 - -
1LA6280 2400 3000 3300 3900 - -
1LA6283 2400 3000 3300 3900 - -
1LA6310 2700 3300 3600 4500 - -
1LA6313 2700 3300 3600 4500 - -
1LA6316 2880 3480 3780 4680 - -
1LA6317 2880 3480 3780 4680 - -
1LA6318 - - 3780 4680 - -
1LA831. 2100 2400 2700 2700 3000 3000
1LA835. 2400 2700 3000 3000 3300 3300
1LA840. 2700 3000 3300 3300 3600 3600
1LA845. 3300 3300 3600 3600 4200 4200
1LL831. 1500 1500 1800 1800 2100 2100
1LL835. 1800 1800 2100 2100 2400 2400
1LL840. 2100 2100 2100 2100 2400 2400
1LL845. 2400 2100 2400 2400 2700 2700

Siemens AG 6SE7087-6KD60
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Type 2- 4- 6- 8- 10- 12-
pole pole pole pole pole pole

1LA135. 1800 2100 2400 - - -
1LA140. 2100 2400 2700 2700 - -
1LA145. 2400 2700 3000 3000 3300 3300
1LA150. 3000 3000 3300 3300 3900 3900
1LA156. 3600 3300 3600 3600 4200 4200

1LL135. 1200 1200 1500 - - -
1LL140. 1500 1500 1800 1800 - -
1LL145. 1800 1800 1800 1800 2100 2100

1LL150. 2100 1800 2100 2100 2400 2400
1LL156. 2400 2100 2100 2100 2400 2400

1LA7 motors The data for 1LA5 motors are also applicable for 1LA7 motors with the
same designation.

1LG4 motors Type 2. 4- 6- 8-
pole pole pole pole

183 1200 1500 - -
186 - 1500 1800 2100
188 1200 2100 2100 2400

206 1500 - 2100 -
207 1500 2100 2400 2400
208 1800 2700 2700 3000
220 - 2700 - 2700
223 2100 2400 2700 2700
228 2100 2700 3000 3300
253 2700 2700 3000 3000
258 2400 3000 3600 3000
280 2400 2700 3000 3300
283 2400 3000 2700 3300
288 2400 3300 3000 3300
310 2400 2700 3000 2700
313 2400 2400 3300 4200
316 2100 3600 3600 3600
317 3000 3600 4200 4500
318 3300 4200 4500 4800

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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1LG6 motors Type 2. 4- 6- 8-
pole pole pole pole
183 1800 | 1800 - -
186 - 1800 | 2700 | 2100
206 1800 - 2700 -
207 1800 | 2700 | 2700 | 2700
220 - 2400 - 2700
223 2400 | 2700 | 3300 | 2400
253 2700 | 3000 | 2700 | 3000
280 2400 | 3300 | 3000 | 3600
283 2400 | 3000 | 3600 | 3900
310 2700 | 3300 | 3600 | 3900
313 2700 | 3900 | 3600 | 4200
316 2700 | 3900 | 4200 | 4200
317 2700 | 3900 | 4500 | 3900
318 3600 | 3900 | 4500 | 5700
1PHG motors Type | 1PH610 | 1PH613 | 1PH616 | 1PH618 | 1PH620 | 1PH622

Tlins 1500 1800 2100 2400 2400 2400

Exceptions: 1PH610 at n = 1150 rpm: T1 = 1200 n

1PA6 motors Shaft height 100 132 160 180 225
(= 1PH7 motors)
Tlins 1500 1800 | 2100 | 2400 | 2400

Type 1PH7284 | 1PH7286 | 1PH7288

Tlins 4500 5000 5400
1PL6 motors Shaft height | 180 225
Tlins 1800 | 1800

Type 1PL6284 | 1PH6286 | 1PH6288

Tlins 3200 3900 4300
1PH4 motors Shaft height | 100 132 160
Tlins 1500 1800 2100
NOTE If 1PH7, 1PL6, or 1PH4 motors are parameterized in the list selection

(P097), both the motor cooling (P382) and the thermal motor time
constant (P383) are assigned the correct default values.

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Reference quantities Display of function parameters, monitoring parameters, and connectors

Dependent
reference values

Automatic motor
identification

are limited to double the reference value.

After fast parameterization, the reference and rated motor values are
identical. This enables signal representation (e.g. via connectors) up to
twice the rated motor values. If this is not sufficient, you can switch to
the menu "Drive setting” (P060 = 5) to adapt the reference values. The
following parameters are available for that purpose:

P350 Reference current in A
P351 Reference voltage inV
P352 Reference frequency  in Hz
P353 Reference speed in rpm
P354 Reference torque in Nm

Speed reference frequency and reference speed are always coupled
via the number of pole pairs.

P353 =P352 x _60_

P109

If one of the two parameters is altered, the second is converted using
this equation.

The reference power (in W) is calculated from the reference torque and
reference speed:

P354 xP353x2xn
60

RW,ref =

Power values of the closed-loop control are also stated as a percentage
and refer to the reference power stated. Conversion to rated motor
power is possible using the ratio Py ref / Pmot rated-

P113x2xmtxP108
|::'mot,rated = 60

For exact determination of the motor parameters, it is possible to carry
out automatic motor identification and speed controller optimization.

For this purpose, the procedures of the "Drive setting" have to be
observed. If one of the vector control types (P100 = 3, 4, 5) of a
converter without a sinusoidal output filter and of an induction motor
without an encoder or with a pulse encoder (correct number of pulses in
P151) is used, the motor identification procedure can be shortened. In
this case, "Complete motor identification" has to be selected (P115 = 3)
and the converter has to be powered up accordingly if the alarms A078
and A080 appear.

WARNING During motor identification inverter pulses are released and the drive
rotates!
For reasons of safety, identification should first be carried out without
coupling of the load.
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Parameter assignments depending on setpoint source (P368) and control type (P100):

P368 = Setpoint source
P368=0|P368=1|P368=2|P368=3|P368=4 | P368=6 | P368=7 | P368=8
PMU + Analog | FSetp + MOP + USS PROFI- | OP1S + | OP1S +
MOP inp. + [terminals |terminals BUS FSetp MOP
Parameter description terminals
P554.1 | Src ON/OFF1 B0005 B0022 B0022 B0022 B2100 | B3100 B2100 B2100
P555.1 | Src OFF2 1 B0020 B0020 B0020 B2101 B3101 1 1
P561.1 [ Src InvRelease 1 B0016 1 1 1 1 1 1
P565.1 | Srcl Fault Reset B2107 B2107 B2107 B2107 B2107 B2107 B2107 B2107
P567.1 | Src3 Fault Reset 0 B0018 B0018 B0018 0 0 0 0
P568.1 | Src Jog Bit0 0 0 0 0 B2108 B3108 B2108 0
P571.1 | Src FWD Speed 1 1 1 1 B2111 B3111 B2111 1
P572.1 | Src REV Speed 1 1 1 1 B2112 B3112 B2112 B2112
P573.1 | Src MOP Up B0008 0 0 B0014 0 0 0 B2113
P574.1 | Src MOP Down BO009 0 0 B0016 0 0 0 B2114
P580.1 | Src FixSetp Bit0 0 0 B0014 0 0 0 0 0
P581.1 | Src FixSetp Bitl 0 0 B0016 0 0 0 0 0
P590 | Src BICO DSet B0014 * 0 0 0 0 B0014 | B0014* | BO0O14 **
P651.1 | Src DigOutl B0107 * | B0107 B0107 B0107 B0107 B0107 | B0107* | B0107 *
P652.1 | Src DigOut2 B0104* | B0104 B0104 B0O104 | B0104 | B0104 | B0104* | B0104 *
P653.1 | Src DigOut3 0* B0115 0 0 0 0 0* 0*
P654.1 | Src DigOut4 0 0 0 0 0 0 0 0
Setpoint conn. parameter KKO0058 K0011 KKO0040 | KK0058 K2002 K3002 KKO0040 | KKO0058
* For factory setting P366 = 2, 3
¢ P590 =B0012
+ P651 = BO00O
¢ P652 =B0000
¢+ P653 =B0107
** For factory setting P366 = 4:
¢ P590 =B4102
Bxxxx = Binector (Digital signal; values 0 and 1)
KXXXX = Connector (16-bit signal; 4000h = 100 %)
KKxxxx =  Double connector (32-bit signal; 4000 0000h = 100 %)
v/f characteristic + n/f-control:  Setpoint connector parameter
(Setp-KP) = P443
T-control + n/f control: Setpoint connector parameter
(Setp-KP) = P486
Siemens AG  6SE7087-6KD60
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P100 = control type

Parameter description P100=0 | P100=1 | P100=2 f-Reg. n-Reg. P100=5
VIf+n VIf Textile (P587 =0) | (P587 =0) T-Reg.
P038.1 [ DispTorqConn.r39.1 - - - - - Sw-KP
P038.1 [ DispTorqConn.r39.2 - - - - - K0165
P040.1 | DispSpdConn.r41.1 Setp CP Setp CP Setp CP Setp CP Setp CP KK0150
P040.2 | DispSpdConn.r41.2 KK0148 KK0148 KK0148 KK0148 KK0148 KK0148
P040.3 | Disp Freq Conn.r41.3 - - - KK0091 KK0091 KK0091
P042.1 | Disp Freq Conn.r43.1 Setp CP Setp CP Setp CP Setp CP Setp CP KK0150
P042.2 | Disp Freq Conn.r43.2 KK0148 KK0148 KK0148 KKO0148 KK0148 KK0148
P042.3 | Disp Freq Conn.r43.3 KK0199 KK0199 KK0199 KK0091 KK0091 KK0091
9.2.2 Parameterizing with user settings
During parameterization by selecting user-specific fixed settings, the
parameters of the unit are described with values which are permanently
stored in the software. In this manner, it is possible to carry out the
complete parameterization of the units in one step just by setting a few
parameters.
The user-specific fixed settings are not contained in the standard
firmware; they have to be compiled specifically for the customer.
NOTE If you are interested in the provision and implementation of fixed

settings tailored to your own requirements, please get in contact with
your nearest SIEMENS branch office.

P0O60 = 2
P366 = ?
P970=0

Unit carries out parameter

reset and then leaves the
"Fixed settings" menu

Fig. 9-3

Select "Fixed settings" menu

Select desired factory setting
0...4: Factory settings

5: User setting 1 (currently as P366 = 0)
6: User setting 2 (currently as P366 = 0)

10: Lift and lifting equipment
Start parameter reset

0: Parameter reset
1: No parameter change

Sequence for parameterizing with user settings
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9.2.3 Parameterizing by loading parameter files (download P0O60 = 6)
Download When parameterizing with download, the parameter values stored in a

master unit are transferred to the unit to be parameterized via a serial
interface. The following can serve as master units:

1. OP1S operator control panel
2. PCs with DriveMonitor service program
3. Automation units (e.g. SIMATIC)

The interface SCom1 or SCom2 with USS protocol of the basic unit and
field bus interfaces used for parameter transfer (e.g. CBP for
PROFIBUS DP) can serve as serial interfaces.

Using download, all changeable parameters can be set to new values.

=]

[u] o u]

= LTI
ST

Automation unit
(e. g. SIMATIC S7)

Fig.

Operating mode

Type of construction

Terminal

Individual operation

Compact, chassis

X300
(SCom1)

Bus operation

Compact, chassis

X101

Operating mode

Type of construction

Terminal

Individual operation

Compact, chassis

X300
(SCom1)

Operating mode

Type of construction

Terminal

Bus operation

Optional board CBx
e. g. CBP for Profibus

e. g. X448
for CBP

9-4

USS via RS232
>

o

o

Parameter transfer from various sources by download
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Downloading with The OP1S operator control panel is capable of upreading parameter

the OP1S sets from the units and storing them. These parameter sets can then be
transferred to other units by download. Downloading with the OP1S is
thus the preferred method of parameterizing replacement units in a
service case.

During downloading with the OP1S, it is assumed that the units are in
the as-delivered state. The parameters for power section definition are
thus not transferred. (Refer to Section "Detailed parameterization,
power section definition")

Parameter number Parameter name
P0O60 Menu selection
PO70 Order No. 6SE70..
P072 Rtd Drive Amps(n)
P0O73 Rtd Drive Power(n)
Table 9-6 Parameters you cannot overwrite during download

The OP1S operator control panel also stores and transfers parameters
for configuring the USS interface (P700 to P704). Depending on the
parameterization of the unit from which the parameter set was originally
upread, communication between the OP1S and the unit can be
interrupted on account of changed interface parameters after
downloading has been completed. To enable communication to re-
commence, briefly interrupt the connection between the OP1S and the
unit (disconnect OP1S or the cable). The OP1S is then newly initialized
and adjusts itself after a short time to the changed parameterization via
the stored search algorithm.

Download with With the aid of the DriveMonitor PC program, parameter sets can be

DriveMonitor upload from the units, saved to the hard disk or to floppy disks, and
edited offline. These parameter sets, stored in parameter files, can then
be downloaded to the units again.

The offline parameter editing facility can be used to produce special
parameter files to suit a particular application. In such cases, the files
need not contain the full set of parameters but can be limited to the
parameters relevant to the application in question. For further
information, see under "Upload / Download" in the "Parameterization"
section.

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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NOTICE

9.2.4

Description

NOTE

Successful parameterization of the units by download is only ensured if
the unit is in the "Download" status when the data is being transferred.
Transition into this status is achieved by selecting the "Download"
menu in PO60.

PO60 is automatically set to 6 after the download function has been
activated in the OP1S or in the DriveMonitor service program.

If the CU of a converter is replaced, the power section definition has to
be carried out before parameter files are downloaded.

If only parts of the entire parameter list are transferred by download, the
parameters of the following table must always be transferred too, as
these automatically result during the drive setting from the input of other
parameters. During download, however, this automatic adjustment is
not carried out.

Parameter number Parameter name

P109 Pole pair number
P352 Reference frequency = P353 x P109 / 60
P353 Reference frequency = P352 x 60 / P109

Table 9-7 Parameters which always have to be loaded during download

If parameter P115 = 1 is set during download, the automatic
parameterization is then carried out (according to the setting of
parameter P114). In automatic parameterization, the controller settings
are calculated from the motor rating plate data and the reference values
P350 to P354 are set to the motor rated values of the first motor data
set.

If the following parameters are changed during download, they are not
then re-calculated by the automatic parameterization:

P116, P128, P215, P216, P217, P223, P235, P236, P237, P240, P258,
P259, P278, P279, P287, P291, P295, P303, P313, P337, P339, P344,
P350, P351, P352, P353, P354, P388, P396, P471, P525, P536, P602,
P603.

Parameterization by running script files

Script files are used to parameterize devices of the MASTERDRIVES
series as an alternative to downloading a parameter set. A script file is
a pure text file that must have the filename extension *.ssc. The script
file executes individual commands using a simple command syntax for
the purpose of device parameterization. (You can write the script files
using a simple text editor, such as WordPad.)

Please refer to the online help for the scripffiles.
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9.3 Motor list

Asynchronous

motors 1PH7(=PAG6) /

1PL6/1PHA4

Input in Motor order Rated Frequency |Current| Voltage Torque coS @ iu
P097 number speed f [HZ] I [Al U, V] My, [Nm] [%]
(MPRD) np [rpm]

1 1PH7101-2_F_ 1750 60.0 9.7 398 235 0.748 58.3
2 1PH7103-2_D_ 1150 40.6 9.7 391 35.7 0.809 51.8
3 1PH7103-2_F_ 1750 60.95 12.8 398 34 0.835 41.3
4 1PH7103-2_G_ 2300 78.8 16.3 388 31 0.791 50.4
5 1PH7105-2_F_ 1750 60.0 17.2 398 43.7 0.773 54.1
6 1PH7107-2_D_ 1150 40.3 171 360 59.8 0.807 51.4
7 1PH7107-2_F 1750 60.3 21.7 381 54.6 0.802 48.8
8 1PH7131-2_F_ 1750 59.65 23.7 398 71 0.883 34.2
9 1PH7133-2_D_ 1150 39.7 275 381 112 0.853 46.2
10 1PH7133-2_F_ 1750 59.65 33.1 398 95.5 0.854 41.1
11 1PH7133-2_G_ 2300 78.0 42.4 398 93 0.858 40.4
12 1PH7135-2_F_ 1750 59.45 40.1 398 117 0.862 40.3
13 1PH7137-2_D_ 1150 39.6 40.6 367 162 0.855 45.8
14 1PH7137-2_F_ 1750 59.5 53.1 357 136 0.848 43.0
15 1PH7137-2_G_ 2300 77.8 54.1 398 120 0.866 39.3
16 1PH7163-2_B_ 400 14.3 28.2 274 227 0.877 40.4
17 1PH7163-2_D_ 1150 39.15 52.2 364 208 0.841 48.7
18 1PH7163-2_F_ 1750 59.2 69.0 364 185 0.855 41.2
19 1PH7163-2_G_ 2300 77.3 78.5 398 158 0.781 55.3
20 1PH7167-2_B_ 400 14.3 35.6 294 310 0.881 39.0
21 1PH7167-2_D_ 1150 39.1 66.4 357 257 0.831 50.9
22 1PH7167-2_F_ 1750 59.15 75.2 398 224 0.860 40.3
23 1PH7184-2_B_ 400 14.2 49.5 271 390 0.840 52.5
24 1PH7184-2_D_ 1150 39.1 87.5 383 366 0.820 48.0
25 1PH7184-2_F 1750 59.0 120.0 388 327 0.780 52.9
26 1PH7184-2_L 2900 97.4 158.0 395 267 0.800 48.7
27 1PH7186-2_B_ 400 14.0 67.0 268 505 0.810 58.3
28 1PH7186-2_D_ 1150 39.0 116.0 390 482 0.800 50.4
29 1PH7186-2_F_ 1750 59.0 169.0 385 465 0.800 50.0
30 1PH7186-2_L_ 2900 97.3 206.0 385 333 0.780 52.0
31 1PH7224-2_B_ 400 14.0 88.0 268 725 0.870 415
32 1PH7224-2_D_ 1150 38.9 160.0 385 670 0.810 49.4
33 1PH7224-2_U_ 1750 58.9 203.0 395 600 0.840 43.4
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Input in Motor order Rated Frequency |Current| Voltage Torque coS @ iu
P097 number speed fn [HZ] I [A] Up, [V] M, [Nm] [%]
(MPRD) np [rpm]
34 1PH7224-2_| _ 2900 97.3 274.0 395 490 0.840 42.0
35 1PH7226-2_B_ 400 14.0 114.0 264 935 0.860 43.4
36 1PH7226-2_D_ 1150 38.9 197.0 390 870 0.840 44.4
37 1PH7226-2_F_ 1750 58.9 254.0 395 737 0.820 47.4
38 1PH7226-2_L_ 2900 97.2 348.0 390 610 0.830 44.4
39 1PH7228-2_B_ 400 13.9 136.0 272 1145 0.850 45.2
40 1PH7228-2_D_ 1150 38.9 238.0 390 1070 0.850 41.4
41 1PH7228-2_F_ 1750 58.8 342.0 395 975 0.810 49.6
42 1PH7228-2_| _ 2900 97.2 402.0 395 708 0.820 46.4
43 1PL6184-4_B_ 400 14.4 69.0 300 585 0.860 47.8
44 1PL6184-4 D _ 1150 39.4 121.0 400 540 0.860 46.3
45 1PL6184-4_F_ 1750 59.3 166.0 400 486 0.840 41.0
46 1PL6184-4 | _ 2900 97.6 209.0 400 372 0.850 37.8
47 1PL6186-4 B_ 400 14.3 90.0 290 752 0.850 52.2
48 1PL6186-4_D_ 1150 39.4 158.0 400 706 0.860 39.3
49 1PL6186-4_F_ 1750 59.3 231.0 400 682 0.840 39.8
50 1PL6186-4_L_ 2900 97.5 280.0 390 494 0.840 38.7
51 1PL6224-4 B 400 14.2 117.0 300 1074 0.870 38.5
52 1PL6224-4_D_ 1150 39.1 218.0 400 997 0.850 39.5
53 1PL6224-4_F_ 1750 59.2 292.0 400 900 0.870 30.8
54 1PL6224-4 | 2900 97.5 365.0 400 675 0.870 32.3
55 1PL6226-4_B_ 400 14.0 145.0 305 1361 0.850 46.2
56 1PL6226-4_D_ 1150 39.2 275.0 400 1287 0.870 33.5
57 1PL6226-4_F_ 1750 59.1 355.0 400 1091 0.870 34.4
58 1PL6226-4_L_ 2900 97.4 470.0 395 889 0.870 324
59 1PL6228-4_B_ 400 14.0 181.0 305 1719 0.860 42.5
60 1PL6228-4_D_ 1150 39.2 334.0 400 1578 0.880 30.5
61 1PL6228-4_F_ 1750 59.0 470.0 400 1448 0.860 36.8
62 1PL6228-4 L_ 2900 97.3 530.0 400 988 0.870 35.0
63 1PH4103-4_F_ 1750 61.2 20.5 400 48 0.75 56.1
64 1PH4105-4 F_ 1750 61.3 28.0 400 70 0.78 48.2
65 1PH4107-4_F_ 1750 61.0 36.0 400 89 0.78 50.0
66 1PH4133-4_F_ 1750 60.2 36.0 400 96 0.82 33.3
67 1PHA4135-4_F_ 1750 59.8 52.0 400 139 0.79 42.3
68 1PHA4137-4_F_ 1750 59.9 63.0 400 172 0.81 36.5
69 1PH4163-4_F_ 1750 59.3 88.0 400 235 0.78 47.7
70 1PH4167-4_F_ 1750 59.4 107.0 400 295 0.80 41.1
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Input in Motor order Rated Frequency |Current| Voltage Torque coS @ iu
P097 number speed fn [HZ] I [A] Up, [V] M, [Nm] [%]
(MPRD) np [rpm]
71 1PH4168-4_F_ 1750 59.4 117.0 400 333 0.82 36.8
72 1PH7107-2_G_ 2300 78.6 24.8 398 50 0.80 48.8
73 1PH7167-2_G_ 2300 77.4 85.0 398 183 0.84 47.1
74 1PH7284-_ _B_ 500 17.0 144.0 400 1529 0.87 41.7
75 1PH7284-_ _D_ 1150 38.6 314.0 400 1414 0.82 50.3
76 1PH7284-_ _F_ 1750 58.7 393.0 400 1228 0.86 415
77 1PH7286-_ _B_ 500 17.0 180.0 400 1909 0.86 433
78 1PH7286-_ _D_ 1150 38.6 414.0 380 1745 0.81 52.7
79 1PH7286-_ _F_ 1750 58.7 466.0 400 1474 0.87 39.5
80 1PH7288-_ _B_ 500 17.0 233.0 400 2481 0.87 42.6
81 1PH7288-_ _D_ 1150 38.6 497.0 385 2160 0.82 50.7
82 1PH7288-_ _F_ 1750 58.7 586.0 400 1856 0.87 39.9
83t0 99 [for future applications
100 1PL6284-_ _D_ 1150 38.9 478.0 400 2325 0.89 32.6
101 1PL6284-  F_ 1750 59.0 616.0 400 2019 0.90 26.3
102 1PL6286-_ _D_ 1150 38.9 637.0 380 2944 0.89 33.6
103 1PL6286-_ _F_ 1750 59.0 736.0 400 2429 0.91 24.7
104 1PL6288-__D_ 1150 38.9 765.0 385 3607 0.89 324
105 1PL6288-_ _F_ 1750 59.0 924.0 400 3055 0.91 251
122;0 for future applications
Table 8 Motor list 1PH7 (=1PA6) / 1PL6 / 1PH4
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9.4 Detailed parameterization

Detailed parameterization should always be used in cases where the
application conditions of the units are not exactly known beforehand
and detailed parameter adjustments need to be carried out locally. An
example of a typical application is initial start-up.

9.4.1 Power section definition

The power section definition has already been completed in the as-
delivered state. It therefore only needs to be carried out if the CUVC
needs replacing, and is not required under normal circumstances.

During the power section definition, the control electronics is informed
which power section it is working with. This step is necessary for all
Compact, chassis and cabinet type units.

WARNING If CUVC boards are changed over between different units without the
power section being re-defined, the unit can be destroyed when it is
connected up to the voltage supply and energized.

The unit has to be switched to the "Power section definition" state for
carrying out the power section definition. This is done by selecting the
"Power section definition" menu. The power section is then defined in
this menu by inputting a code number.

P060 = 8 Select "Power section definition" menu
PO70 = ? Input the code number for the unit concerned
] The code number is allocated to the order numbers (MLFB).

The order number can be read off the unit's rating plate.
The list of units is on the following pages.

P060 =1 Return to parameter menu

Fig. 9-5 Sequence for performing the power section definition
NOTICE To check the input data, the values for the converter supply voltage in

P071 and the converter current in PO72 should be checked after
returning to the parameter menu. They must tally with the data given on
the unit rating plate.
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DC 270V to 310V

DC 510 Vto 650 V

DC 675V to 810V

PWE: Parameter value P0O70

In [A]: Rated output current in Ampere (P072)
Order number In [A] PWE
6SE7021-1RA60 10.6 15
6SE7021-3RA60 13.3 22
6SE7021-8RB60 17.7 28
6SE7022-3RB60 229 33
6SE7023-2RB60 32.2 40
6SE7024-4RC60 442 49
6SE7025-4RD60 54.0 55
6SE7027-O0RD60 69.0 65
6SE7028-1RD60 81.0 71
Order number In [A] PWE
6SE7016-1TA61 6.1 4
6SE7018-0TA61 8.0 10
6SE7021-0TA61 10.2 12
6SE7021-3TB61 13.2 19
6SE7021-8TB61 17.5 26
6SE7022-6TC61 255 36
6SE7023-4TC61 34.0 43
6SE7023-8TD61 375 47
6SE7024-7TD61 47.0 53
6SE7026-0TD61 59.0 57
6SE7027-2TD61 72.0 67
Order number In [A] PWE
6SE7014-5UB61 4.5 2
6SE7016-2UB61 6.2
6SE7017-8UB61 7.8 8
6SE7021-1UB61 11.0 17
6SE7021-5UB61 15.1 24
6SE7022-2UC61 22.0 31
6SE7023-0UD61 29.0 38
6SE7023-4UD61 34.0 45
6SE7024-7UD61 46.5 51
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9.4.2 Board configuration

During board configuration, the control electronics is informed in what
way the installed optional boards have to be configured. This step is
always necessary when CBx oder SLB optional boards are used.

The unit must be switched to the "Board configuration” status for this
purpose. This is done by selecting the "Board configuration" menu. In
this menu, parameters are set which are required for adapting the
optional boards to the specific application (e.g. bus addresses, baud
rates, etc.). After leaving the menu, the set parameters are transferred
and the optional boards are initialized.

P060 = 4 Select "Board configuration" menu
SCB inserted ? Serial communications board
no * yes
SCB protocol
P =?
696 0: sSCi
1: USS 4-wire
2: USS 2-wire

3: Peer-to-Peer

CBx inserted ? Communications board (e.g. Profibus-DP)

no * yes

P711.1..2=? | Enterthe CB parameters 1to 11 necessary for the inserted
to communications boards CBx
P721.1...10 =?| The necessary CB parameters and their significance can be
derived from the function diagrams of the individual
¢ communications boards.
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SLB inserted ?

no * yes

P740 =7

v

P741 ="

v

P742 =7
P740>0 P740=0

P743 =7

v

P745="7?

v

P746 =7?

v v

P749.1..8="7

v v

CBx inserted ?

no * yes

P918.1..2="7

v

P0O60 =1

SIMOLINK bus interface

Enter the SLB module address

0: Unit operates as a dispatcher
greater than O: Unit operates as a transceiver
Enter the SLB telegram failure time in ms

0: No monitoring
greater than O: Monitoring time in ms

Enter the SLB transmit power (for plastic fiber-optic cables)
1: weak up to 15 m fiber-optic cable length
2: medium up to 25 m fiber-optic cable length
3:strong  up to 40 m fiber-optic cable length
NOTE: If glass fiber-optic cables are used, the possible
lengths are increased by the factor 7.5.

Enter the number of modules (incl. dispatcher)
in the SIMOLINK ring

Enter the number of channels per module

Enter the SIMOLINK cycle time in ms

Enter the SLB read addresses

Communications board (e.g. Profibus-DP)

Enter the CB bus addresses

Return to the parameter menu
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Board codes The visualization parameter r826.x is used for displaying the board
codes. These codes enable the type of installed electronic boards to be
determined.

Parameter Index Position
r826 1 Basic board
1826 2 Slot A
1826 3 Slot B
1826 4 Slot C
1826 5 Slot D
1826 6 Slot E
1826 7 Slot F
1826 8 Slot G

If a T100, T300 or TSY technology board (mounting position 2) or an
SCB1 or SCB2 (mounting position 2 or 3) is used, the board code can
be found in the following indices:

Parameter Index Position

r826 5 Mounting position 2

r826 7 Mounting position 3
General board Parameter value Meaning
codes

90 to 109 Mainboards or Control Unit

110 to 119 Sensor Board (SBx)

120 to 129 Serial Communication Board (Scx)

130 to 139 Technology Board

140 to 149 Communication Board (Cbx)

150 to 169 Special boards (Ebx, SLB)
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Special board codes Board Meaning Parameter
value
CcuvcC Control Unit Vector Control 92
cumcC Control Unit Motion Control 93
CUMC+ | Control Unit Motion Control Compact PLUS 94
CuvC+ Control Unit Vector Control Compact PLUS 95
CUPM Control Unit Motion Control Performance 2 96
CUMP Control Unit Motion Control Compact PLUS 97
Performance 2
CUSA Control Unit Sinus AFE 108
TSY Tacho and synchronization board 110
SBP Sensor Board Puls 111
SCB1 Serial Communication Board 1 (fiber-optic cable) 121
SCB2 Serial Communication Board 2 122
T100 Technology board 131
T300 Technology board 131
T400 Technology board 134
CBX Communication Board 14x
CBP Communication Board PROFIBUS 143
CBD Communication Board DeviceNet 145
CBC Communication Board CAN Bus 146
CBL Communication Board CC-Link 147
CBP2 Communication Board PROFIBUS 2 148
EB1 Expansion Board 1 151
EB2 Expansion Board 2 152
SLB SIMOLINK bus interface 161

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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9.4.3 Drive setting

The drive setting function extends the start-up facilities of quick
parameterization.

During the drive setting, the control electronics is informed about the
incoming voltage supply with which the drive converter is operating,
about the connected motor and about the motor encoder. In addition,
the motor control (V/f open-loop control or vector control) and the pulse
frequency are selected. If required, the parameters necessary for the
motor model can be calculated automatically. Furthermore, the
normalization values for current, voltage, frequency, speed and torque
signals are determined during the drive setting.

For start-up of the induction motor, first enter the manufacturer's
parameters completely (see below):

¢ Indoing so, you must observe whether the induction motor has a
star or a delta connection.

You must always use the S1 data from the rating plate.

You must enter the r.m.s. base frequency of the rated voltage and
not the total r.m.s. value (including harmonic content) for converter
operation.

+ You must always enter the correct rated motor current P102 (rating
plate). If there are two different rated currents on the rating plate for
special fan motors, you must use the value for M ~ n for constant
torque (not M ~ n2). A higher torque can be set with the torque and
active-current limits.

+ The accuracy of the rated motor current has a direct effect on the
torque accuracy, as the rated torque is normalized to the rated
current. If a rated current is increased by 4 %, this will also
approximately result in a 4 % increase in the torque (referred to the
rated motor torque).

+ For group drives, you have to enter the total rated current
P102 = x*Imot,rated

+ If the rated magnetizing current is known, you should enter it during
the drive setting in P103 (in % Imot rated)- If this is done, the results
of the "Automatic parameterization"” (P115 = 1) will be more precise.
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As the rated magnetizing current P103 (not to be confused with the
no-load current during operation with rated frequency P107 and
rated voltage P101) is usually not known, you can first enter 0.0 %.
With the aid of the power factor (cosPHI) P104, an approximate
value is calculated and displayed in r119.

Experience shows that the approximation supplies values which are
rather on the large side in the case of motors with a high rating (over
800 kW), whereas it supplies values which are slightly too low in the
case of motors with low rating (below 22 kW).

The magnetizing current is defined as a field-generating current
component during operation at the rated point of the machine
(U=P101, f=P107, n = P108, i = P102).

The rated frequency P107 and the rated speed P108 automatically
result in the calculation of the pole pair number P109. If the
connected motor is designed as a generator and the generator data
are on the rating plate (oversynchronous rated speed), you have to
correct the pole pair number manually (increase by 1 if the motor is
at least 4-pole), so that the rated slip (r110) can be correctly
calculated.

In the case of asynchronous motors, instead of the synchronous no-
load speed, enter the real motor rated speed in P108, i.e. the slip
frequency at nominal load has to be derived from parameters
P107...P109.

The rated motor slip (1 - P108/60 x P109/P107) should usually be
greater than 0.35 % x P107.

These low values are, however, only achieved in the case of motors
with a very high rating (above approx. 1000 kW).

Motors with average rating (45..800 kW) have slip values around
2.0...0.6 %.

Motors with low rating (below 22 kW) can also have slip values up to
10 %.

It is possible to achieve a more accurate evaluation of the rated slip
after standstill measurement (P115 = 2) by taking into account the
temperature evaluation for the rotor resistance P127.

On cold motors (approx. 20 °C), the value is usually around 70 %
(+ 10 %) and on warm motors (operating temperature) around

100 % (= 10 %). If there are any large differences, you can proceed
on the assumption that the rated frequency P107 or the rated speed
P108 do not correspond to the real values.

If the rated motor frequency (engineered!) is below 8 Hz, you have
to set P107 = 8.0Hz in the drive setting. The rated motor voltage
P101 has to be calculated in the ratio 8 Hz / fpgor,N and the rated
motor speed P108 should result in the same slip:

P108 = ((8 Hz - P107¢)g) x 60/ P109) + P108qg.

WARNING During motor identification (P115 = 2...7) inverter pulses are released
and the drive rotates!
For reasons of safety, identification should first be carried out without
coupling of the load.
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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P0O60 =5
P068 = ?
PO71="?
P095 =7

pl9s=2 PO95=  Pob5=11
10,12,13

P0O97 =?

l v v

P100 =7
P095=2
P097>0
v v \4
P101="?
P102 =7
P103 =7
IEC NEMA
v

Select "Drive setting" menu

Output filter 0 = without output filter
1 = with sinusoidal output filter
2 = with dv/dt output filter

Input unit line voltage in V
AC units: r.m.s. alternating voltage
DC units: DC link voltage

Enter type of motor
2. Compact asynchronous motor 1PH7(=1PA6)/1PL6/1PH4
10: Async./Sync. IEC (international standard)
11: Async./Sync. NEMA (US standard)
12: Sync. motor, separately excited (special applications,
not v/f characteristic)
13: Sync. motor, permanently excited (special applications,
not v/f characteristic)
Enter the code number for the connected motor of the
Range 1PH7(=1PA6)/1PL6/1PH4
(see "Motor list" section)
(Automatic parameter assignment is implemented as soon as
the settings P095 = 2 and P097 > 0 have been made)

Enter the type of open/closed-loop control
0: v/f control + n control
1: v/f control
2: v/f control, textile
3: Speed control without tachometer (f control)
4: Speed control with tachometer (n control)
5: Torque control (T control)
Note: For motor ratings over approx. 200 kW one of the
vector control types should be used (P100 > 2).

Enter the rated motor voltage in V
as per rating plate

Enter the rated motor currentin A
as per rating plate
(Group drives: total of all motor currents)

Enter the motor magnetizing current as a % of the rated
motor current

If value is not known, set P103 = 0, the value is then
automatically calculated when you exit Drive setting (see r119).
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P104=?| [ P105="

P113="7?

P100=1,2

P100=0,1,2 P100 = 3,4,5

rP100>2 —j

P114 =7

P115=1

IEC motor: Cos (phi) as per rating plate
NEMA motor: rated output [Hp]
(Group drives: total of all output ratings)

NEMA motor: Enter the motor efficiency in %
as per rating plate

Enter the rated motor frequency in Hz
as per rating plate

Enter the rated motor speed in rpm
as per rating plate

Enter the motor pole pair number
(This is calculated automatically)

Enter the rated motor torque in Nm
as per rating plate or motor catalog (this is only used for
normalizing the process data and visualization parameters)

WARNING!
INCORRECT SETTINGS CAN BE DANGEROUS!

Process-related conditions for closed-loop control

0: Drive for standard applications (e.g. pumps)

1: Drive with strong torsion, gear play, large moments of inertia
(e.g. paper machine)

2: Drive for very dynamic accelerations (without load inertia)
(e.g. shears)

3: Drive for strong schock stressing (e.g. roll drive)

4: Drive with high smooth running characteristics at low speeds.

5: Drives with modest response requirements, which can be
optimized in their efficiency with frequent part-load operation.

6: Drive with high starting torque.

7: Dynamic torque response in field-weakening range

See next section for description

Calculate motor model for "Automatic parameterization"
Reference values P350 to P354 are set to the rated motor
values.

The motor parameters and controller settings are calculated.
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P130="?

| ] |
P130 = P130 = P130 =

Select the motor encoder
5: External SBP board
10: Without motor encoder

10,13,14 5 11,12,15,16 11: Pulse encoder (default if P095=2, P097>0)

12: Pulse encoder with control track

13: Analog input 1

14: Analog input 2

15: Pulse encoder with zero track

16: Pulse encoder with zero and control track

WARNING
Please check that the encoder has been connected

correctly!

Pulse encoder: Do not mix up tracks A and B!

Analog tachometer: Check voltage polarity (direction of
rotation) and amplitude!

In the event of faults the drive may involuntarily race to
maximum speed! For testing the encoder see parameter
P115=7 and P115=3 and 4.

Enter the pulse number/revolution of the pulse encoder

P151 = ?
< ]
v
P131=7?
P139 =7
P140 = ?
P141=7?
P100 =
0,1,2
P330="?
P339 =7

Select TmpSensor
0: KTY84 (evaluation via P380/P381)
3: PT100 (evaluation only possible for SBP)

Configuration of setpoint encoder

Setpoint encoder pulse number

Reference frequency of setpoint encoder

Characteristic 0: Linear characteristic (constant torque drives)
1: Parabolic characteristic (fans/pumps)

Release the edge modulation systems (FLM)
. All systems

Edge modulation systems from 60 Hz
Edge modulation systems from 100 Hz

No edge modulation systems
Overmodulated space vector modulation

bR O
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Enter the pulse frequency in kHz
Pulse frequency for asynchronous space vector modulation
Notes:
- The adjustable range depends on the converter/inverter
- An increase in the pulse frequency results in a reduction
of the maximum output current
(see "Technical Data", derating curves)

P340 ="7?

Enter the reference value for all current quantities in A
(Normalization quantity for current limitations as well as current
¢ setpoints and actual values) (see example in section 9.2.1)

P350 =7

Enter the reference value for all voltage quantities in V
(Normalization quantity for voltage limitations as well as voltage
¢ setpoints and actual values)

pP351="?

Enter the reference value for all frequency quantities in Hz

(Normalization quantities for frequency limitations, frequency
setpoints and actual values) (see example in section 9.2.1)

i Note: The parameter P353 is automatically adjusted.

Enter the reference value for all speed quantities in rpm

(Normalization quantity for speed limitations, speed setpoints
and actual values) (see example in section 9.2.1)

l Note: The parameter P352 is automatically adjusted.

pP352 =7

pP353="7?

P354 = 2 Enter the reference value for all torque quantities in Nm
] (Normalization quantity for torque limitations, torque setpoints
l and actual values) (see example in section 9.2.1)
P357 = 7 Enter the sampling time TO in ms
) The sampling time TO is for determining the calculating

frequency of all functions.

The sampling times T1...T19 are multiples of sampling time TO

Note: A very short sampling time TO can lead to a calcu-
lation time overload if several function blocks are
activated at the same time!
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Thermal

motor

protection desired ?

no

¢yes

P380 = ?
P381="?
P095=2 ;
P097>0
P382="?
v v
P383=0| || P383="
v v v
P384.02=0(|P384.02 ="
P452 = ?
P453 =7
P0O60 = 1
P128 =7

System with motor protection according to UL regulation?
The motor temperature is calculated via the motor current.
(Motor overload protection in accordance with UL regulation
activated as default setting!)

Enter the motor temperature for output of the alarm A023
"Motor overtemperature" (evaluation with KTY84)
(PTC evaluation: P380 =1 °C)

Enter the motor temperature for output of the fault FO20
"Motor overtemperature" (evaluation with KTY84)
(PTC evaluation: P381 =1 °C)

Specify motor cooling
0: self-ventilated
1: force-ventilated (default if P095 = 2, P097 > 0)

Enter the thermal time constant of the motor in s
(< 100 s: monitoring deactivated)
(default if P095 = 2, P097 > 0)

Enter the motor load limit 1...300 %

Enter the maximum frequency or speed in positive
direction of rotation in %

The value is referred to P352 (reference frequency) and P353
(reference speed)

Enter the maximum frequency or speed in negative
direction of rotation in %

The value is referred to P352 (reference frequency) and P353
(reference speed)

Return to the parameter menu

Note

When the "Drive settings” menu is exited, the entered
parameter values are checked for their plausibility. Non-
plausible parameter settings result in a fault. The erroneously
set parameters are entered in parameter r949 (fault value).

Enter the maximum output current in A
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P462 = ? Enter the acceleration time from standstill up to reference
) frequency (P352)

P463 = ? Enter the unit for acceleration time P462
' 0 = Seconds
1 = Minutes
2 = Hours
P4G4 = ? Enter the deceleration time from reference frequency

(P352) up to standstill

v

P4G5 = ? Enter the unit for deceleration time P464
0 = Seconds

1 = Minutes
i 2 = Hours

Sinusoidal filter (P068=1)
or
synchronous motor?

no ¢ yes
P115 = 2 Calculate motor model "Motor identification at standstill"
NOTICE:
Current flows through the motor and the rotor rotates!
l After pressing the "P" key, the alarm message "A087" appears.
v The converter must be turned on within 20 secs!

Analog tachometer? Analog tachometer present?

no ‘ves

Adjust Adjust tachometer
tachometer| Tachometer to ATI: See operating instructions for ATI
¢ Tachometer to terminal strip: See function diagrams for analog
inputs
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f, n, T control?
(P100=3,4,5)

no *yes

P115=4

!

Wait

P536 = ?

P115=5

Wait

v v

Finished

Calculate motor model "No-load measurement"

NOTICE: Current flows through the motor and the rotor rotates!
After "P" key is pressed, the alarm message "A080" appears.
The converter must be switched on within 20 seconds!

Wait until the converter is "Ready for ON" again (°009)
For fault "Fxxx", refer to chapter "Faults and alarms"

Enter the dynamic performance of the speed control circuit
in %
Important for subsequent controller optimization.

Calculate motor model "Controller optimization"
NOTICE: Current flows through the motor, the rotor rotates!
After "P" is pressed, the alarm message "A080" appears.
The converter must be switched on within 20 seconds!

Wait until the converter is powered-down
(Operating status "Ready for ON" (°009))
For fault "Fxxx", see chapter "Faults and alarms"
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9.5 Notes regarding parameterization

Reference quantities

Speed and
frequency reference
values

The parameter im Kompendium list covers the setting parameters and
visualization parameters of all available motor types (induction motors
and synchronous motors), as well as all possible open-loop and closed-
loop control modes (e.g. V/f characteristic, speed control).

The constellation under which this parameter is influenced or whether it
is displayed at all is indicated under "Preconditions” in the parameter
description.

Unless otherwise specified, all percentage values refer to the reference
quantities in P350 to P354.

If reference quantities are changed, this will also change the
significance of the parameters with percentage normalization
(e.g. P352 = Maximum frequency).

Reference variables are intended as an aid to presenting setpoint and
actual value signals in a uniform manner. This also applies to fixed
settings entered as a "percentage”. A value of 100 % corresponds to a
process data value of 4000h, or 4000 0000 h in the case of double
values.

All setpoint and actual value signals (e.g. set speed and actual speed)
refer to the physically applicable reference variables. In this respect, the
following parameters are available:

P350 Reference current in A
P351 Reference voltage inV
P352 Reference frequency  in Hz
P353 Reference speed in rpm
P354 Reference torque in Nm

In quick parameterization mode and in automatic parameter
assignment mode (P115 = 1(2,3)), these reference variables are set to
the motor ratings. In case of automatic parameter assignment, this
occurs only if the "Drive setting" converter status is activated.

The reference speed and reference frequency are always connected by
the pole pair number.

P353 = P352 x —20_
P109
If one of the two parameters is changed, the other is calculated using

this equation.

Since this calculation is not made on download (see section 9.2.3),
these two quantities must always be loaded in the correct relationship.

If the setpoint and actual control signals are related to a desired
reference speed in rpm, P353 must be set accordingly (P352 is
calculated automatically). If a rotational frequency in Hz is to be used
as the reference (calculated using the pole pair number P109), P352
must be set.
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Torque reference
value

Reference power
value

Reference current
value

NOTE

Since the torque signals and parameters in the control system are
always specified and displayed as a percentage, the ratio of the
reference torque (P354) to the rated motor torque (P113) is always
important for accuracy. If both values are the same, a display value of
100 % corresponds exactly to the rated motor torque, irrespective of the
values actually entered in P354 and P113.

For purposes of clarity, however, it is advisable to enter the true rated
torque of the drive in P113 (e.g. from catalog data).

Py (mot, rated)
2-m-n(mot,rated)
60

P113 =

The reference power (in W) is calculated from the reference torque and
reference speed:

P354-.-P353-2 1

60
Power values for the control system are also always specified as a
percentage referred to the specified reference power. The ratio of

Pw ref / Pmot rated can be used for conversion to the rated motor
power.

RW,ref =

P113-2-wn-P108
Pmot,rated = 60

If the reference torque P354 is increased, for example, the reference
current P350 must be increased by the same factor, because the
current increases at higher torque.

Setting and visualization parameters in engineering units (e.g. Imax in
A) must also be no more than twice the reference value.

If the reference quantities are changed, the physical value of all
parameters specified as a percentage also changes; that is all the
parameters of the setpoint channel, as well as the maximum power for
the control system (P258, P259) and the static current for frequency
control (P278, P279).

If the reference values and the rated motor values are identical (e.g.
following quick parameterization), signal representation (e.g. via
connectors) up to twice the rated motor values is possible. If this is not
sufficient, you must change to the "Drive setting" menu (P060 = 5) to
change the reference quantities.
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Example

Separately excited

P107 = 52.00 Hz Rated motor frequency

P108 = 1500.0 rpm Rated motor speed

P109 =2 Motor pole pair number
Pre-assignment:

P352 = 52.00 Hz Reference frequency

P353 = 1560 rpm Reference speed

For a maximum speed of four times the rated motor speed you must set
the reference speed to at least 3000 rpm. The reference frequency is
adjusted automatically (P352 = P353 / 60 x P109).

P352 = 100.00 Hz
P353 = 3000 rpm

A setpoint speed of 1500 rpm corresponds to a setpoint frequency of
50.00 Hz or an automation value of 50.0 %.

The representation range ends at 6000 rpm (2 x 3000 rpm).

This does not affect the internal representation range of the control
system. Since the internal control signals refer to the rated motor
guantities, there is always sufficient reserve control capacity.

The reference speed should normally be set to the desired maximum
speed.

Reference frequencies of P352 = P107, P352 = 2 x P107,
P352 = 4 x P107 are favorable for the calculating time.

For a maximum torque of three times the rated motor torque (P113) it is
advisable to set the reference torque to between twice and four times
the value of parameter P113 (for four to eight times the representation
range).

Function diagrams and start-up instructions for separately excited

synchronous synchronous motors (with damping cage and excitation via sliprings)
motors are available as separate instructions.

The following parameters are only effective for these synchronous

motors:

P75 to P88; P155 to r168, P187, P258, P274, P297, P298, P301, r302,

P306 to P312.
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Automatic

parameterization

and motor
identification

The following parameters are calculated or set to fixed values during
automatic parameterization (P115 = 1):

P116 P236 P295 P337
P117 P240 P303 P339
P120 P258 P306 P344
P121 P259 P313 P347
P122 pP273 P315 P348
P127 P274 P316 P388
P128 pP278 P319 P392
P161 P279 P322 P396
P215 P283 P325 P471
P216 P284 P326 P525
pP217 p287 P334 P536
P223 P291 P335 P602
P235 P293 P336 P603

¢ P350 to P354 are only set to the rated motor quantities in the
converter status "Drive setting” (P060 = 5) or "Quick
parameterization (P060 = 3).

+ In converter status "Drive setting" (but not in "Ready" status),
parameters are assigned automatically on selection of standstill
measurement P115 = 2, 3.

+ During the standstill measurement P115 = 2, 3, the following
parameters are measured or calculated:

e P103, P120, P121, P122, P127, P347, P349.
The controller settings resulting from these values are in: P283,
P284, P315, P316.

+ During the rotating measurement P115 = 3, 4, P103 and P120 are
adjusted.

+ During the n/f controller optimization P115 = 5, the parameters
P116, P223, P235, P236, P240 and P471 are determined.

In principle, automatic parameterization (P115 = 1) or motor
identification (P115 = 2, 3) should be carried out as soon as one of the
following parameters are adjusted in the converter status "Drive setting”
(P060 = 5):

P068 = Output filter

P095 = Motor type

P097 = Motor number

P100 = Control type

P101...P109 = Motor rating plate data

P339 = Release of modulation system

P340 = Pulse frequency

P357 = Sampling time
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In exceptional cases this is not necessary:
+ If PO68 is only adjusted between 0 and 2 (dv/dt filter).

+ If P340 is adjusted in integer increments, e.g. from 2.5 kHz to
5.0 kHz...7.5 kHz... etc.

¢ If P339 is not set to over-modulated space vector modulation; if
P339 = 4, 5 (over-modulated space vector modulation), the
overrange limit P342 must also be reduced to limit torque ripple and
motor heating.

+ If changeover is made between speed and torque control
(P100 = 4, 5).

+ If changeover is made between speed and frequency control and
the following parameters are adapted:

f-control (P100 = 3) n-control (P100 = 4)

P315 = EMF Reg.Kp 2xKp Kp

P223 = Smooth.n/f(act) >0ms >4 ms
P216 = Smooth. n/f(pre) >4.8ms >0.0ms
P222 = Src n/f(act) KK0000 KKO0000 (KK0091)

The speed controller dynamic response may have to be reduced in the
case of encoder-less speed control (frequency control) (Reduce gain
(P235); increase Tn (P240)).

Temperature Activation of the measured value or PTC thermistor monitoring for the
monitoring of the motor causes different fault and alarm signals depending on the setting
motor of parameters P380 and P381. These are listed in the following table:
P380/|P381/ | Sensor roo9 Alarm A23in |Alarm A23in |Fault F20in | Fault F20in
°C °C ready operation ready operation
= = KTY84 for RL |if P386 = |- - - -
adapt. 2
= = PTC no - - - yes 1)
= = PTC no yes 1) yes 1) - -
= = PTC no yes 1) - - yes 1)
= >1 KTY84 yes - - - yes 3)
>1 =0 KTY84 yes yes 3) yes 3) yes 4) yes 2)
>1 >1 KTY84 yes yes 3) yes 3) yes 4) yes 3)
= >1 KTY84 no yes 1) - - yes 3) 2)
>1 = KTY84 no yes 3) yes 3) yes 4) yes 2)
1) Alarm or fault are triggered on violation of the PTC thermistor temperature or on a
cable break (not a cable short circuit).
2) Faultis only triggered on cable break or cable short-circuit.
3) Fault or alarm on violation of the temperature limit..
4) Fault is only triggered on cable short-circuit.
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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9.5.1 Drive setting according to process-related boundary conditions

In order to support start-up, process-related characteristics can be
entered in P114. In a subsequent automatic parameterization

(P115 = 1) or motor identification (P115 = 2, 3) and controller
optimization (P115 = 3, 5), parameter adjustments are made in the
closed-loop control which are advantageous for the selected case, as
experience has shown.

The parameter adjustments can be taken from the following table. The
table clearly shows which parameters have a decisive influence on the
closed-loop control. The values themselves are understood to be
qualitative values and can be further adjusted according to the process-
related requirements.

If the type of process-related boundary conditions is not evident in the
current case (e.g. high smooth running characteristics at low speeds
with simultaneously fast acceleration processes), the parameter
settings can also be combined (manually). In any case, it is always
sensible to perform start-up with the standard setting in order to then
set the indicated parameters one after the other.

The settings of P114 = 2...4 are only possible if no gearless conditions
are present.

P114 = 0: Standard drive (e.g. pumps, fans)
1: Torsion, gear play and large moments of inertia
(e.g. paper machines)
2: Acceleration drives with constant inertia
(e.g. shears)
3. High load surge requirements

(in the case of f-control only possible from approx.
20%fmot,n)

4: High smooth running characteristics at low speeds
(in the case of n-control; with a high encoder pulse
numberl)

5. Efficiency optimization at partial load by flux reduction
(low dynamic loading drives)

6: High start-up torque (heavy-duty start-up)
7. Dynamic torque response in the field-weakening range
(e.g. motor test beds)
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Only deviations from the standard setting (P114 = 0) are indicated:

P114=0 | P114=1 | P114=2 | P114=3 | P114=4 | P114=5 | P114=6 | P114=7

P216=Smooth n/f(FWD) |Oms (n-ctrl.) 4.8ms

4ms (f-ctrl.) (n-ctrl.)
P217=Slip Fail Corr'n. 0=off 2=on (n-ctrl) 2=on
P223=Smooth n/f(act) 4ms (n-ctrl.)|  100ms

Ooms (f-ctrl.)
P235=n/f-Reg Gainl 3.00r5.0 12.0 (n-ctrl.)
P236=n/f-Reg Gain2 3.00r5.0 12.0 (n-ctrl.)
P273=Smooth Isq(set) 6*P357 (TO) 3*P357
P240=n/f-Reg Tn 400ms 40ms (n-ctrl.)
P279=Torque (dynamic) 20.0% 80% (f-ctrl.)
P287=Smooth Vd(act) 9 0 0
P291=FSetp Flux(set) 100% 110%
P295=Efficiency Optim. 100%=off 99.9% 50%
P303=Smooth Flux(set) 10-20ms 60ms 100 (n-ctrl.)

500 (f-ctrl.)
P315=EMF Reg Gain Gain(n) 1.5*Gain(n) | 1.5*Gain(n)
(f-ctrl.) (f-ctrl.)
P339=ModSystRelease 0=All syst [3=only RZM|3=only RZM|3=only RZM |3=only RZM 3=only RZM
P344=ModDepthHeadrm 0.0% 3.0% 3.0% 30.0%
P536=n/f RegDyn(set) 50% 20% 100 (n-ctrl.) | 200 (n-ctrl.) [ 200 (n-ctrl.) 25% 100 (n-ctrl.) {100% (n-ctrl.
50% (f-ctrl.) | 100 (f-ctrl.) | 50% (f-ctrl.) 50% (f-ctrl.)

RZM = Space vector modulation

The gain Kp of the speed controller (P235, P236) depends on the
inertia of the drive and has to be adapted if necessary.

Symmetrical optimum: P235 =2 x P116 / P240
Kp =2X Tstart_up /Tn

The start-up time is the time taken by the drive to accelerate to rated
speed when the rated torque is specified. This is determined during
automatic speed controller optimization.
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9.5.2

Changes to the function selection parameter (P052) VC(former)

The function selection parameter P052 of the firmware versions for the
previous MASTERDRIVES VC units was used to select the various
special functions and start-up steps. In order to make this important
parameter more comprehensible for the user, the function groups
"Special functions" and "Start-up steps" in the CUVC firmware have
now been stored in two different parameters as follows:

Fig. 9-6

P060 Menu selection

/ (Special functions)

P052 Function selection

\ P115 Calculation of

motor parameters

Division of parameter P0O52(former) into PO60 and P115

In addition to this, the new special function "User parameter" has been
introduced, and the special function "Drive setting" (P052 = 5) has been
subdivided into the functions "Quick parameterization" and "Drive
setting". The new special function "Quick parameterization" involves
parameterization for standard applications, and the new special
function "Drive setting" involves parameterization for expert
applications.

The special function "Download/Upread" (P052 = 3) has been
subdivided into the functions "Download" and "Upread".

Menu selection

P052 (former)

Function selection

User parameter

See parameter list
P060

Parameter menu

Return

Fixed settings 1)

Param. Reset

Quick parameterization

Drive Setting

Board configuration

HW Config.

Drive setting

Drive Setting

Download

Download

Upread

Download

Power section definition

MLFB input

1) selection in the factory setting menu (P366 Factory setting type, activation with P970)
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P115 | Calculation of motor model P052 Function
(former) | selection

1= | Automatic parameterization 6= Auto Param.
2= | Motor identification at standstill 7= Mot ID Stop
3= | Complete motor identification 8= Mot ID All
4= | No-load measurement 9= No Load Meas
5= | n/f controller optimization 10= Reg Optim.
6= | Self-test 11= Auto Test
7= | Tachometer test 12= Tach Test

The new special function PO60 = 0 (User parameter) enables the user
to put together an important list of parameters especially for his own

application.

When P060 = 0 (User parameter) is selected, apart from parameters
P053, PO60 and P358, only those parameters whose numbers have
been entered in indices 4 to 100 of parameter P360 are visible.
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10.1

Control Word and Status Word

Description of the control word bits

The operating statuses can be read in visualization parameter r001:

e.g. READY TO POWER-UP: r001 = 009

The function sequences are described in the sequence in which they

are actually realized.

Function diagrams 180 and 190 refer to further function diagrams in the
Compendium.

Bit 0: ON/OFF 1 command (T "ON")/ (L "OFF1")

Condition

Result

Condition
Result

Positive edge change from L to H (L — H) in the READY TO POWER-
UP condition (009).

¢ PRECHARGING (010)
Main contactor (option)/bypass contactor, if available, are switched-
in (closed).
The DC link is pre-charged.

¢ READY (011)
If the drive was last powered-down with "OFF2", the next condition
is only selected after the de-energization time (P603) has expired
since the last shutdown

¢ GROUND FAULT TEST (012), only when the ground fault test has
been selected (P375).

¢ RESTART ON THE FLY (013), if restart on the fly (control word bit
23 via P583) has been enabled.

¢ RUN (014).
LOW signal and P100 = 3, 4 (closed-loop frequency/speed control)
¢ OFF1 (015), if the drive is in a status where the inverter is enabled.

e For P100 = 3, 4 and slave drive, the system waits until the
higher-level open-loop/closed-loop control shuts down the drive.

e For P100 = 3, 4 and master drive, the setpoint at the ramp-
function generator input is inhibited (setpoint = 0), so that the
drive decelerates along the parameterized down ramp (P464) to
the OFF shutdown frequency (P800).

After the OFF delay time (P801) has expired, the inverter pulses are
inhibited, and the main contactor (option/bypass contactor), if
available, are opened.

If the OFF1 command is withdrawn again when the drive is ramping-
down, (e.g. as the result of an ON command), ramp-down is
interrupted, and the drive goes back into the RUN (014) condition.
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¢ For PRECHARGING (010), READY (011), RESTART-ON-THE-FLY
(013) or MOT-ID-STANDSTILL (018), the inverter pulses are
inhibited, and the main contactor (option)/bypass contactor, if
available, is opened.

¢ SWITCH-ON INHIBIT (008); compare status word 1, bit 6

¢ READY-TO-POWER-UP (009), if "OFF2" or "OFF3" are not present.
Condition Low signal and P100 =5 (closed-loop torque control)
Result ¢ An OFF2 command (electrical) is executed.

Bit 1: OFF2 command (L "OFF2") electrical

Condition LOW signal

Result + The inverter pulses are inhibited, and the main contactor
(option)/bypass contactor, if available, are opened.

¢ POWER-ON INHIBIT (008), until the command is removed.

Note The OFF2 command is simultaneously connected from three sources
(P555, P556 and P557)!

Bit 2: OFF3 command (L "OFF3") (fast stop)

Condition LOW signal
Result ¢ This command has two possible effects:

e DC braking is enabled (P395 = 1):
DC BRAKING (017)
The drive decelerates along the parameterized downramp for
OFF3 (P466) until the frequency for the start of DC braking is
reached (P398).
The inverter pulses are then inhibited for the duration of the de-
energization time (P603).
After this, the drive DC brakes with an adjustable braking current
(P396) for a braking time which can be parameterized (P397).
The inverter pulses are then inhibited and the main contactor
(option)/bypass contactor, if available, is opened.

e DC braking is not enabled (P395 = 0):
The setpoint is inhibited at the ramp-function generator input
(setpoint = 0), so that the drive decelerates along the
parameterized downramp for OFF3 (P466) to the OFF shutdown
frequency (P800).
The inverter pulses are inhibited after the OFF delay time (P801)
has expired, and the main/bypass contactor, if used, is opened. If
the OFF3 command is withdrawn while the drive is decelerating,
the drive still continues to accelerate.

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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¢ For PRE-CHARGING (010), READY (011), RESTART-ON-THE-
FLY (013) or MOT-ID STANDSTILL (018), the inverter pulses are
inhibited, and the main/bypass contactor, if used, is opened.

¢ If the drive operates as slave drive, when an OFF3 command is
issued, it automatically switches-over to the master drive.

¢ POWER-ON inhibit (008), until the command is withdrawn.

NOTE The OFF3 command is simultaneously effective from three sources
(P558, P559 and P560)!

Priority of the OFF commands: OFF2 > OFF3 > OFF1

Bit 3: Inverter enable command (H "inverter enable")/(L "inverter inhibit")

Condition HIGH signal, READY (011) and the de-energization time (P603) has
expired since the last time that the drive was shutdown.
Result ¢ RUN (014)

The inverter pulses are enabled and the setpoint is approached via
the ramp-function generator.

Condition LOW signal

Result ¢ For RESTART-ON-THE-FLY (013), RUN (014), KINETIC
BUFFERING with pulse enable, OPTIMIZATION OF THE SPEED
CONTROLLER CIRCUIT (019) or SYNCHRONIZATION (020):

+ The drive changes over into the READY (011), condition, and the
inverter pulses are inhibited.

¢ If OFF1 is active (015), the inverter pulses are inhibited, the
main/bypass contactor, if used, is opened, and the drive goes into
the POWER-ON INHIBIT (008) condition.

¢ If OFF3is active (016 / fast stop), the inverter inhibit command is
ignored, fast stop is continued and, after shutdown (P800, P801),
the inverter pulses are inhibited.

Bit 4: Ramp-function generator inhibit command (L "RFG inhibit")

Condition LOW signal in the RUN (014) condition.
Result ¢ The ramp-function generator output is set to setpoint = 0.

Bit 5: Ramp-function generator hold command (L "RFG hold")

Condition LOW signal in the RUN (014) condition.
Result ¢ The actual setpoint is "frozen at the ramp-function generator output".

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Bit 6: Setpoint enable command (H "setpoint enable")

Condition HIGH signal and the de-energization time have expired (P602).
Result ¢ The setpoint at the ramp-function generator input is enabled.

Bit 7: Acknowledge command (T "Acknowledge")

Condition Rising (positive) edge change from L to H (L — H) in the FAULT
condition (007).
Result + All of the current faults are deleted after they have been previously

transferred into the diagnostics memory.
¢ POWER-ON INHIBIT (008), if no actual faults are present.
¢ FAULT (007), if there are no faults.

NOTE The Acknowledge command is simultaneously effective from the three
sources (P565, P566 and P567) and always from the PMU!

Bit 8: Inching 1 ON command (T “Inching 1 ON") /(L "Inching 1 OFF")

Condition Positive (rising) edge change from L to H (L — H) in the READY TO
POWER-UP (009) condition.

Result ¢ An ON command is automatically executed (refer to control word bit
0), and inching frequency 1 (P448) is enabled in the setpoint
channel.

The ON/OFF1 command (bit 0) is ignored for active inching
operation!

The system must wait until the de-energization time (P603) has
expired

Condition LOW signal

Result ¢ An OFF1 command is automatically executed (refer to control word
bit 0).

Bit 9: Inching 2 ON command (T “Inching 2 ON")/ (L "Inching 2 OFF")

Condition Rising (positive) edge change from L to H (L — H) in the READY TO
POWER-UP (009) condition.
Result ¢ An ON command is automatically executed (refer to control board
bit 0), and inching frequency 2 (P449) is enabled in the setpoint
channel.

The ON/OFF1 command (bit 0) is ignored if inching is active.
The system must wait until the de-energization time (P603) has

expired.

Condition LOW signal

Result ¢ An OFF1 command is automatically executed (refer to control word
bit 0).

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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Bit 10: Control from the PLC command (H "control from the PLC")

Condition HIGH signal; the process data PZD (control word, setpoints) are only
evaluated if the command has been accepted; this data is sent via the
SST1 interface of the CU, the CB/TB interface (option) and the
SST/SCB interface (option).

Result + If several interfaces are used, only the process data of the interfaces
are evaluated, which send an H signal.

¢ For an L signal, the last values are received in the appropriate dual
port RAM of the interface.

NOTE An H signal appears in the visualization parameter r550 "control word
1", if one of the interfaces sends an H signal!

Bit 11: Clockwise rotating field command (H "clockwise rotating field")

Condition HIGH signal

Result ¢ The setpoint is influenced in conjunction with bit 12 "counter-
clockwise rotating field".

Bit 12: Counter-clockwise rotating field command (H "counter-clockwise rotating field")

Condition HIGH signal

Result ¢ The setpoint is influenced in conjunction with bit 11 "clockwise-
rotating field".

NOTE The counter-clockwise rotating field and the clockwise rotating
field command have no influence on supplementary setpoint 2, which
is added after the ramp-function generator (RFG)!

Bit 13: Command to raise the motorized potentiometer (H "raise motorized
potentiometer")

Condition HIGH signal

Result ¢ The motorized potentiometer in the setpoint channel is driven in
conjunction with bit 14 "motorized potentiometer, lower".

Bit 14: Command to lower the motorized potentiometer (H "lower motorized
potentiometer")

Condition HIGH signal

Result & The motorized potentiometer in the setpoint channel is driven in
conjunction with bit 13 "raise motorized potentiometer".

Bit 15: Command external fault 1 (L "External fault 1")

Condition LOW signal

Result ¢ FAULT (007) and fault message (F035).
The inverter pulses are inhibited, the main contactor/bypass
contactor, if used, is opened.
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Bit 16: Function data set FDS bit 0 command

Result ¢ In conjunction with bit 17 "FDS BIT 1" one of the four possible
function data sets is energized.

Bit 17: Function data set FDS bit 1 command

Result ¢ In conjunction with bit 16 "FDS BIT 0" one of the four possible
function data sets is energized.

Bit 18: Motor data set, MDS bit 0 command

Condition READY TO POWER-UP (009), PRE-CHARGING (010) or READY
(011)
Result ¢ One of the four possible motor data sets is energized in conjunction

with bit 19 "MDS BIT 1".

Bit 19: Motor data set, MDS bit 1 command

Condition READY TO POWER-UP (009), PRE-CHARGING (010) or READY
(011)
Result + One of the four possible motor data sets is energized in conjunction

with bit 18 "MDS BIT 0".

Bit 20: Fixed setpoint FSW bit 0 (LSB) command

Result ¢ In conjunction with bit 21 "FSW BIT 1", one of the four possible fixed
setpoints is energized to input as percentage fixed setpoints,
referred to the reference frequency P352 or reference speed P353.

Bit 21: Fixed setpoint FSW bit 1 (MSB) command

Result + In conjunction with bit 20 "FSW BIT 0" one of the four possible fixed
setpoints is energized for input as percentage fixed setpoints,
referred to the reference frequency P352 or the reference speed
P353.

Bit 22: Synchronizing enable command (H "synchronizing enable")

Condition ¢ For converter sychronization (P534 = 1):
HIGH signal, TSY (option) available and P100 = 2 (V/f characteristic
for textile applications).

¢ For line synchronization (P534 = 2):
HIGH signal, TSY (option) P100=1,2or 3

Result ¢ The command enables the synchronizing function.

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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Bit 23: Restart-on-the-fly enable command (H "restart-on-the-fly enable")

Condition HIGH signal
Result ¢ The command enables the restart-on-the-fly function.

Bit 24: Droop/technology controller enable command (H "droop/technology controller
enable")

Condition HIGH signal

Result ¢ The command enables the droop function, if P100 (open-
loop/closed-loop control type) is assigned 3 (closed-loop frequency
control) or 4 (closed-loop speed control), parameter P246 <> 0 and
the inverted pulses of the drive converter are enabled.

The speed/frequency controller output, fed back as negative signal
to the speed/frequency setpoint, can be set via parameter P245
(source steady-state) and P246 (scaling steady-state)

Bit 25: Controller enable command (H "controller enable")

Condition HIGH signal and the drive converter inverter pulses are enabled.

Result ¢ The speed controller output is enabled for the appropriate control
type (P100 = 0,4,5).

Bit 26: Command, external fault 2 (L "External fault 2")

Condition LOW signal; it is only activated from the READY (011) condition
onwards and after an additional time delay of 200 ms.
Result ¢ FAULT (007) and fault message (F036).
The inverter pulses are inhibited, the main contactor, if available, is
opened.

Bit 27: Slave/master drive command (H "Slave drive")/(L "Master drive")

Condition HIGH signal, P100 (open-loop/closed-loop control type) = 3, 4 (closed-
loop frequency/speed control), and the drive inverter pulses are
enabled.

Result + Slave drive: The closed-loop control acts as closed-loop torque

control (M closed-loop control). With f closed-loop control, precise
torque control is not possible until from about 10 % of motor rated
speed onwards.

Condition LOW signal, P100 (open-loop/closed-loop control type) = 3, 4 (closed-
loop frequency/speed control), and the drive converter inverter pulses
are enabled.

Result ¢ Master drive: The closed-loop control operates as closed-loop

speed or frequency control (closed-loop frequency/speed control).
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Bit 28: Command, external alarm 1 (L "External alarm 1")

Condition LOW signal
Result ¢ The operating status is maintained. An alarm message is issued
(A015).

Bit 29: Command, external alarm 2 (L "External alarm 2")

Condition LOW signal
Result ¢ The operating status is maintained. An alarm message is issued
(A016).

Bit 30: Select, BICO data sets (H "data set 2") / (L "data set 1")

Condition HIGH signal

Result ¢ The parameter settings of data set 2 for all binector and connector
commands and signals, are activated.

Condition LOW signal

Result ¢ The parameter settings of data set 1 for all binector and connector

commands and signals, are activated.

Bit 31: Main contactor checkback signal command (H "main contactor checkback

signal")
Condition HIGH signal, corresponding to the wiring and parameterization of the
main contactor (option). The checkback time can be set in P600.
Result ¢ Checkback signal, "main contactor energized" (closed).
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04.2006 Control Word and Status Word

10.2 Description of the status word bits

Bit 0: Message, "Ready to power-up"” (H)

HIGH signal POWER-ON INHIBIT (008) or READY TO POWER-UP (009) status
Significance + The power supply, the open- and closed-loop control are
operational.

¢ The inverter pulses are inhibited.

If an external power supply and a main contactor (option)/bypass
contactor are available, it is possible to bring the DC link into a no-
voltage condition, when the drive converter is in this status!

Bit 1: Message, "Ready" (H)

HIGH signal PRE-CHARGING (010) or READY (011) status
Significance ¢ The power supply, the open-loop and the closed-loop control are
operational.

The unit is powered-up.

Pre-charging has been completed.

The DC link has been ramped-up to the full voltage.
The inverter pulses are still inhibited.

* & o o

Bit 2: Message, "Run" (H)

HIGH signal GROUND-FAULT TEST (012), RESTART-ON-THE-FLY (013), RUN
(014), OFF1 (015) or OFF3 (016)
Significance ¢ The unit is functioning.

¢ The inverter pulses are enabled.
¢ The output terminals are live.

Bit 3: Message "Fault" (H)

HIGH signal Fault (007) status
Significance ¢ Afault has occurred.

Bit 4: Message "OFF2" (L)

LOW signal OFF2 command available
Significance ¢ The OFF2 command was output (control word bit 1).

Bit 5: Message "OFF3" (L)

LOW signal OFF3 (016) status, and/or OFF3 command available
Significance ¢ The OFF3 command was output (control word bit 2).
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Bit 6: Message "Power-on inhibit" (H)

HIGH signal POWER-ON INHIBIT (008) status
Significance + The power supply, open-loop and closed-loop control are
operational.

+ If an external power supply and a main contactor (option)/bypass
contactor are available, it is possible to bring the DC link voltage in
this drive converter status into a no-voltage condition!

¢ The message is available as long as an OFF2 command is present
via control word bit 1 or an OFF3 command is available via control
word bit 2 after the setpoint has been ramped-down, or an ON
command is available via control word bit 0 (edge evaluation).

Bit 7: Message, "Alarm" (H)

HIGH signal Alarm (Axxx)
Significance ¢ An alarm has been issued.
+ The signal is present until the cause has been resolved.

Bit 8: Message "Setpoint-actual value deviation" (L)

LOW signal Alarm, "Setpoint-actual value deviation* (A034)

Significance + The frequency actual value deviates from the frequency setpoint
(reference value, by a value which exceeds P794 (setpoint-actual
value deviation, frequency), for a time which is longer than P792
(setpoint-actual value deviation time).

¢ The bit is again set as H signal, if the deviation is less than
parameter value P792.

Bit 9: Message "PZD control requested” (H)

HIGH signal Still present.

Bit 10: Message, "Comparison frequency reached" (H)

HIGH signal The parameterized comparison frequency has been reached.

Significance + The absolute frequency actual value is greater than or equal to the
parameterized comparison frequency (P796).

¢ The bitis again set to L signal, as soon as the absolute value of the
comparison frequency (P796), minus the parameterized comparison
frequency hysteresis (P797 as %, referred to the comparison
frequency (P796)) is fallen below.
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Bit 11: Message "Undervoltage" (H)

HIGH signal "Undervoltage in the DC link"

Significance + The DC link voltage has fallen below the permissible limit value.
From drive status (°011) fault message (F008) "DC link
undervoltage" is additionally output.

Refer to the Section "Fault- and alarm messages"

Bit 12: Message "Main contactor energized" (H)

HIGH signal The main contactor (AC unit)/precharging contactor (DC unit) (option) is
operated.
Significance + The main contactor/precharging contactor (option) can be driven

with the appropriate wiring and parameterization.

Bit 13: Message "RFG active" (H)

HIGH signal Ramp-function generator active

Significance + The ramp-function generator output (r480 / KK0073) is not equal to
the ramp-function generator input (r460 / KK0072).
A hysteresis, which can be parameterized (P476 as %, referred to
the rated system frequency P352), can only be taken into account
for an analog setpoint input.

¢ When the "synchronizing“ function is selected, alarm A069 is
initiated, as long as the ramp-function generator is active in the
setpoint channel of the synchronizing converter.
The synchronizing operation is not started as long as the ramp-
function generator is active.

Bit 14: Message, "Clockwise rotating field" (H)/ "Counter-clockwise rotating field" (L)

HIGH signal Clockwise rotating field

Significance + The frequency setpoint for the closed-loop control (speed/frequency
setpoint, r482 / KK0Q75) is greater than or equal to 0.

LOW signal Counter-clockwise rotating field

Significance + The frequency setpoint for the closed-loop control (speed/frequency

setpoint, r482 / KK0Q75) is less than 0.

Bit 15: Message "KIP/FLN active" (H)

HIGH signal The kinetic buffering (KIP) function or flexible response (FLN) is active.

Significance ¢ KIP: A brief power failure is bypassed using the kinetic energy of
the connected load.

¢ FLN: The converter can be operated up to a minimum DC link
voltage of 50% of the rated value.

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Bit 16: Message "Restart-on-the-fly active" (H)

HIGH signal The restart-on-the-fly function is active, or the excitation time (P602) is
running.
Significance ¢ The drive converter is switched to a motor which is still rotating.
+ Overcurrent is prevented as a result of the restart-on-the-fly
function.

¢ The excitation time (magnetization time) is active.

Bit 17: Message "Synchronism has been reached" (H)

HIGH signal Synchronism has been reached.
Significance ¢ Synchronism has been reached.
Prerequisite TSY (option) available and P100 (open-loop/closed-loop control type) =

2 (VIf characteristic for textile applications) or P100 =1, 2, 3 at line
synchronism (P534 = 2).

Bit 18: Message "Overspeed" (L)

LOW signal Alarm "Overspeed" (A033)
Significance + The frequency actual value is either:

+ greater than the maximum frequency for the clockwise rotating field
(P452) plus a hysteresis (P804 as %, referred to P452) or

¢ less than the maximum frequency for the counter-clockwise rotating
field (P453) plus a hysteresis (P804 as %, referred to P453).

¢ The bit is again set to an H signal as soon as the absolute value of
the frequency actual value is less than or equal to the absolute
value of the appropriate maximum frequency.

Bit 19: Message “External fault 1 (H)

HIGH signal "External fault 1"
Significance ¢ A"External fault 1" is present in control word, bit 15.
Output at the terminal strip (PEU, CUVC, TSY, SCI1/2, EB1, EB2) with L signal.

Bit 20: Message "External fault 2" (H)

HIGH signal "External fault 2"
Significance ¢ A '"External fault 2" is present in control word bit 26.
Output at the terminal strip (PEU, CUVC, TSY, SCI1/2, EB1, EB2) with L signal.

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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Bit 21: Message "External alarm" (H)

HIGH signal "External alarm”

Significance + An "external alarm 1" is present in control word bit 28, or, "external
alarm 2" in control word bit 29.

Output at the terminal strip (PEU, CUVC, TSY, SCI1/2, EB1, EB2) with L signal.

Bit 22: Message "Alarm i2t drive converter" (H)

HIGH signal Alarm "i2t alarm, inverter" (A025)

Significance + If the instantaneous load status is maintained, then the drive
converter will be thermally overloaded.

Output at the terminal strip (PEU, CUVC, TSY, SCI1/2, EB1, EB2) with L signal.
Bit 23: Message "Fault, converter overtemperature" (H)

HIGH signal "Inverter temperature too high" fault (F023)
Significance + The limiting inverter temperature has been exceeded.
Output at the terminal strip (PEU, CUVC, TSY, SCI1/2, EB1, EB2) with L signal.

Bit 24: Message "Alarm, converter overtemperature" (H)

HIGH signal Alarm, "inverter temperature too high" (A022)
Significance + The inverter temperature threshold to release an alarm has been
exceeded.

Output at the terminal strip (PEU, CUVC, TSY, SCI1/2, EB1, EB2) with L signal.

Bit 25: Message "Alarm, motor overtemperature" (H)

HIGH signal Alarm “Motor overtemperature*

Significance ¢ Itinvolves an “I2t alarm, motor (A029) or an overtemperature alarm
from the KTY (P380 > 1) or PTC thermistor (P380 = 1).

+ The alarmis initiated either by calculating the motor load (r008 /
K0244) or from the KTY84 sensor (r009 / K0245).

¢ Parameters involved in the calculation:
P380 (mot. temp. alarm), P382 (motor cooling),
P383 (mot. temp.T1), P384 (mot. load limit).

Output at the terminal strip (PEU, CUVC, TSY, SCI1/2, EB1, EB2) with L signal.

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Bit 26: Message "Fault, motor overtemperature" (H)

HIGH signal Fault, "Motor overtemperature"

Significance ¢ Itinvolves an "I2t fault, motor" (FO21) or an overtemperature fault,
from KTY (P381 > 1) or PTC thermistor (P381 = 1).

Output at the terminal strip (PEU, CUVC, TSY, SCI1/2, EB1, EB2) with L signal.

Bit 27: Reserve

Bit 28: Message, "Fault, motor stalled/locked" (H)

HIGH signal Fault, “Motor stalled or blocked" (FO15)
Significance ¢ The drive has either stalled or is locked.
Precondition ¢ Blocking recognition at P100 = 3, 4 f/n control:

setpoint/actual value deviation has occurred (bit 8), torque limit
(B0234) reached, speed < 2 % and time in P805 expired

¢ Inthe case of M control (P100 = 5) or slave drive (P587), blocking is
not recognized.

Output at the terminal strip (PEU, CUVC, TSY, SCI1/2, EB1, EB2) with L signal.

Bit 29: Message "Bypass contactor energized" (H)

HIGH signal The bypass contactor is energized after precharging has ended
(applies only to AC units equipped with bypass contactor).
Significance + A bypass contactor (option) can be energized with the appropriate

wiring and parameterization.

Bit 30: Message "Alarm sync. error" (H)

HIGH signal Alarm, "Synchronizing error" (A070)

Significance + After successful synchronization, the phase deviation is greater than
the parameterized tolerance range (P531).

Prerequisite TSY (option) available and P100 (open-loop/closed-loop control type) =

2 (VIf characteristic for textile applications) or P100 =1, 2, 3 at line
synchronism (P534 = 2).

Output at the terminal strip (PEU, CUVC, TSY, SCI1/2, EB1, EB2) with L signal.
Bit 31: Message "Pre-charging active" (H)

HIGH signal PRE-CHARGING (010) condition
Significance + Pre-charging is realized after an ON command.

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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Maintenance

11 Maintenance

DANGER

SIMOVERT MASTERDRIVES units are operated at high voltages.
All work carried out on or with the equipment must conform to all the
national electrical codes (BGV A3 in Germany).

Maintenance and service work may only be executed by qualified
personnel.

Only spare parts authorized by the manufacturer may be used.

The prescribed maintenance intervals and also the instructions for
repair and replacement must be complied with.

Hazardous voltages are still present in the drive units up to 5 minutes
after the converter has been powered down due to the DC link
capacitors. Thus, the unit or the DC link terminals must not be worked
on until at least after this delay time.

The power terminals and control terminals can still be at hazardous
voltage levels even when the motor is stationary.

If it is absolutely necessary that the drive converter be worked on when
powered-up:

+ Never touch any live parts.

¢ Only use the appropriate measuring and test equipment and
protective clothing.

¢ Always stand on an ungrounded, isolated and ESD-compatible pad.

If these warnings are not observed, this can result in death, severe
bodily injury or significant material damage.
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11.1 Replacing the fan

DANGER

Construction types
AtoC

The fan is designed for an operating time of L1g > 35 000 hours at an
ambient temperature of Ty, = 40 °C. It should be replaced in good time
to maintain the availability of the unit.

The units have a fan which operates as soon as the unit is connected to
the voltage supply.

To replace the fan the converter has to be disconnected from the
supply and removed.

The fan is located on the bottom of the unit.

Replace the fan as follows:

¢ Undo the two M4x49 Torx screws

¢ Pull out the protective cover together with the fan from underneath
¢ Withdraw fan connector X20

+ Install the fan in reverse sequence.

fo:xxﬁ—f M4 x 49

=N Torx T20
V//{{é %}X\% gg?ing washer

Protective cover

M4 x 49/ Torx T20
and spring washer

Fig. 11-1 Cover and fan for housing size Ato C

11-2
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Construction type D  The fan is screwed onto a bracket and is located at the bottom section
of the unit.

Replace the fan as follows:

+ Withdraw fan connector X20.

Unscrew the two M5x16 Torx screws at the bottom of the unit.
Pull the bracket out of the unit from underneath.

Unscrew the M4 fan screws.

* & & o

Install the fan in reverse sequence.

Fan M4 screw (Torx T20)

I

Captive washer

| Bracket
Washer

B )

Spring washer.

< @& —— Washer

M5x16 /@ & ——_ Spring washer

Torx T25 @ —__ Msxis
X
Torx T25

Fig. 11-2 Fan with bracket for housing size D

Replacing the fan The fuses are located in the upper section of the unit in a fuse holder.
fuse (type D) You have to open the fuse holder to replace the fuses.

«— Fuse link

Fuse holder Fuse holder
closed open
Fig. 11-3 Fuse holder for housing size D

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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11.2 Replacing the PMU

Replacing the PMU Turn the snaps on the front cover by 90 °
Open up the front cover
Withdraw connector X108 on the CU (Control Unit)

Remove ribbon cable from the guide hooks

* & & o o

Carefully press the snap catches upwards on the inner side of the
front cover using a screwdriver

Tilt the PMU and remove it
+ Install new PMU in reverse sequence.

*

Rear side of the |
front cover

Snap catches

PMU-board

Fig. 11-4 Replacing the PMU

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Maintenance

11.3

Construction types
A and B

Construction types
Cand D

Replacement fuses

Replacing the DC link fuses

The DC link fuses are not accessible on types A and B. They must

therefore only be replaced by the service personnel.

The position of the fuses can be seen from the relevant block diagram.

Procedure:

¢ Remove side plate

+ Replace the defective fuses:
e Fuses F1 and F2 on type C
e Fuses F1l,F3 or Flto F4 ontype D

9

Type of construction C 3}} Type of construction D

L Jr
D F2
FB1

_1F

[ IFs

[__JF2

[_JFR
| I

Fig. 11-5 Position of the DC link fuses
Inverter MLFB Fuse Part ID Fuse
order number

6SE7022-2UC61 50 A, 700 V F1, F2 6SY7000-0AC74
6SE7026-0TD61 80 A, 700V F1,F2,F3,F4 6SY7000-0AC73
6SE7027-2TD61
6SE7022-6TC61 100 A, 700 V F1, F2 6SY7000-0AC72
6SE7023-4TC61
6SE7023-8TD61 100 A, 700 V F1, F3 6SY7000-0AC72
6SE7024-7TD61
6SE702_-_UD61

Siemens AG
SIMOVERT MASTERDRIVES

6SE7087-6KD60
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12 Forming

CAUTION If a unit has been non-operational for more than two years, the DC link
capacitors have to be newly formed. If this is not carried out, the unit
can be damaged when the line voltage is powered up.

If the unit was started-up within one year after having been
manufactured, the DC link capacitors do not have to be re-formed. The
date of manufacture of the unit can be read from the serial number.
How the serial (Example: A-N60147512345)
number is made up

Digit Example Meaning

land?2 A- Place of manufacture
3 2001

2002

2003

2004

2005

2006

2007

2008

January to September
October

November

S|l=s < cH4wnw ooz

N
[EnY
©

O zZz O

December

5to 14 Not relevant for forming

The following applies for the above example:
Manufacture took place in June 2001.

During forming, the DC link of the unit is connected up via a rectifier, a
smoothing capacitor and a resistor.

During forming a defined voltage and a limited current are applied to
the DC link capacitors and the internal conditions necessary for the
function of the DC link capacitors are restored again.

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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_________________________________________________ Motor-
o — connection
—  U2m1
: - A Lc C7L# | V22
—1 N = D/L- fw2ims
— : —o—-l: :
m—— : —°
Forming . m $ i DC link Inverter
— >0 :
| ] | PEL ; i PE2
o_.n. ...................... =0
Fig. 12-1 Forming circuit
Components for the Vrated A R I
forming circuit
(suggestion) DC 270V to 310 V SKD 50/ 12 220 Q/100W | 22 nF/1600V
DC 510 V to 650 V SKD 62/ 16 470Q/100W | 22 nF/1600V
DC 675V to 810 V SKD 62/ 18 680 Q2/100W | 22 nF/1600V

DANGER

Procedure

The unit has hazardous voltage levels up to 5 minutes after it has been
powered down due to the DC link capacitors. The unit or the DC link
terminals must not be worked on until at least after this delay time.

be disconnected.

Before you form the DC link capacitors, all DC link connections must

The converter incoming power supply must be switched off.

The unit is not permitted to receive a switch-on command (e.g. via
the keyboard of the PMU or the terminal strip).

example.

hour.

Connect the required components in accordance with the circuit

Energize the forming circuit. The duration of forming is approx. 1

12-2
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13 Technical Data

EU low-voltage directives EN 50178
73/23/EEC and RL93/68/EEC

EU directive EMC 89/336/EEC EN 61800-3

EU machine directive EN 60204-1
89/392/EEC
Approval UL: E 145153
CSA: LR 21927
Type of cooling Air cooling with built-in fan

Permissible ambient and cooling-
medium temperature:

e during operation 0° Cto +40° C (32° Fto 104° F)
e during storage -25° C to +70° C (-13° F to 158° F)
e during transport -25° C to +70° C (-13° F to 158° F)
Installation altitude <1000 m above sea level (100 % load capability)

> 1000 m to 3500 m above sea level
(for load capability. see Fig. "Derating curves")

Permissible humidity rating Relative humidity <95 % during transport and storage
< 85 % during operation (moisture
condensation not permissible)

Climatic class Class 3K3 to DIN |IEC 721-3-3 (during operation)

Degree of pollution Pollution degree 2 to IEC 664-1 (DIN VDE 0110. Part 1).
Moisture condensation during operation not permissible

Overvoltage category Category lll to IEC 664-1 (DIN VDE 0110. Part 2)

Degree of protection IP20 EN 60529

Class of protection Class 1 to EN 536 (DIN VDE 0106. Part 1)

Shock protection to EN 60204-1 and DIN VDE 0106 Part 100 (BGV A3)

Radio interference suppression to EN 61800-3

e Standard No radio interference suppression

e Options Radio interference suppression filter for Class B1 or A1 to EN 55011

Interference immunity Industrial to EN 61800-3

Paint finish For interior installation

Mechanical specifications

- Vibrations to DIN IEC 68-2-6

During stationary use:
Constant amplitude

o of deflection 0.075 mm in the frequency range 10 Hz to 58 Hz
o of acceleration 9.8 m/s? in the frequency range > 58 Hz to 500 Hz
During transport:
o of deflection 3.5 mm in the frequency range 5 Hz to 9 Hz
e of deflection 9.8 m/s? in the frequency range > 9 Hz to 500 Hz
- Shocks to DIN IEC 68-2-27 / 08.89
30 g. 16 ms half-sine shock
- Drop and topple to DIN IEC 68-2-31/04.84
on a surface and on a corner
Miscellaneous The devices are ground-fault protected, short-circuit-proof and idling-

proof on the motor side

Table 13-1 General data

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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NOTE Complete fulfillment of the degree of
protection IP20 in accordance with
EN 60529 is dependent on how many
incoming and outgoing control cables
cover the opening area on the lower
section of the unit. If degree of
protection IP20 also has to be met in
operation, the opening may have to
be subsequently reduced.

Permissible rated input voltage in %
acc. to VDE 0110/ IEC 664-1

Permissible rated current in % (not necessary acc. to UL / CSA)

100 100
\ <1>
75 \\
50 75
25
0 50
0 3 6 9 12 1516 0 1000 2000 3000 4000
>
Pulse frequency in kHz Installation altitude above sea level in m
<1>
Permissible rated current in % The more favourable derating curve only applies
100 to units of sizes B to D at a rated input voltage
of 510 - 540 V
9% Altitude | Derating
[m] factor K1
80 1000 1,0
70 2000 0,9
3000 0,845
60
0 1000 2000 3000 ﬁoo 4000 08
Installation altitude above sea level in m
Permissible rated current in %
100
Temp Derating
75 [°C] factor K2
50 0,76
50 45 0,879
40 1,0
25 35 1,125~ * See
30 1,25* the
0 following
0 10 20 30 40 50 25 1,375 * Note

Cooling-medium temp. in °C

Fig. 13-1 Derating curves
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The derating of the permissible rated current for installation altitudes of
over 1000 m and at ambient temperatures below 40 °C is calculated as

follows:
Total derating = Deratingajtitude X Deratingambient temperature
K=K1xKo
NOTE It must be borne in mind that total derating must not be greater than 1!
Example: Altitude: 3000 m K1=0.845
Ambient temperature: 35 °C Ko =1.125
— Total derating = 0.845 x 1.125 = 0.95
Rating plate SIEMENS
WECHSELR'CHTER / DC lNVERTER Unit designation
SIMOVERT VC

ST

Bestelinummer: 1P 6SE7024-7TDB1

Order number

List of unit options

Erz-st D
Issue
Year of manufacture

Fabrik-Nr. s T-U22047500045
Serial no. Month of manufacture
Eingang DC 510... 650 V 559 A
input
Ausgang 3AC 0- 380...480 V 0- 500 Hz
Output
Belastungskl. | 47 A VT-Rating 136% OL for1min
Max. Qutput 1142.8A CT-Rating 150% OL for 1 min

Techn.Opt. @ :::D @n c €
Made in Germany IND.CONT EO

Fig. 13-2 Rating plate
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Meaning of the

option codes

Option Meaning Option Meaning
CBP: Profibus EB1: Expansion Board 1
G11 Slot A G61 Slot A
G13 Slot C G63 Slot C
G14 Slot D G64 Slot D
G15 Slot E G65 Slot E
G16 Slot F G66 Slot F
G17 Slot G G67 Slot G
CBP2: PROFIBUS (sync freq EB2: Expansion Board 2
possible) G71 Slot A
G9I1 Slot A G73 Slot C
G93 Slot C G74 Slot D
G95 Slot E G75 Slot E
G97 Slot G G76 Slot F
The CBP2 module takes the place Grr Slot G
of the CB. LBA backplane bus adapter
CBC: CAN-Bus K11 installed in the electronics box
G21 Slot A
G23 Slot C ADB adapter board
G24 Slot D
G25 Slot E K01 Mounting pos. 2 (slot D, E)
G26 Slot F K02 Mounting pos. 3 (slot F, G)
G27 Slot G
SLB: SIMOLINK
G41 Slot A
G43 Slot C
G44 Slot D
G45 Slot E
G46 Slot F
G47 Slot G
Table 13-2 Meaning of the option codes
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Designation Value

Order No. 6SE70... | 21-1RA60 | 21-3RA60 | 21-8RB60 | 22-3RB60 | 23-2RB60 | 24-4RC60
Rated voltage [V]
e Input DC 270 (- 10 %) to 310 (+ 15 %)
e Output 3 AC 0 to rated DC voltage x 0.75
Rated frequency [Hz]
e Input -
e Output: V/f = constant 0 to 600

V = constant 8 to 300
Rated current [A]
e Input 12.6 15.8 211 27.3 38.3 52.6
e Output 10.6 13.3 17.7 22.9 32.2 442
DC link voltage [V] = rated DC voltage
Rated output [KVA] | 37t04.2 | 471052 | 6.0t06.9 | 8.0t09.1 [ 11210128 [ 15410176
Auxiliary current supply  [V] DC 24 (20 - 30)
o Max. aux. curr. requirement[A] 1.5

Standard version at 20 V
o Max. aux. curr. requirement[A] 25
Maximum version at 20 V

Pulse frequency [kHZ] 1.5 to 16 (see Fig. "Derating curves")
Load class Il to EN 60 146-1-1
Base load current [A] 0.91 x rated output current
Base load duration [s] 240
Overload current [A] 1.36 x rated output current
Overload duration [s] 60
Load class Il to EN 60 146-1-1 (additional)
Base load current [A] 0.91 x rated output current
Base load duration [s] 270
Overload current [A] 1.6 x rated output current
Overload duration [s] 30
Losses, cooling, power factor
Power factor conv. coseC <0.92ind.
Efficiency n (Rated operation) >0.97 >0.98 >0.97 >0.98
Power loss (at 25kHz)  [kW] 0.09 0.11 0.13 0.17 0.22 0.29
Cooling-air requirement[m3/s] 0.009 0.009 0.022 0.022 0.022 0.028
Pressure drop Ap [Pa] 10 10 32 32 32 30
Sound pressure level, types of construction, dimensions, weights
Sound pressure level[dB(A)] 60 60 60 60 60 60
Type of construction A A B B B C
Dimensions [mm]
¢ Width 90 90 135 135 135 180
¢ Height 425 425 425 425 425 600
e Depth 350 350 350 350 350 350
Weight approx. [ka] 8.5 8.5 12.5 12.5 12.5 21

Table 13-3 Air-cooled inverter (part 1)

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Designation Value

Order No. 6SE70... | 25-4RD60 | 27-0RD60 | 28-1RD6O | | |
Rated voltage [V]
e Input DC 270 (- 10 %) to 310 (+ 15 %)
e Output 3 AC 0 to rated DC voltage x 0.75
Rated frequency [Hz]
e Input -
e Output: V/f = constant 0 to 600

V = constant 8 to 300
Rated current [A]
e Input 64.3 82.1 96.4
e Output 54.0 69.0 81.0
DC link voltage [V] = rated DC voltage
Rated output [KVA] | 18.810215 [ 24.0t027.4 | 28.11032.2 | |

Auxiliary current supply [V] DC 24 (20 - 30)
e Max. aux. curr. requirement[A] 1.5
Standard version at 20 V
e Max. aux. curr. requirement[A] 2.5
Maximum version at 20 V
Auxiliary current supply Fan[V] 1ACor2AC230+15%
o Aux. curr. requirem.at 50 Hz [A] 0.43
o Aux. curr. requirem.at 60 Hz [A] 0.49

Pulse frequency [kHz]

1.5 to 16 (see Fig. "Derating curves")

Load class Il to EN 60 146-1-1

Base load current [A] 0.91 x rated output current
Base load duration [s] 240
Overload current [A] 1.36 x rated output current
Overload duration [s] 60

Load class Il to EN 60 146-1-1 (additional)

Base load current [A] 0.91 x rated output current
Base load duration [s] 270

Overload current [A] 1.6 x rated output current
Overload duration [s] 30

Losses, cooling, power factor

Power factor conv. coseC <0.92ind.
Efficiency n (Rated operation) >0.98

Power loss (at 25kHz)  [kW] 0.44 0.54 0.60

Cooling-air requirement [m?/s] 0.054 0.054 0.054

Pressure drop Ap [Pa] 230 230 230

Sound pressure level, types of construction, dimensions, weights

Sound pressure level [dB(A)] 65 65 65
Type of construction D D D
Dimensions [mm]
o Width 270 270 270
¢ Height 600 600 600
¢ Depth 350 350 350
Weight approx. [kal 32 32 32
Table 13-4 Air-cooled inverter (part 2)
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Designation Value
Order No. 6SE70... | 16-1TA61 | 18-0TA61 | 21-0TA61 | 21-3TB61 | 21-8TB61 | 22-6TC61
Rated voltage [V]
e Input DC 510 (-15 %) to 650 (+10 %)
e Output 3 AC 0 to rated DC voltage x 0.75
Rated frequency [Hz]
¢ Input —
e Output: V/f = constant 0 to 600
V = constant 8 to 300
Rated current [A]
e Input 7.3 9.5 12.1 15.7 20.8 304
e Output 6.1 8.0 10.2 13.2 17.5 255
DC link voltage [V] = rated DC voltage
Rated output [KVA] | 41105.0 | 531066 | 6.8t084 [8.7t010.9 [ 11610145 1681021.2

Auxiliary current supply [V] DC 24 (20 - 30)

o Max. aux. curr. requirement[A] 1.5
Standard version at 20 V

o Max. aux. curr. requirement[A] 25

Maximum version at 20 V

Pulse frequency [kHZ]

1.5 to 16 (see Fig. "Derating curves")

Load class Il to EN 60 146-1-1

Base load current [A] 0.91 x rated output current
Base load duration [s] 240
Overload current [A] 1.36 x rated output current
Overload duration [s] 60

Load class Il to EN 60 146-1-1 (additional)

Base load current [A] 0.91 x rated output current
Base load duration [s] 270

Overload current [A] 1.6 x rated output current
Overload duration [s] 30

Losses, cooling, power factor

Power factor conv. coseC <0.92ind.

Efficiency n (Rated operation) >0.97 >0.98

Power loss (at 25kHz)  [kW] 0.09 0.10 0.12 0.13 0.16 0.27

Cooling-air requirement[m3/s] 0.009 0.009 0.009 0.022 0.022 0.028

Pressure drop Ap [Pa] 10 10 10 32 32 30

Sound pressure level, types of construction, dimensions, weights

Sound pressure level[dB(A)] 60 60 60 60 60 60

Type of construction A A A B B C

Dimensions [mm]

o Width 90 90 90 135 135 180

¢ Height 425 425 425 425 425 600

e Depth 350 350 350 350 350 350

Weight approx. [kal 8.5 8.5 8.5 12.5 12.5 21
Table 13-5 Air-cooled inverter (part 3)

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Designation Value

Order No. 6SE70... | 23-4TC61 | 23-8TD61 | 24-7TD61 | 26-0TD61 | 27-2TD61
Rated voltage [V]
e Input DC 510 (-15 %) to 650 (+10 %)
e Output 3 AC 0 to rated DC voltage x 0.75
Rated frequency [Hz]
e Input -
e Output: V/f = constant 0 to 600

V = constant 8 to 300
Rated current [A]
e Input 40.5 44.6 55.9 70.2 85.7
e Output 34.0 375 47.0 59.0 72.0
DC link voltage [V] = rated DC voltage
Rated output [KVA] | 22.4t028.2 | 24.7t0 31.1 | 31.0 t0 39.0 | 38.9t049.0 | 47.4 10 59.8

Auxiliary current supply [V] DC 24 (20 - 30)

o Max. aux. curr. requirement[A] 1.5
Standard version at 20 V

o Max. aux. curr. requirement[A] 25

Maximum version at 20 V

Auxiliary current supply fan [V] None 1ACor2AC230+15%
o Aux. curr. requirem.at 50 Hz [A] - 0.43
o Aux. curr. requirem.at 60 Hz [A] - 0.49

Pulse frequency [kHz]

1.5 to 16 (see Fig. "Derating curves")

Load class Il to EN 60 146-1-1

Base load current [A] 0.91 x rated output current
Base load duration [s] 240
Overload current [A] 1.36 x rated output current

Overload duration

[s]

60

Load class Il to EN 60 146-1-1 (additional)

Base load current [A] 0.91 x rated output current
Base load duration [s] 270
Overload current [A] 1.6 x rated output current
Overload duration [s] 30
Losses, cooling, power factor
Power factor conv. coseC <0.92ind.
Efficiency n (Rated operation) >0.98
Power loss (at 25kHz)  [kW] 0.37 0.49 0.58 0.70 0.86
Cooling-air requirement[m3/s] 0.028 0.054 0.054 0.054 0.054
Pressure drop Ap [Pa] 30 230 230 230 230
Sound pressure level, types of construction, dimensions, weights
Sound pressure level [dB(A)] 60 65 65 65 65
Type of construction C D D D D
Dimensions [mm]
o Width 180 270 270 270 270
¢ Height 600 600 600 600 600
¢ Depth 350 350 350 350 350
Weight approx. [kal 21 32 32 32 32

Table 13-6 Air-cooled inverter (part 4)

6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Designation Value
Order No. 6SE70... | 14-5UB61 | 16-2UB61 | 17-8UB61 | 21-1UB61 | 21-5UB11 | 22-2UC61
Rated voltage [V]
e Input DC 675 (-15 %) to 810 (+ 10 %)
e Output 3 AC 0 to rated DC voltage x 0.75
Rated frequency [Hz]
e Input -
e Output: V/f = constant 0 to 600
V = constant 8 to 300
Rated current [A]
e Input 5.4 7.4 9.3 13.1 18.0 26.2
e Output 4.5 6.2 7.8 11.0 15.1 22.0
DC link voltage [V] = rated DC voltage
Rated output [KVA] | 3.9t04.6 | 54t06.4 | 6.8t08.1 [9.6t011.4 [ 13110156 [ 19110228

Auxiliary current supply  [V] DC 24 (20 - 30)

o Max. aux. curr. requirement[A] 1.5
Standard version at 20 V

o Max. aux. curr. requirement[A] 25

Maximum version at 20 V

Pulse frequency [kHZ]

1.5 to 16 (see Fig. "Derating curves")

Load class Il to EN 60 146-1-1

Base load current [A] 0.91 x rated output current
Base load duration [s] 240
Overload current [A] 1.36 x rated output current
Overload duration [s] 60

Load class Il to EN 60 146-1-1 (additional)

Base load current [A] 0.91 x rated output current
Base load duration [s] 270

Overload current [A] 1.6 x rated output current
Overload duration [s] 30

Losses, cooling, power factor

Power factor conv. coseC <0.92ind.

Efficiency n (Rated operation) >0.99 >0.98 >0.99

Power loss (at25kHz)  [kKW] 0.08 0.09 0.10 0.13 0.17 0.27

Cooling-air requirement[m3/s] 0.022 0.022 0.022 0.022 0.022 0.028

Pressure drop Ap [Pa] 32 32 32 32 32 30

Sound pressure level, types of construction, dimensions, weights

Sound pressure level[dB(A)] 60 60 60 60 60 60

Type of construction B B B B B C

Dimensions [mm]

o Width 135 135 135 135 135 180

¢ Height 425 425 425 425 425 600

e Depth 350 350 350 350 350 350

Weight approx. [kg] 12.5 12.5 12.5 12.5 12.5 21
Table 13-7 Air-cooled inverter (part 5)
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Designation Value

Order No. 6SE70... | 23-0UD61 | 23-4UD61 | 24-7UD61 | |
Rated voltage [V]
e Input DC 675 (-15 %) to 810 (+ 10 %)
e Output 3 AC 0 to rated DC voltage x 0.75
Rated frequency [Hz]
¢ Input —
e Output: - V/f = constant 0 to 600

V = constant 8 to 300
Rated current [A]
e Input 34.5 40.2 55.4
e Output 29.0 34.0 46.5
DC link voltage [V] = rated DC voltage
Rated output [KVA] | 25210301 [ 20.51035.3 | 40310 48.3 | |

Auxiliary current supply  [V] DC 24 (20 - 30)

o Max. aux. curr. requirement[A] 1.5
Standard version at 20 V

o Max. aux. curr. requirement[A] 25

Maximum version at 20 V

Auxiliary current supply fan [V]

1ACor2AC230+15%

o Aux. curr. requirem.at 50 Hz [A]

0.43

o Aux. curr. requirem. at 60 Hz [A]

0.49

Pulse frequency [kHz]

1.5 to 16 (see Fig. "Derating curves")

Load class Il to EN 60 146-1-1

Base load current [A] 0.91 x rated output current
Base load duration [s] 240
Overload current [A] 1.36 x rated output current
Overload duration [s] 60

Load class Il to EN 60 146-1-1 (additional)

Base load current [A] 0.91 x rated output current
Base load duration [s] 270

Overload current [A] 1.6 x rated output current
Overload duration [s] 30

Losses, cooling, power factor

Power factor conv. coseC <0.92ind.
Efficiency n (Rated operation) 0.98

Power loss (at 25kHz)  [kW] 0.52 0.59 0.74

Cooling-air requirement[m3/s] 0.054 0.054 0.054

Pressure drop Ap [Pa] 230 230 230

Sound pressure level, types of construction, dimensions, weights

Sound pressure level [dB(A)] 65 65 65
Type of construction D D D
Dimensions [mm]
o Width 270 270 270
¢ Height 600 600 600
¢ Depth 350 350 350
Weight approx. [kal 32 32 32
Table 13-8 Air-cooled inverter (part 6)
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Technical Data

Water-cooled

inverter
Order No. Power loss Cooling- Maximum Typical pressure drop
(at 2.5 kHz) water additional heat- | according to volumetric flow
require- | dissipation power
ment *) at Tair <30 °C
[kW] [l/min] [kW]

Rated input voltage DC 510 to 620 V

6SE7021-3TB61-1AA1 0.21 1.00 0.1 0.15t0 0.2 bar at 1.2 I/min
6SE7021-8TB61-1AA1 0.16 1.20 0.1 0.15t0 0.2 bar at 1.2 I/min
6SE7022-6TC61-1AA1 0.33 210 0.2 0.15t0 0.2 bar at 2.6 I/min
6SE7023-4TC61-1AA1 0.47 2.60 0.2 0.15to 0.2 bar at 2.6 I/min
6SE7023-8TD61-1AA1 0.58 4.25 0.5 0.15to 0.2 bar at 6.0 I/min
6SE7024-7TD61-1AA1 0.71 4.80 0.5 0.15to 0.2 bar at 6.0 I/min
6SE7026-0TD61-1AA1 0.86 5.25 0.5 0.15t0 0.2 bar at 6.0 I/min
6SE7027-2TD61-1AA1 1.07 6.00 0.5 0.15to 0.2 bar at 6.0 I/min
Rated input voltage DC 675 to 810 V

6SE7014-5UB61-1AA1 0.09 0.80 0.1 0.15t0 0.2 bar at 1.2 I/min
6SE7016-2UB61-1AA1 0.11 0.85 0.1 0.15t0 0.2 bar at 1.2 I/min
6SE7017-8UB61-1AA1 0.12 0.90 0.1 0.15t0 0.2 bar at 1.2 I/min
6SE7021-1UB61-1AA1 0.16 1.00 0.1 0.15t0 0.2 bar at 1.2 I/min
6SE7021-5UB61-1AA1 0.21 1.20 0.1 0.15t0 0.2 bar at 1.2 I/min
6SE7022-2UC61-1AA1 0.32 2.00 0.2 0.15t0 0.2 bar at 2.6 I/min
6SE7023-0UD61-1AA1 0.59 3.10 0.5 0.15to 0.2 bar at 6.0 I/min
6SE7023-4UD61-1AA1 0.69 3.45 0.5 0.15 to 0.2 bar at 6.0 I/min
6SE7024-7UD61-1AA1 0.87 4.15 0.5 0.15to 0.2 bar at 6.0 I/min

Table 13-9 Water-cooled inverter

NOTE

These units and the air-cooled inverters are identically constructed.

Instead of the heat sink for air, an air/water cooler has been installed.

All the technical data not listed in Table 13-9 for a particular unit are the
same as those of the air-cooled inverter. The first 12 positions of the
Order No. are identical. The supplement "-1AA1” indicates water
cooling.

*) The cooling water requirement applies for the unit rating of the inverter and 100%
utilization of the additional heat dissipation obtained from a water temperature rise

intake/return of AT =5 K.

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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13.1 Notes regarding water-cooled units

Other conditions The unit is to be connected to an existing external cooling-water circuit.
affecting operation  The construction of this cooling-water circuit under the aspects of
open or closed circuit

choice and juxtaposition of materials

composition of cooling water

cooling-water cooling (recooling, supply of fresh cooling water)

and others

have an important effect on the safe functioning and service life of the
whole installation.

* & & o o

WARNING The warnings given under "Standard units" apply.

Installation and servicing work on the water cooling system must be
performed with the power disconnected.

There must be no condensation on the units (also applies to standard
units).

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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Technical Data

13.1.1 Notes regarding installation and components

Filling

11/4" System

A closed-circuit water-cooling system of stainless steel with water/water
heat exchanger is recommended for the converters.

To prevent electrochemical corrosion and transfer of vibration,
SIMOVERT MASTERDRIVES are to be connected to water supply
and return lines by flexible, electrically non-conducting hose. The
hose length (in total) should be > 1.5 m.

If plastic piping is used in the installation, this hose is not necessary.

The water hoses should be connected up before the converter is
installed.

If hose clips are used, they should be checked for tightness at three-
monthly intervals.

Primary circuit

Safety
1 bar/ valve
2.5 bar <1 bar/ !
<25bar !
Control cubicle
Pump
Diaphragm expansion
tank
Automatic
venting

Filter

V/E flow monitor

Thermostatic controller

Water-water heat
exchangers

Fig. 13-3 Water-to-water heat exchanger

If a water supply system is already available in the plant which does not
exceed temperatures above 35 °C but does not fulfil the cooling water
requirements, the two cooling systems can be connected using a water-
water heat exchanger.

The coolers of the frequency converters are connected via a manifold
so that the necessary flow rate is ensured but the pressure does not
exceed the permitted value. Factors such as height differences and
distances must be taken into account.

For devices without antifreeze, we recommend using Nalco 00GE 056
from ONDEO Nalco. This is an organic corrosion inhibitor specially
developed for semi-open and closed cooling systems. It protects metals
against corrosion by forming a protective organic film on the surface of
the metal.

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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The operating pressure is to be adjusted according to the flow
conditions in the supply and return sides of the water cooling system.
The user must take measures to ensure that the max. permissible
operating pressure is not exceeded. Use must be made of a pressure
regulating device.

Closed-circuit cooling systems are to be provided with pressure
balancing devices with safety valve *) and air venting devices.

The air must be let out of the cooling system while filling is in progress.

To ensure that the necessary volume keeps flowing, flushback filters
should be fitted instead of the normal pipe strainer. Flushback filters
automatically take care of the return flow.

These are manufactured by, for example, Reckitt Benckiser
Deutschland GmbH, D-68165 Mannheim, Tel.: ++490621/32460.

ASI 1 Information Bulletin E20125-C6038-J702-A1-7400 of February
1997 contains information about suggested plant configurations for
various applications.

Water piping must be laid with extreme care. The pipes must be
properly secured mechanically and checked for leakage.

Water pipes must under no circumstances make contact with live parts
(insulation clearance: at least 13 mm).

*) <1.2barata permissible operating pressure of 1.0 bar

13-14
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Technical Data

13.1.2 Application
In application, the same general conditions apply as to standard units
(with air cooling), with the exception of the cooling conditions described
below.
Water is normally used as the cooling medium (see Section "Coolant").
Antifreeze is added only in exceptional cases.
Within a cooling water temperature range of from + 5 °C to + 38 °C, the
unit can be operated at 100% rated current.
If higher cooling water temperatures are necessary, the unit operating
current must be reduced as shown in Figures 13-4 and 13-5 (Curve 1).
This applies only where water is used as the cooling medim (see notes
in Section "Anti-condensation, Antifreeze").
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Fig. 13-4 Reduction curve applying to installation in IP22 cabinets
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Permissible rated current in % Derating Curve Water IP54
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Fig. 13-5 Reduction curve 2 applying to installation in IP54 cabinets
NOTE The maximum coolant temperature is 50 °C for IP22 cubicles and 46 °C

for IP54 cubicles!
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13.1.3 Coolant

Normal service water with corrosion protection (see section "Corrosion
protection agent") or a water/antifreeze mixture (see section "Antifreeze
additive") can be used as a coolant.

13.1.3.1 Definition of cooling water

The cooling water must meet the following requirements in the long

term:

Max. grain size of any entrained particles <0.1 mm
pH value 6.0t0 8.0
Chloride <40 ppm
Sulfate <50 ppm
Dissolved substances < 340 ppm
Total hardness <170 ppm
Conductivity (water only, also see Section < 500 pS/cm
"Antifreeze additive")

Cooling water inlet temperature +5..38°C
Cooling water temperature rise per unit (rated AT=5°C
operation)

Operating pressure 1 bar

Alternatively, use deionized water (“battery water” in accordance with
DIN 43530, Part 4).

NOTICE Operating pressures higher than 1 bar are not permissible!

If the system is operating at a higher pressure, the supply pressure
must be reduced to 1 bar at each unit.

The heat sink material is not seawater-proof, i.e. it must not be cooled
directly with seawater!

Filters (sieves) with a mesh size of < 100 ym are to be fitted in the unit
water
systems (see Section "Notes regarding installation and components”)!

If there is a risk of freezing, appropriate counter-measures should be
taken for operation, storage and transport, e.g. draining and blowing out
with air, extra heaters, etc.

WARNING The warning notes for "standard units" apply.

Installation and servicing work on the water systems must always be
performed with the electric power disconnected.
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13.1.3.2 Antifreeze additive

By the use of antifreeze, the lower operating temperature limit can be
reduced from + 5 °C to 0 °C, and when not operating the system is
protected against freezing at temperatures down to — 30 °C.

Because of its physical properties (heat absorption, thermal
conductivity, viscosity), antifreeze reduces cooling system efficiency. It
should only be used when absolutely necessary.

Reduction curves for antifreeze are given in the Section "Application”
(Figs. 13-3 and 13-4). Without derating, premature aging of unit
components cannot be ruled out. Converter tripping by the
overtemperature protection must also be expected.

WARNING Operation at temperatures of < 0 °C is not permitted, not even with
antifreeze!

Use of other media can shorten the service life.

If less that 20 % Antifrogen N is added to the cooling water, the risk of
corrosion is increased, which can shorten the service life.

If more than 30 % Antifrogen N is added to the cooling water, this will
have an adverse effect on heat dissipation and hence on the proper
functioning of the unit. It must always be kept in mind that a higher
pumping capacity is required when Antifrogen N is added to the cooling
water.

When antifreeze is used, no potential differences must occur in the
whole cooling system. If necessary, the components must be
connected with an equipotential bonding strip.

NOTE Where antifreeze is concerned, pay attention to the information given in
the safety data sheet!

Antifrogen N (made by Clariant; www.clariant.com) is preferred for use
as antifreeze.

Background:

Antifrogen N was thoroughly analysed for this application. Special
attention was given to compatibility with other materials and to
environmental and health aspects. Furthermore, many years of
experience have been gained with Antifrogen N, and the definition of
cooling water is based on this antifreeze agent.

In order to obtain the benefit of the good anti-corrosive properties of
Antifrogen N and water mixtures, the concentration of the mixture must
be at least 20 %.

The use of antifreeze places higher demands on cooling system

tightness because the surface tension of the Antifrogen and water
mixture is about 100 times smaller than that of pure water.

6SE7087-6KD60  Siemens AG
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WARNING

Hotwater-proof asbestos-based seals are suitable. For seals with
packing glands, graphite cord can be used. For pipe joints where hemp
is used, coating the hemp with fermit or fermitol has proved effective.

Antifrogen N can give rise to leakage at polytetrafluorethylene seals.

Proportion of Kinematic Relative Antifreeze
Antifrogen N viscosity pressure loss protection to
added [%] [mm?/s] [°C]

0 1.8 1.09

20 3.5 1.311 -10

34 4.72 1.637 -20

45 7.73 1.743 -30

Table 13-10  Antifrogen N material data at T = 0 °C coolant temperature

More than 45 % impedes heat dissipation and hence proper functioning
of the unit.

It must always be kept in mind that the pumping capacity required
for using Antifrogen N additive must be adjusted, and the
backpressure arising in the unit must also be taken into account.

The necessary coolant flow volume must be attained under all
circumstances.

The electrical conductivity of the coolant is increased when antifreeze is
added to the cooling water. Antifrogen N contains inhibitors to
counteract the attendant increased propensity for electrochemical
corrosion.

To prevent weakening of the inhibitors and the corrosion that would
then result, the following measures are necessary:

1. When the cooling system is drained, it must either be refilled with
the same mixture within 14 days, or it must be flushed out with water
several times and the heat sinks must then be blow through with
compressed air.

2. The water and Antifrogen N mixture must be renewed every 3 to 5
years.

If other antifreeze agents are used, they must be ethylene glycol
based. They must also have been approved by reputable companies in
the automotive industry (GM, Ford, Chrysler).

Example: DOWTHERM SR-1.

Concerning the electrical conductivity of the antifreeze and water
mixture, the antifreeze manufacturer's guidelines apply.

The water that is mixed with the antifreeze must strictly comply with the
defnition given in the Section "Definition of cooling water".
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WARNING Use of other agents can shorten the service life.

Mixing different antifreeze agents is not permitted under any
circumstances.

13.1.3.3 Corrosion protection agent

We recommend the use of a corrosion protection inhibitor for the
cooling circuit, e.g. NALCO 00GE056 corrosion protection from
ONDEO Nalco (Nalco Deutschland GmbH, www.nalco.com,

D-60486 Frankfurt, Tel. +49-697934-0). Concentration of the corrosion
protection inhibitor in the cooling water 0.2 ... 0.25 %.

The cooling water should be checked 3 months after the first filling of
the cooling circuit and then once a year.

Control kits for testing the inhibitor concentration are available from
ONDEO Nalco.

NOTE Always observe the manufacturer’s instructions when refilling the anti-
corrosion agent.

If any clouding, discoloration or bacteria are detected in the cooling
water, the cooling circuit has to be flushed out and refilled.

An inspection glass should be installed in the cooling circuit to be able
to monitor the cooling water easily.
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13.1.4 Protection against condensation
Special measures are necessary to prevent condensation.
Condensation occurs when the cooling water inlet temperature is
considerably lower than the room temperature (air temperature). The
permissible temperature difference between cooling water and air
varies according to the relative humidity ¢ of the room air. The
temperature at which moist air will deposit droplets of water is called
the dew point.
The following table lists the dew points (in °C) for an atmospheric
pressure of
1 bar (=~ height 0 to 500 m above sea level). If the cooling water
temperature is lower than the value given, condensation must be
expected, i.e. the cooling water temperture must always be > dew point.
Room = = ¢: 4): ¢: ¢: 4): ¢: ¢: 4): ¢:
temp. 20% | 30% [ 40% | 50% [ 60% | 70% | 80% | 85% | 90% | 95% | 100 %
°C
10 <0 <0 <0 0.2 2.7 4.8 6.7 7.6 8.4 9.2 10
20 <0 2 6 9.3 12 14.3 16.4 17.4 18.3 19.1 20
25 0.6 6.3 10.5 13.8 16.7 19.1 21.2 22.2 23.2 241 24.9
30 4.7 10.5 14.9 18.4 21.3 23.8 26.1 271 281 29 29.9
35 8.7 14.8 19.3 22.9 26 28.6 30.9 32 33 34 34.9
38 111 17.4 22 25.7 28.8 31.5 33.8 34.9 36 36.9 37.9
40 12.8 19.1 23.7 27.5 30.6 33.4 35.8 36.9 37.9 38.9 39.9
45 16.8 23.3 28.2 32 35.3 38.1 40.6 41.8 42.9 439 449
50 20.8 27.5 32.6 36.6 40 42.9 45.5 46.6 47.8 48.9 49.9
Table 13-11 Dew point temperature as a function of relative humidity ¢ and room
temperature at an altitude of 0 m above sea level
The dew point also depends on the absolute pressure, i.e. on altitude.
The dew points for low atmospheric pressures lie below the value for
sea level, and it is therefore always sufficient to plan the cooling water
supply temperature for an altitude of 0 m.
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13.1.5

NOTICE

Various measures can be taken to afford protection against
condensation:

1. Temperature control is recommended for this purpose (see Fig.
13-3). The water temperature is controlled as a function of room
temperature. This method is certainly to be preferred where there
are high room temperatures, low water temperatures and high
humidities.

2. Physical dehumidifying. This is only effective in closed rooms. It
comprises operating an air/water heat exchanger with cold water to
constantly condense the moisture out of the room air.

3. A humidity alarm can be installed to give a warning when
condensation is imminent. Such an alarm is available from
ENDRICH (www.endrich.com); when the temperature falls to within
2 K of dew point, a signal contact closes.

Notes on materials

Cooling water installations with copper pipes and/or copper joints are to
be avoided and are possible only if special measures are taken, e.g.
closed cooling circuit, full filtering (i.e. copper ions are filtered out),
water additives (such as the products of Nalco Deutschland GmbH,;
www.nalco.com; D-60486 Frankfurt, Tel. +49-697934-0).

The hose connection nozzles on the heat sink side must be of stainless
steel or heavy gauge aluminium. Under no circumstances may the
connection nozzles be of brass or copper.

PVC hoses are not suitable for use with antifreeze!

Hard PVC pipes are suitable for use with the antifreeze agents listed in
Section "Antifreeze additive".

The water cooling system must not contain any zinc at all.

Where antifreeze is used, please note:
zinc reacts with all glycol-based inhibitors.

Never use galvanized pipes for this reason!

If the plant incorporates normal iron pipes or cast iron
accessories (e.g. motor housings), a separate cooling system with
water/water heat exchangers is to be installed for the converters.

If a heat exchanger made of CuNi 90/10 is used, be sure to pay
attention to the water conductivity (hose) (see Section "Note regarding
installation and components").

13-22
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14.1

Faults and Alarms

Faults

General information regarding faults

For each fault, the following information is available:

Parameter r947  Fault number
r949  Fault value
ro51  Fault list
P952 Number of faults
r782  Fault time

If a fault message is not reset before the electronic supply voltage is
switched off, then the fault message will be present again when the
electronic supply is switched on again. The unit cannot be operated
without resetting the fault message. (Exception: Automatic restart has

been selected, see P373).

Number / Fault

Cause

Counter-measure

FOoO01

Main contactor

If a main contactor checkback is configured,
no checkback occurs within the time set in
P600 after the power-up command. In the

P591 Src Contactor Msg

Parameter value must be in conformance with

checkback case of externally excited synchronous motors | the connection of the main contactor
(P095 = 12), there is no checkback for the checkback.
excitation current unit.
Check the checkback loop of the main
contactor (or the checkback of the excitation
current unit in the case of synchronous
motors).
F002 When pre-charging, the minimum DC link Check the supply voltage,

Pre-charging

voltage (PO71 Line Volts x 1.34) of 80 % has
not been reached.

The maximum pre-charging time of 3 seconds
has been exceeded.

Compare witth PO71 Line Volts (Compare
P071 with the DC link voltage on DC units).

Check the rectifier/regenerative unit on DC
units. The rectifier/regenerative unit must be
switched on before the inverter is switched on.

F006

DC link overvoltage

Shutdown has occurred due to excessive DC

link voltage.

Line voltage | DC voltage range | Shutdown
value

200V -230 V1270V - 310V | appr. 410 V
380 V- 480V 1510V - 650 V | appr. 820 V

500 V- 600 V 1 675V - 810 V | appr. 1020 V
660 V - 690 VV 1 890 V - 930 V | appr. 1220 V

For parallel-connected converters (BF M,N)
r949 = 1: Overvoltage in the DC link of the
master

r949 = 2: Overvoltage in the DC link of the
slave.

Check the supply voltage or input DC voltage.

Converter is operating in regenerative mode
without feedback possibility.

If the converter supply voltage is at the upper
tolerance limit and it is operating at full load,
FO006 can also be caused by a line phase
failure.

Possibly

- Increaase P464 Decel Time,

- Activate P515 DC Bus Volts Reg (check
P071 beforehand)

- Reduce P526 Fly Search Speed.

- Reduce P259 Max Regen Power (only for
P100=3,40r5)
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

FO08

DC link undervoltage

The lower limit value of 76 % of the DC link
voltage (PO71 Line Volts), or of 61 % when
kinetic buffering has been enabled, has been
fallen short of.

Undervoltage in the DC link in 'normal’
operation (i.e. no SIMULATION).

Undervoltage in the DC link with active kinetic
buffering and speed less than 10 % of the
rated motor speed.

It was a 'brief power failure' which was not
detected until system recovery (auto restart

flag).

Check
- Input DC voltage

- DC link

F010

DC link overvoltage

Due to excessive DC link voltage, shutdown
has taken place:

Line voltage DC link range  Shutdown
value
380V-480V 510V-650V 740V

Note:
Only at U800 = 1 and f(Pulse) > f(derating)

Lower threshold value than FO06 !

Check the supply voltage

Check the braking resistor

Converter operates regeneratively without a
feedback possibility. Braking unit must be set
to the lower response threshold (673 V)

FO11 Overcurrent shutdown has occurred. - Check the converter output for short-circuit or
The shutdown threshold has been exceeded. | earth fault
Overcurrent
- Check the load for an overload condition
- Check whether motor and converter are
correctly matched
- Check whether the dynamic requirements
are too high
F012 During excitation of the induction motor, the Only for closed loop n/f/T control (P100 = 3, 4
current did not rise above 12.5 % of the or 5)
| too low setpoint magnetizing current for no-load
operation. If no motor is connected, go into the simulation
mode P372.
Check current detection, check power section.
F014 During excitation of the motor, the current Check the output contactor
component is less than 25 % of the motor no- | Check the motor cable
| too low load current.
Note:
Only for U800 = 1
Irrespective of the type of control
(Difference to F012)
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

FO15

Motor has stalled or is locked:

- Reduce load

Motor stall - if the static load is too high - Release brake
- if the acceleration or deceleration time is too | - Increase current limits
fast, or if load change is too fast and too great,
- Increase P805 PullOut/BlckTime
- due to incorrect parameterization of the pulse
encoder pulse number P151 or of the analog - Increase P792 response threshold for
tachometer scaling P138 set/actual deviation
- due to disturbed speed signals (tachometer Only for f/n/T control (P100 = 3, 4, 5)
shield not connected)
- Increase torque limits or torque setpoint
The fault is only generated after the time set in
P805. Only n/T control or v/f control with speed
controller: (P100 =0, 4, 5)
The binector B0O156 is set in the status word 2
r553 Bit 28. - Check tachometer cable break
To detect whether the drive is blocked, see - Check pulse encoder pulse number
P792 (Perm Deviation) and P794. With n/f
control, this fault is tripped if the torque limits - Check analog tachometer scaling
have been reached (B0234).
- Connect shield of tachometer cable on motor
With speed control (P100 = 4) and master side and converter side
drive (see P587), the fault can also point to an
interruption in the encoder cable. This case - Reduce smoothing of speed pre-control P216
has the same significance as if the drive is (only n/T control)
locked. only frequency control:(P100 = 3)
With v/f control, the I(max) controller has to be | - Slow down acceleration time (see also P467
activated (P331). The monitor does not ProtRampGen Gain)
operate with v/f textile applications (P100 = 2). | - Increase current in the lower frequency range
Motor has stalled or is locked: (P278, P279, P280)
In the case of synchronous motors (P095 = - Switch in speed controller pre-control
12, 13): by reaching the maximum frequency (P471>0)
- Set EMF controller more dynamically (315) to
In the case of externally excited synchronous | max. approx. 2
motors (P095 = 12): as a result of missing or
excessively high excitation current (flux is too | - Increase changeover frequency for the EMF
small or too great). model (P313)
- Replace by speed control with pulse encoder
When the maximum frequency (including in the case of overmodulated n/f controller
control reserves) (B0254) has been reached
on synchronous motors, the fault is generated | - Track speed setpoint with the speed actual
immediately. If the deviations in the rotor flux | value so that the set/actual deviation is always
are too great, first of all, the converter current | less than that set in P792.
is switched to zero, the excitation current is
reduced and, after some time, the fault Only for synchronous motor: (P095 = 12)
message is tripped at the level of the double
damping time constant (2*r124.1). During this | - Check current limits of the excitation unit.
wait time, the status word bit B0156 (r553.28)
is set already. - Check excitation current setpoint and actual
value (incl. wiring)
- Check voltage limits of the excitation unit
during dynamic current changes.
- Check drive system for resonance
oscillations.
F018 The found set frequency could not be - Check additional setpoint 2
implemented. Reasons: - Release negative directions of rotation with
F set fly - Additional setpoint 2 too high low maximum speed.
- Speed actual-value at standstill negative
(signal ripple) and negative direction of
rotation locked.
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

F019

Motor not found

During flying restart without tachometer:
Search in both directions of rotation not
possible (one direction blocked) and motor has
not been found.

Power up after coasting.

Possibly increase P525 Fly Search Amps.
Enable both directions of rotation (P571,
P572)

F020

Motor temperature

The motor temperature limit value has been
exceeded.

r949 = 1 limit value of motor temperature
exceeded

r949 = 2 short-circuit in the cable to the motor
temperature sensor or sensor defective

r949 = 4 wire break in the cable to the motor
temperature sensor or sensor defective

r949 = 5 wire break and limit value exceeded

Check the motor (load, ventilation, etc.). The
current motor temperature can be read in r009
Motor Temperature.

Check P381 Mot Tmp
Fault - check the KTY84 input at connector

-X103:29,30, or X104:29,30 (Compact PLUS)
for short-circuit.

F021 Parameterized limit value of the 12t monitoring | Check: P383 Mot Tmp T1
for the motor has been exceeded.
Motor 12t
F023 The limit value of the inverter temperature has | - Measure the air intake and ambient

Inverter temperature

been exceeded.

Alarm: (r949):
Bit0 Inverter overtemperature

Bitl Wire break of cable to
temperature sensor

Bit4 Number of the temperature sensor
Bit5
Bit6

Bit8 Multiparallel circuit: Slave number
Bit9
Bit10

Examples:
r949 = 1: Limit value of inverter temperature
has been exceeded.

r949 = 2: Sensor 1: wire break of sensor cable
or sensor defective

r949 = 18: Sensor 2: wire break of sensor
cable or sensor defective

r949 = 34: Sensor 3: wire break of sensor
cable or sensor defective

r949 = 50: Sensor 4: wire break of sensor
cable or sensor defective.

temperature
(Observe minimum and maximum ambient
temperature!)

- Observe the derating curves at theta >45°C
(Compact PLUS type) or 40°C.

- On Compact PLUS units: > 22 kW
acknowledgement is only possible after
1 minute

Check:

- whether the fan -E1 is connected and is
rotating in the correct direction

- that the air entry and discharge openings are
not restricted

- temperature sensor at -X30

F025

UCE upper switch/

UCE upper switch (Compact PLUS) / or UCE
has tripped in phase L1

Check:

- phase L1 for short-circuit or ground fault

UCE Ph. L1 (-X2:U2 - including motor)
- that CU is correctly inserted
- that the switch for "SAFE STOP" (X9/5-6) is
open (only for units with order No. ...-11,
..-21,...-31, ...-61).
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

F026

UCE lower switch /
UCE Ph. L2

UCE lower switch (Compact PLUS) / or UCE
has tripped in phase L2

Check:

- phase L2 for short-circuit or ground fault
(-X2:V2 - including motor)

- that CU is correctly inserted
- that the switch for 'SAFE STOP' (X9/5-6) is

open (only for units with order Nos....-11,
...-21,...-31, ...-61)

F027

Fault pulse resistor /

Fault pulse resistor (Compact PLUS) / or UCE
has tripped in phase L3

Check:

- phase L3 for short-circuit or ground fault

UCE Ph. L3 (-X2:W2 - including motor)
- that CU is correctly inserted
- that the switch for 'SAFE STOP' (X9/5-6) is
open (only for units with order Nos....-11,
..-21,...-31, ...-61)

F028 The frequency and the amplitude of the DC Check the supply voltage.

link ripple indicate a single-phase power
Supply phase failure.
F029 A fault has occurred in the measured value Causes in phase L1 and L2:

Meas. value sensing

sensing system:

The measured variable at which a fault
occurred during offset adjustment is bit-coded
and stored in r949 :

Bit 0: Current phase L1

Bit 1: Current phase L2

Bit 2: DC link voltage

Bit 3: Inverter temperature

Bit 4: Motor temperature

Bit 5: Analog input 1

Bit 6: Analog input 2

Examples:
- (r949 = 1) Offset adjustment in phase L1 not
possible

- (r949 = 2) Offset adjustment in phase L3 not
possible.

- (r949 = 3) Offset adjustment in phases L1
and L3 not possible.

- Fault in measured value sensing system
- Fault in power section (valve cannot block)
- Fault on CU

Causes on all other measured variables:
- Fault on CU (SIMA) -> replace CU

FO35 Parameterizable external fault input 1 has Check:
been activated
Ext. Fault 1 - whether there is an external fault
- whether the cable to the appropriate digital
input has been interrupted
- P575 Src No ExtFaultl
F036 Parameterizable external fault input 2 has Check:
been activated
Ext. Fault 2 - whether there is an external fault
- whether the cable to the appropriate digital
input has been interrupted
- P585 Src No ExtFault2
Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

F037

An analog input is taking place in operating
mode 4..20 mA and a wire break has

Check the connection to

Analog input occurred. The number of the analog input - Analog input 1 -X102:15, 16,
concerned is shown in fault value (r949). or -X101:9,10 (Compact PLUS).

- Analog input 2 -X102: 17, 18.
Check parameters
- P632 CU Analn Conf
- P634 CU Analn Smooth
- P631 CU Analn Offset

F038 During a parameter task, a voltage failure has | Re-enter the parameter. The number of the

Voltage OFF during
parameter storage

occurred on the board.

parameter concerned can be seen in fault
value r949.

F040

AS internal

Incorrect operating status

Replace CU (-A10), or replace the unit
(Compact PLUS type)

F041

EEPROM fault

A fault has occurred when storing the values in
the EEPROM.

Replace CU (-A10), or replace the unit
(Compact PLUS)

F042

Calculating time

Calculating time problems

At least 10 failures of time slots T2, T3, T4 or
T5 (see also parameters r829.2 to r829.5)

Reduce the calculating time load:
- Increase P357 Sampling Time

- Calculate individual blocks in a slower
sampling time

Observe r829 CalcTimeHdroom.

F044

BICO manager fault

A fault has occurred during the softwiring of
binectors and connectors.

Fault value r949:
>1000 : Fault during softwiring of connectors
>2000 : Fault during softwiring of binectors

- Voltage OFF and ON
- Factory setting and new parameterization
- Replace the board

F045

Opt. Board HW

A hardware fault has occurred when accessing
an option board

- Replace CU (-A10), or replace the unit
(Compact PLUS)

- Check connection of the board subrack to the
option boards and replace if necessary.

F046 A fault has occurred during the transfer of Power the unit down and up again.
parameters to the gating unit processor.
Par. Task Replace CU (-A10), or replace the unit
(Compact PLUS type)
F047 The calculating time in the gating unit Replace CU (-A10), or replace the unit

Gating Calc Time

computer is not sufficient

(Compact PLUS)

In case of synchronous motors (P095 = 12):
Pulse frequency set too high (P340>2kHz).

F048

Gating Pulse Freq

The pulse frequency set in P340 is not
permissible.

Change P340 Pulse Frequency.

F049

The firmware versions on the CU have
different firmware release.

Use uniform firmware

SW version

FO50 Error when initializing the TSY board Check:

TSY Init. - Whether the TSY is correctly inserted
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

FO51

Speed encoder

Digital tachometer or analog tachometer
sensing are faulty

Check the parameters:

- P130 Src SpdActV

- P151 Pulse #

- P138 AnalogTachScale

- P109 Motor #PolePairs

The product of P109 and P138 must be
smaller than 19200. Check or replace

tachometer. Check connection to tachometer.

- Replace CU (-A10), or replace the unit
(Compact PLUS type)

F052 Control track input (-X103/27, or -X104/27 Unselect tachometer with control track (P130
Compact PLUS) is not high: select motor encoder)
n-Cntr.Input - Tachometer line broken
- Tachometer fault Check control track connection (-X103/27, or
X104/27 Compact PLUS)
The fault input on the TSY was activated.
Exchange TSY
FO053 The permissible change value of the speed Check tachometer cables for interruptions.

Tachometer dn/dt

encoder signal P215 dn(act,perm) has been
doubly exceeded.

Check earthing of tachometer shield.

- The shield must be connected both at the
motor and the converter side.

- The encoder cable must not be interrupted.

- The encoder cable must not be laid together
with the power cables.

- Only recommended encoders should be
used.

- In the case of a signal fault, the DT1 board
may have to be used. If necessary, change
P215

- With P806

(observe parameter description) it is possible
during operation to switch over to encoder-free
operation.

F054

Sensor board
initialization fault

A fault has occurred during initialization of the
encoder board.

Fault value r949

1. Board code incorrect
2. TSY not compatible
3. SBP not compatible
7. Board double

20: TSY board double

60: Internal error

F056

SIMOLINK telegram
failure

Communication on the SIMOLINK ring is
disturbed.

- Check the fiber-optic cable ring

- Check whether an SLB in the ring is without
voltage

- Check whether an SLB in the ring is faulty

- Check P741 (SLB TIgOFF)
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

FO57

Brake does not open

The brake has not opened, the output current
of the converter has exceeded the
parameterized current threshold (U840) for
longer than one second (with the rotor locked)

Note:
Only with U800 = 1

Check brake

Check I(max) brake (U840). The set threshold
must be at least 10% above the maximum
possible acceleration current.

F058

Parameter fault
Parameter task

A fault has occurred during the processing of a
parameter task.

No remedy

F059

Parameter fault after
factory setting/init.

A fault has occurred in the initialization phase
during the calculation of a parameter.

The number of the inconsistent parameter is
indicated in fault value r949. Correct this
parameter (ALL indices) and switch voltage off
and on again. Several parameters may be
affected, i.e. repeat process.

FO60

MLFB is missing

This is set if the MLFB = 0 after exiting
INITIALIZATION (0.0 kW). MLFB = order
number.

After acknowledgement, in INITIALIZATION
enter a suitable MLFB in parameter PO70
MLFB (6SE70..). (Only possible with the
corresponding access stages to both access
parameters).

F061 A parameter entered during drive setting (e.g. | Acknowledge the fault and change the
P107 Mot Rtd Freq, P108 Mot Rtd Speed, corresponding parameter value. The missing
Incorrect P340 Pulse Frequency) is not in a permissible | parameter is indicated in r949 as a fault value.
parameterization range (depending on control type)
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Faults and Alarms

Number / Fault

Cause

Counter-measure

F062

Multi-parallel circuit

Fault in connection with the multi-parallel
circuit or board ImP1 has been detected.

r949 = 10:

Communications card does not reply. When
writing the control word, BUSY is not active if
CSOUT is inactive. Communications card is
probably not inserted.

R949 =11,12:
Timeout during BUSY during initialization.
BUSY does not become active within 1 sec.

R949 = 15:

Timeout during BUSY during normal
communication. BUSY does not become
active within 1 sec.

R949 =18:

Timeout when reading out the fault information
from the ImPIs. Within one second after
activation of FAULT no fault cause can be
supplied by the IMP1.

R949 = 20+i:

HW conflict. This is set if bit HWCONF is set in
status word of slave i. (Fault in the
configuration of the multi-parallel circuit)

r949 = 30+i:
HW version of ImPI isnot compatible. The
relevant slave number is contained in i.

R949 = 40:
Number of slaves does not tally with the
setpoint number of slaves of the unit.

R949 = 50+i

Inconsistency in the number of slaves. The
number of slaves notified by the ImPI is not in
conformance with the number of status words
or with the setpoint number of slaves of the
MLFB.

Counter-measure:

- Check ImPI or communications card and
replace, if necessary.

- Check configuration of multi-parallel circuit.
- Check parameterization.
- Replace CU.

- Replace ImPI.

F065

Scom Telegram

No telegram was received at an Scom
interface (Scom/USS protocol) within the
telegram failure time.

Fault value r949:

1 =interface 1 (SCom1)
2 = interface 2 (SCom2)

- Check the connection CU -X100:1 to 5 and
check the connection PMU -X300.

- Check the connection CU -X103, or
X100/ 35,36 (Compact PLUS type)

- Check "SCom/SCB TLG OFF" P704.01
(SCom1) and P704.02 (SCom2)

- Replace CU (-A10), or replace the unit
(Compact PLUS type)

Siemens AG
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Faults and Alarms

04.2006

Number / Fault

Cause

Counter-measure

FO70

SCB initialization fault

A fault has occurred during initialization of the
SCB board.

Fault value r949:

1: Board code incorrect

2: SCB board not compatible

5: Error in configuration data
(Check parameterization)

6: Initialization timeout

7: SCB board double

10: Channel error

FO72

EB initialization fault

A fault has occurred during initialization of the
EB board.

Fault value r949:

2: 1st EB1 not compatible
3: 2nd EB1 not compatible
4: 1st EB2 not compatible
5: 2nd EB2 not compatible
21: Three EB1 boards

22: Three EB2 boards

110: Fault on 1st EB1 (Analog input)
120: Fault on 2nd EB1 (Analog input)
210: Fault on 1st EB2 (Analog input)
220: Fault on 2nd EB2 (Analog input)

FO73 4 mA at analog input 1, slave 1 fallen short of | Check the connection of the signal source to
the SCI1 (slave 1) -X428: 4, 5.

AnlnplSL1

FO74 4 mA at analog input 2, slave 1 fallen short of | Check the connection of the signal source to
the SCI1 (slave 1) -X428: 7, 8.

Aninp2 SL1

FO75 4 mA at analog input 3, slave 1 fallen short of | Check the connection of the signal source to
the SCI1 (slave 1) -X428: 10, 11.

Aninp3 SL1

FO76 4 mA at analog input 1, slave 2 fallen short of | Check the connection of the signal source to
the SCI1 (slave 2) -X428: 4, 5.

Aninpl SL2

FO77 4 mA at analog input 2, slave 2 fallen short of | Check the connection of the signal source to
the SCI1 (slave 2) -X428: 7, 8.

Aninp2 SL2

FO78 4 mA at analog input 3, slave 2 fallen short of | Check the connection of the signal source to
the SCI1 (slave 2) -X428: 10, 11.

Anlnp3 SL2

FO79 No telegram has been received by the SCB - Check the connections of the SCB1(2).

SCB telegram failure

(USS, peer-to-peer, SCI) within the telegram
failure time.

- Check P704.03"SCom/SCB Tlg OFF"
- Replce SCB1(2)

- Replace CU (-A10)

F080

TB/CB initialization
fault

Fault during initialization of the board at the
DPR interface

Fault value r949:

1: Board code incorrect

2: TB/CB board not compatible
3: CB board not compatible

5: Error in configuration data
6: Initialization timeout

7: TB/CB board double

10: Channel error

Check the T300/CB board for correct
contacting, check the PSU power supply,
check the CU/ CB /T boards and check the
CB initialization parameters:

- P918.01 CB Bus Address,

- P711.01 to P721.01 CB parameters 1to 11

14-10
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Faults and Alarms

Number / Fault

Cause

Counter-measure

F081

OptBrdHeartbeat-
Counter

Heartbeat-counter of the optional board is no
longer being processed

Fault value r949:

0: TB/CB heatbeat-counter

1: SCB heartbeat-counter

2: Additional CB heartbeat-counter

- Acknowledge the fault (whereby automatic
reset is carried out)

- If the fault re-occurs, replace the board
concerned (see fault value)

- Replace ADB

- Check the connection between the subrack
and the optional boards (LBA) and replace, if
necessary

F082

TB/CB telegram failure

No new process data have been received by
the TB or the CB within the telegram failure
time.

Fault value r949:

1=TB/CB

2 = additional CB

- Check the connection to TB/CB
- Check P722 (CB/TB TIgOFF)

- Replace CB or TB

FO085

Add. CB initialization
fault

A fault has occurred during initialization of the
CB board.

Fault value r949:

1: Board code incorrect

2: TB/CB board not compatible
3: CB board not compatible

5: Error in configuration data
6: Initialization timeout

7: TB/CB board double

10: Channel error

Check the T300 / CB board for correct
contacting and check the CB initialization
parameters:

- P918.02 CB Bus Address,

- P711.02 to P721.02 CB Parameters 1 to 11

F087

SIMOLINK initialization

A fault has occurred during initialization of the
SLB board.

- Replace CU (-A10), or replace the unit
(Compact PLUS type)

fault - Replace SLB
F090 An error occurred when attempting to change | Power down and power up again. If it
a parameter from the standstill measurement | reoccurs, replace CU (-A10), or replace the
MId Param. or the rotating measurement (Mot ID). unit (Compact PLUS type)
F091 The rotating measurement takes longer than Eliminate the cause and re-start the
programmed in a measured status. The measurement (power up the converter again).
MId Time relevant measuring interval is encrypted in If it re-occurs, replace CU (-A10), or replace
parameter r949. Possible causes: the unit (Compact PLUS type).
Load torque too high
Load torque not uniform
Ramp-function generator disabled
F095 Due to entries for There must be a 10 % frequency range which
- Permissible phase sequence lies above 1.1 times the changeover frequency
Mld n(set) - Maximum frequency, and below 0.9 times the start of field-
- Minimum speed, weakening frequency.
- Changeover frequency between V and |
model, Possible counter-measures
- Start of field-weakening frequency,
- Frequency suppression bandwidth - Permit both phase sequences
it was not possible to determine a permissible
frequency range for the rotating measurement. | - Increase maximum frequency
- Reduce minimum speed,
- Reduce changeover frequency between the
V and | model.
- Reduce or remove the frequency
suppression bandwidth.
Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Faults and Alarms

04.2006

Number / Fault

Cause

Counter-measure

F096

Mid abort

The rotating measurement was aborted due to
the inadmissible external intervention.

The fault value in r949 defines the type of
intervention:

4 Setpoint inhibit
5 Changeover, setpoint channel
8 Unexpected change in the converter status

12 Motor data set changeover (for function
selection "Compl. Mot ID")

13 Changeover to slave drive

14 Motor data set changeover to data set with
v/f_charac

15 Controller inhibit is set
16 Ramp-function generator is disabled
17 Selection "Tacho test" for F controller

18 Ramp-function generator stopped
Eliminate cause

22 Inverter inhibit:
Check inverter release (P561)

F097

Mld meausred value

The measured values for the nominal ramp-up
time when optimizing the controller deviate too
greatly.

Cause: very unsteady load torque

If necessary, increase the torque limit values
to 100 percent

F098 The rotating measurement has detected a fault | The fault value in r949 defines the type of
in the speed actual value signal. The fault intervention
Mld Tachof value defines the type of fault. 4 No speed signal present
The fault measurement may have been 5 Sign of the signal is incorrect
erroneously generated if the drive speed is 6 A track signal is missing
externally forced (e.g. completely locked drive | 7 Incorrect gain
generates the "no signal" message) 8 Incorrect pulse number
Checking the measurement cables.
Checking the parameters
- P130 Src Speed ActV
- P1151 Encoder Pulse #
F100 During the ground fault test, a current not The cause of the fault can be read out from
equal to zero has been measured, or an UCE | r376 "GrdFltTestResult".
GRND Init or overcurrent monitoring has responded,
although no value has yet been triggered. Check the converter output for short-circuit or
ground fault
(-X2:U2, V2, W2 - including motor).
Check that the CU is inserted correctly.
Sizes 1 and 2:
- Check the transistor modules on the PEU
board -A23 for short-circuit.
Size 3 and 4:
- Check the transistor modules -A100, -A200,
-A300 for short-circuit
6SE7087-6KD60 Siemens AG
14-12 Operating Instructions ~ SIMOVERT MASTERDRIVES




04.2006

Faults and Alarms

Number / Fault

Cause

Counter-measure

F101

GRND UCE

During the ground fault test, the UCE
monitoring has responded in a phase in which
no valve has been triggered.

Check valves in the power section for short-
circuit, and on converters with fiber-optic
gating, check the gating unit wiring and the
UCE checkbacks for correct assignment.

R376 can be interrogated to indicate which
UCE monitoring has responded.

F102

GRND Phase

During the ground fault test, a current flows in
a phase in which no valve has been triggered
or the UCE monitoring has responded in the
phase in which the valve has been triggered.

The fault value can be read out from r949. The
digit of the xth position indicates the valve
where the fault occurred at power-up.

X000 x=1=V+ x=2=V- x=3=U+
Xx=4=U- x=5=W+ x=6=W-

The figure of the xth digit indicates the phase
in which | is 0 and thus a valve must be
defective (always conductive).

OO0OO0OX x=1Phase 1 (U)
x =3 = Phase 3 (W)
X =4 = Phase 1 (U) or 3 (W)

Examine phase for defective valves (always
conductive).

F103

Ground fault

There is a ground fault or a fault in the power
section.

During the ground fault test, a current flows
from the phase in which a valve has been
triggered, the overcurrent comparator has
responded, or a UCE monitoring has
responded in a phase in which a valve has
been triggered.

Read out fault value from r949. The digit of the
xth position indicates the valve where the fault
occurred at power-up.

X000 x=1=V+ x=2=V- x=3=U+
X000 x=4=U- x=5=W+ x=6=W-

Check the motor including the feeder cable for
short-circuit. If no ground fault is present,
check the power section for defective valves
(always conductive).

The digit of the xth position indicates the
phase in which | is 0 and therefore a valve
must be defective (always conductive).

OO0OX 1=Currentinphase 1 (U)
2 = UCE in phase 2 (V)
3 = Current in phase 3 (W)
4 = Only overcurrent occurred

The speed of the motor shaft during the
ground-fault test should be less than 10 % of
the rated speed!

1) In phase V there is a ground fault or a
defective valve or the "SAFE STOP" switch
(X9/5-6) is open (only for units with Order No.
.11, ..-21, ...-31).
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Faults and Alarms

04.2006

Number / Fault

Cause

Counter-measure

F107

MLd =0

A fault has occurred during the test pulse
measurement

Read out fault value from r949. The figures of

the grey shaded areas indicate which fault has

occurred.

OO0 XX xx=01: Both current actual values
remain O

xx = 02: Motor-converter cable
phase U interrupted

xx = 03: Motor converter phase V
interrupted

xx = 04: Motor-converter phase W
interrupted

xx = 05: Current actual value 11
remains 0

xx = 06: Current actual value 13
remains 0

xx = 07: Valve U+ does not trigger

xx = 08: Valve U- does not trigger

xx = 09: Valve V+ does not trigger

xx = 10: Valve V- does not trigger

xx = 11: Valve W+ does not trigger

xx = 12: Valve W- does not trigger

xx = 13: Sign 11 incorrect

xx = 14: Sign I3 incorrect

xx = 15: Sign 11 and I3 incorrect

xx = 16: Sign 11 confused with 13

xx = 17: 11 confused with I3 and
both currents have an
incorrect sign

The digit of the xth digit indicates where the
fault has occurred.

= Single converter
= Inverter 1
= Inverter 2
= Inverters 1 and 2

X X X w
WN R o

Check that all 3 motor feeder cables and the
motor windings do not have any interruption.
Check the connection between the current
converter and the electronics and check the
current converter itself. Check the correct input
of the rating plate data for the motor data set
valid during the measurement.

F108

Mld Unsym

During the DC measurement, the
measurement results for the individual phases
differ significantly. The fault value indicates
which quantity(ies) is(are) concerned and in
which phase the greatest deviation occurred.

Read out fault value from r949. The digit of the
xth position indicates;

O 00X Transverse voltage too high
x =1 =phase R
x =2 =phase S
x=3=phase T

OO XO Dev. stator resistance

(1, 2, 3 as above)

XO OO Dev. dead-time compensation
(1, 2, 3 as above)

X O O O O Dev. valve voltage
(1, 2, 3 as above)

The motor, power section or actual-value
sensing are significantly non-symmetrical.

F109

MId R(L)

The rotor resistance determined during DC
measurement deviates too significantly from
the value which was calculated by the
automatic parameterization from the rated slip.

- Incorrect input of rated speed or rated
frequency

- Pole pair number incorrect

14-14
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Faults and Alarms

Number / Fault Cause Counter-measure
F110 During test pulse measurement, the current - There may be a short-circuit between two
has increased significantly faster than was converter outputs.
Mid di/dt expected. Thus for the 1st test pulse, an
overcurrent condition occurred within the first | - The motor rating plate data have not been
half of the minimum switch-on time correctly parameterized.
- The motor leakage is too low.
F111 A fault has occurred while calculating the
equalization function.
Fault e Func
F112 The individual leakage test results deviate too

Unsym |_sigma

significantly.

F114 The converter has automatically stopped the Re-start with P115 function selection = 2
automatic measurement due to the time limit "Motor identification at standstill". The ON
MIid OFF up to power-up having been exceeded or due | command must be given within 20 sec. after
to an OFF command during the measurement, | the alarm message A078 = standstill
and has reset the function selection in P115. measurement has appeared.
Cancel the OFF command and re-start
measurement.
F115 A fault has occurred during calculations in the | Power-down the converter and electronics and
context of the MotID. power-up again.
KF internal
F116 See TB documentation See TB documentation

Technology board fault

F117

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F118

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F119

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F120

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F121

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F122

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F123

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F124

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F125

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F126

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F127

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F128

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F129

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation
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Faults and Alarms

04.2006

Number / Fault

Cause

Counter-measure

F130

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F131

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F132

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F133

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F134

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F135

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F136

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F137

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F138

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F139

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F140

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F141

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F142

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F143

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F144

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F145

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F146

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F147

Technology board fault

See TB documentation

See TB documentation

F148

An active signal is present at binector U061

@)

Examine cause of fault, see function diagram
710

Fault 1

Function blocks

F149 An active signal is present at binector U062 Examine cause of fault, see function diagram
(2). 710

Fault 2

Function blocks

F150 An active signal is present at binector U063 Examine cause of fault, see function diagram
). 710

Fault 3

Function blocks
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Faults and Alarms

Number / Fault

Cause

Counter-measure

F151 An active signal is present at binector U064 Examine cause of fault, see function diagram
). 710

Fault 4

Function blocks

F153 Within the monitoring time of the tool interface | Cyclically execute write tasks from the tool

No valid sign-of-life tool
interface

no valid sign-of-life has been received from the
tool interface.

interface within the monitoring time whereby
the sign-of-life has to be increased by 1 for
every write task.

F243 Fault in internal linking. One of the two linked | Replace CU (-A10), or replace the unit
partners does not reply. (Compact PLUS).

Link int.

F244 Fault in the internal parameter linking Release comparison of gating unit software
and operating software regarding the transfer

ParaLink int. parameters.
Replace CU (-A10), or replace the unit
(Compact PLUS type).

F255 A fault has occurred in the EEPROM. Switch off the unit and switch it on again. If the

Faultin EEPROM

fault re-occurs, replace CU (-A10), or replace
the unit (Compact PLUS).

Table 14-1

Fault numbers, causes and their counter-measures
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Faults and Alarms

04.2006

14.2

Alarms

The alarm message is periodically displayed on the PMU by A = alarm/
alarm message and a 3-digit number. An alarm cannot be
acknowledged. It is automatically deleted once the cause has been
eliminated. Several alarms can be present. The alarms are then

displayed one after the other.

When the converter is operated with the OP1S operator control panel,
the alarm is indicated in the lowest operating display line. The red LED
additionally flashes (refer to the OP1S operating instructions).

Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A001

Calculating time

The calculating time utilization is too high

a) At least 3 failures of time slots T6 or T7 (see
also parameter r829.6 or r829.6)

b) At least 3 failures of time slots T2, T3, T4 or
T5 (see also parameter r829.2 to r829.5)

- Observe r829 CalcTimeHdroom
- Increase P357 Sampling Time or
- Reduce P340 Pulse Frequency

A002

SIMOLINK start alarm

Start of the SIMOLINK ring is not functioning.

- Check the fiber-optic cable ring for
interruptions

- Check whether there is an SLB without
voltage in the ring

- Check whether there is a faulty SLB in the
ring

A014

Simulation active alarm

The DC link voltage is not equal to 0 when the
simulation mode is selected (P372 = 1).

- Set P372 to 0.

- Reduce DC link voltage (disconnect the
converter from the supply)

A015

External alarm 1

Parameterizable external alarm input 1 has
been activated.

Check

- whether the cable to the corresponding
digital input has been interrupted.

- parameter P588 Src No Ext Warnl

A016

External alarm 2

Parameterizable external alarm input 2 has
been activated.

Check

- whether the cable to the corresponding
digital input has been interrupted.

- parameter P589 Src No Ext Warn2

A017

Safe Stop alarm active

The switch for blocking the inverter pulses (X9
terminal 5-6) has been opened (only for units
with Order No. ...-11, ...-21, ...-31, ...61)

Close switch X9 5-6 and thus release the
inverter pulses.

A020

An overcurrent condition has occurred.

Check the driven load for an overload
condition.

Overcurrent
- Are the motor and the converter matched?
- Have the dynamic performance requirements
been exceeded.
A021 An overvoltage condition has occurred. Check the supply voltage. The converter
regenerates without regeneration possibility.
Overvoltage
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Faults and Alarms

Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A022

Inverter temperature

The threshold for initiating an alarm has been
exceeded.

- Measure intake air or ambient temperature.

- Observe the derating curves at theta >45°C
(Compact PLUS) or 40°C.

Check

- Whether the fan -E1 is connected and is
rotating in the correct direction.

-The air intake and discharge openings for
blockage.

- The temperature sensor at -X30.

- r833 indicates the maximum converter
temperature of all existing measuring points
(Compact/chassis type unit).

- r833.01 indicates the actual converter
temperature (Compact PLUS type).

A023

Motor temperature

The parameterizable threshold for initiating an
alarm has been exceeded.

Check the motor (load, ventilation, etc.). The
current temperature can be read in r009 Motor
Tmp.

Check the KTY84 input at connector
-X103:29,30, or -X104:29,30 (Compact PLUS
type) for short-circuit.

A024

Motor movement

The motor has moved during motor data
identification.

Lock the motor.

A025 If the instantaneous load condition is Check:
maintained, then the inverter will be thermally | - P72 Rtd Drive Amps
12t Inverter overloaded. - MLFB P70
- P128 Imax
- r010 Drive Utilizat
A026 Ud is above the continuously permissible DC
link voltage for more than 30sec in a time
Ud too high interval of 90sec
A029 The parameterized limit value for the 12t Motor load cycle is exceeded!
monitoring of the motor has been exceeded.
12t motor Check the parameters:
P382 Motor Cooling
P383 Mot Tmp T1
P384 Mot Load Limits
A033 Bit 3 in r553 status word 2 of the septoint P804 Overspeed Hys plus
channel. The speed actual value has
Overspeed exceeded the value of maximum speed plus P452 n/f(max, FWD Spd) or
the set hysteresis.
P453 n/f(max, REV Spd) has been exceeded
Increase the parameter for the maximum
frequencies or reduce the regenerative load.
A034 Bit 8 in r552 status word 1 of the setpoint Check

Setpoint/actual value
deviation

channel. The difference between freqeuncy
setpoint/actual value is greater than the
parameterized value and the control
monitoring time has elapsed.

- whether an excessive torque requirement is
present

- whether the motor has been dimensioned too
small.

Increase values P792 Perm Deviation Frqg/
set/actual DevSpeed and P794 Deviation Time

A035 The clockwise and/or the counter-clockwise Check whether cable(s) to the corresponding
rotating field is not enabled, or a wire digital input(s) P572 Src FWD Spd / P571 Src

Wire break breakage is present in the terminal wiring REV Spd is (are) interrupted or released
(both control word bits are zero).

Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A036

Brake checkback
"Brake still closed"

The brake checkback indicates the "Brake still
closed" state.

Check brake checkback (see FD 470)

A037

Brake checkback
"Brake still open"

The brake checkback indicates the "Brake still
open" state.

Check brake checkback (see FD 470)

A041

Vdmax controller inhibit

The line voltage is too high or the drive line
voltage (PO71) is incorrectly parameterized.
The Vdmax controller is disabled despite
parameter access (P515), as otherwise the
motor would accelerate immediately in
operation to the maximum frequency.

Check
- the line voltage

- P071 Line Volts

A042

Motor stall/lock

Motor is stalled or blocked.

The alarm cannot be influenced by P805
"PullOut/BlckTime", but by P794 "Deviation
Time"

Check
- whether the drive is locked

- whether the encoder cable is interruped
during speed control and whether the shield is
connected.

- Whether the drive has stalled

- For synchronous motors (P095=12):
excitation current injection

A043

n-act jump

The permissible change value of the speed
encoder signal (P215) has been exceeded.

Additionally for synchronous motors
(P095=12):

The motor rotates with more than 2% of the
rated speed at the time of inverter release.
The inverter status "Ready for operation” is not
exited.

Check the tachometer cables for interruptions.
Check the earthing of the tachometer shield.

- The shield must be connected both on the
motor and on the converter side.

- The encoder cable must not be interrupted.

- The encoder cable must not be laid with the
power cables.

- Only the recommended encoders should be
used.

- If there is a signal fault, use the DTI board if
necessary. If required, change P215.

- Additionally for synchronous motors
(P095=12):

Do not grant inverter release until the motor is
at standstill

A044

| too low

Only for synchronous motors (P095=12) in
operation:

The difference smoothed with P159 between
excitation current setpoint and actual value
(r160 - r156) deviates from zero by more than
25 % of the rated magnetizing current.

Only for synchronous motors P095=12)
Check:

- whether the current limitation of the excitation
current control is too small,

- whether the dynamic performance of the
excitation current injection is too low,

- whether the excitation current injection
function is operating,

- whether the wiring of excitation current
actual-value P155 is correct,

- whether the wiring of excitation current
setpoint r160 is correct,

- whether there is a wire break between
MASTERDRIVES and the excitation device,

- whether the voltage limitation is too low for
dynamic excitation current control,

- whether the analog output for r160 takes
place without isolating amplifiers (despite
cable length > 4 m)
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Faults and Alarms

Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A045

DC braking activated

The DC braking function has been activated
and the motor frequency is still above the
frequency at which DC braking begins (P398).

- Increase frequency at which DC braking
begins

A049

At serial I/0 (SCB1 with SCI1/2), no slave is
connected or fiber-optic cable is interrupted or

P690 SSCI Analn Conf

No slave slaves are without voltage. - Check slave.
- Check cable.
AO050 At ser. I/O the slaves required accordingto a | Check parameter P693 (analog outputs), P698

Slave incorrect

parameterized configuration are not present
(slave number or slave type): Analog inputs or
outputs or digital inputs or outputs have been
parameterized which are not physically
present.

(digital outputs). Check connectors
K4101...K4103, K4201...K4203 (analog inputs)
and binectors B4100...B4115, B4120...B4135,
B4200...B4215, B4220...B4235 (digital inputs)
for connecting.

A051

Peer baud rate

In a peer-to-peer connection a baud rate has
been selected which is too high or too
different.

Adjust the baud rate in conjunction with the
SCB boards P701 SCom/SCB Baud Rate

A052 In a peer-to-peer connection, a PcD length has | Reduce number of words P703 SCom/SCB
been set which is too high (>5). PcD #

Peer PcD L

A053 In a peer-to-peer connection, the pcD length of | Adjust the word length for transmitter and
transmitter and receiver do not match. receiver

Peer Lng f. P703 SCom/SCB PcD #

AO057 Occurs when a TB is logged on and present, Replace TB configuration (software)
but parameter tasks from the PMU, SCom1 or

TB Param SCom2 have not been answered by the TB
within 6 seconds.

A061 An active signal is present at binector U065 Check cause of alarm (see FD 710)
(2).

Alarm 1

Function blocks

A062

Alarm 2
Function blocks

An active signal is present at binector U066

).

Check cause of alarm (see FD 710)

A063

Alarm 3
Function blocks

An active signal is present at binector U067

).

Check cause of alarm (see FD 710)

A064

Alarm 4
Function blocks

An active signal is present at binector U068

).

Check cause of alarm (see FD 710)

A065

Auto restart active

The auto restart option (P373) restarts the
drive. A possibly parameterized power-up
delay time (P374) expires if flying restart is not
selected. During pre-charging of the DC link,
there is no time monitoring i.e. with an external
electronics power supply, it is also switched-in
again.

Caution!

Personnel could be in danger when the drive
automatically restarts. Check whether the auto
restart function is really required!

A066 The measured target frequency of the external | Check:
converter (or supply) is greater than the
fsyn > fmax parameterized maximum frequency of the - P452 n/f(max, FWD Spd)/ P453 n/f(max,REV
synchronizing converter. Spd) are correct and
- correct motor data set P578 Src MotDSet
BitO are selected
A067 The measured target frequency of the external | Check:
converter (or supply) is less than the minimum
fsyn < fmin frequency required for synchronizing. - 533 Sync Target Freq
- Synchronizing cable.
A068 The setpoint frequency of the synchronizing Adjust total setpoint (main and additional
converter deviates too significantly from the setpoints) to the target frequency displayed in
fsyn<>fsoll measured target frequency of the external visualization parameter r533.
converter (or supply). The permissible
deviation can be set in P529.
Siemens AG  6SE7087-6KD60
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A069

Synchronizing is not started as long as the
ramp-function generator in the synchronizing

Wait until acceleration has been completed.

RGen active converter setpoint channel is active. This Check whether
alarm is only output if synchronizing is
selected. - P462 Accel Time
- P463 Accel Time Unit have been correctly
set.
A070 This alarm is output if the phase difference The alarm can only be deleted after
goes outside the synchronizing window (P531) | synchronization has been exited.
Sync error after successful synchronization.
A071 An attempt has been made to start Insert the TSY board in the subrack
synchronization with either the synchronizing
tSY missing board not inserted or not parameterized.
A075 The measured values of the leakage Usually the leakage reactance P122 is the
measurement or of rotor resistance deviate average value resulting from the measured
Ls, Rr Dev. significantly. values in r546.1...12, and the rotor resistance
r126 from the values in r542.1..3.
If individual measured values significantly
deviate from the average values, they are
automatically not taken into account for the
calculation (for RI) or the value of the
automatic parameterization remains (for Ls).
It is only necessary to check the results for
their plausibility in the case of drives with high
requirements on torque or speed accuracy.
A076 The determined compensation time was Converter output and motor output are too
limited to the value range of 0.5 ps - 1.5 ps. different.
t-comp lim
Check motor data input P095 to P109.
A077 The measured resistance has been limited to | Converter output and motor output are too
the maximum value of 49 %. different.
r-g limit
Check motor data input P095 to P109.
A078 The standstill measurement is executed when | If the standstill measurement can be executed

Stands. Meas

the converter is powered up. The motor can
align itself several times in a certain direction
with this measurement.

without any danger:

- Power up the converter.

A079

MId Inv Stop

The rotating measurement has been aborted
or cannot commence because an inverter stop
command is present.

P561 Src InvRelese - Release the inverter

If necessary, re-start the measurement by
powering-up the converter.

A080

Motld:Dr.M

When the converter is powered up, the
rotating measurement automatically
accelerates the drive. The drive can then only
be externally controlled in a restricted fashion.

If the rotating measurement can be executed
without any danger:

- Power up the converter.

A081

CB alarm

The following description refers to the 1st
CBP. For other CBs or the TB see operating
instructions for CB board.

The ID byte combinations which are being
sent from the DP master in the configuration
telegram are not in conformance with the
permissible ID byte combinations. (See also
Compendium, Chapter 8, Table 8.2-12).
Consequence:

No connection is made with the PROFIBUS
master.

New configuration necessary

A082

CB alarm

The following description refers to the 1st
CBP. For other CBs or the TB see the
operating instructions for the CB board.

No valid PPO type can be identified from the
configuration telegram of the DP master.
Consequence:

No connection is made with the PROFIBUS
master.

New configuration necessary.
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Faults and Alarms

Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A083

CB alarm

The following description refers to the 1st
CBP. For other CBs or the TB see the
operating instructions for the CB board.

No net data or invalid net data (e.g. complete
control word STW1=0) are being received
from the DP master.

Consequence:

The process data are not passed on to the
dual port RAM. If P722 (P695) is not equal to
zero, this will cause the fault message F082 to
be tripped.

See operating instructions of the CB board

A084

CB alarm

The following description refers to the 1st
CBP. For other CBs or the TB see the
operating instructions for the CB board.

The telegram traffic between the DP master
and the CBP has been interrupted (e.g. cable
break, bus cable pulled out or DP master
powered down).

Consequence:

If P722 (P695) is not equal to zero, this will
cause the fault message F082 to be tripped.

See operating instructions of the CB board

A085

CB alarm

The following description refers to the 1st
CBP. For other CBs or the TB see the
operating instructions for the CB board.

The CBP does not generate this alarm!

See operating instructions of the CB board

A086

CB alarm

The following description refers to the 1st
CBP. For other CBs or the TB see the
operating instructions for the CB board.

Failure of the heartbeat counter on the basic
unit. The heartbeat counter on the basic unit is
no longer being incremented. The
communication between the CBP and the
basic board is disturbed.

See operating instructions of the CB board

A087

CB alarm

The following description refers to the 1st
CBP. For other CBs or the TB see the
operating instructions for the CB board.

Fault in the DPS manager software of the
CBP.

See operating instructions of the CB board

A088

CB alarm

See user manual for CB board

See user manual for CB board

A089

CB alarm

See user manual for CB board
Alarm of the 2nd CB board corresponds to
A81 of the 1st CB board

See user manual for CB board

A090

CB alarm

See user manual for CB board
Alarm of the 2nd CB board corresponds to
A82 of the 1st CB board

See user manual for CB board

A091

CB alarm

See user manual for CB board
Alarm of the 2nd CB board corresponds to
A83 of the 1st CB board

See user manual for CB board

A092

CB alarm

See user manual for CB board
Alarm of the 2nd CB board corresponds to
A84 of the 1st CB board

See user manual for CB board

A093

CB alarm

See user manual for CB board
Alarm of the 2nd CB board corresponds to
A85 of the 1st CB board

See user manual for CB board

A094

CB alarm

See user manual for CB board
Alarm of the 2nd CB board corresponds to
A86 of the 1st CB board

See user manual for CB board

A095

CB alarm

Alarm of the 2nd CB board. Corresponds to
A87 of the 1st CB board

See operating instructions for CB board

See user manual for CB board
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A096

CB alarm

See user manual for CB board

Alarm of the 2nd CB board corresponds to

A88 of the 1st CB board

See user manual for CB board

A097

TB alarm 1

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A098

TB alarm 1

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A099

TBalarm 1

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A100

TB alarm 1

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A101

TBalarm 1

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A102

TB alarm 1

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A103

TB alarm 1

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A104

TBalarm 1

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A105

TB alarm 1

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A106

TB alarm 1

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A107

TB alarm 1

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A108

TBalarm 1

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A109

TB alarm 1

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A110

TB alarm 1

See user manual for TB board

See user manual for TB board

Alll

TBalarm 1

See user manual for TB board

See user manual for TB board

Al12

TB alarm 1

See user manual for TB board

See user manual for TB board

Al113

TB alarm 2

See user manual for TB board

See user manual for TB board

Al14

TB alarm 2

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A115

TB alarm 2

See user manual for TB board

See user manual for TB board

All16

TB alarm 2

See user manual for TB board

See user manual for TB board

Al17

TB alarm 2

See user manual for TB board

See user manual for TB board
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Faults and Alarms

Number / Alarm

Cause

Counter-measure

Al118

TB alarm 2

See user manual for TB board

See user manual for TB board

Al119

TB alarm 2

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A120

TB alarm 2

See user manual for TB board

See user manual for TB board

Al121

TB alarm 2

See user manual for TB board

See user manual for TB board

Al122

TB alarm 2

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A123

TB alarm 2

See user manual for TB board

See user manual for TB board

Al124

TB alarm 2

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A125

TB alarm 2

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A126

TB alarm 2

See user manual for TB board

See user manual for TB board

Al127

TB alarm 2

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A128

TB alarm 2

See user manual for TB board

See user manual for TB board

Table 14-2 Alarm numbers, causes and their counter-measures
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14.3

Fatal errors (FF)

Fatal errors are serious hardware or software errors which no longer
permit normal operation of the unit. They only appear on the PMU in
the form "FF<No>". The software is re-booted by actuating any key on

the PMU.

Number / Fault

Cause

Counter-measure

FFO1

Time slot overflow

A time slot overflow which cannot be corrected
has been detected in the higher-priority time
slots.

- Increase sampling time (P357 or reduce
pulse frequency (P340)

- Replace CU, or replace the unit (Compact
PLUS type)

FFO3

Access fault
Optional board

Serious faults have occurred while accessing
external option boards (CB, TB, SCB, TSY ..).

- Replace CU, or replace the unit (Compact
PLUS type)

- Replace the LBA

- Replace the option board

FFO4 A fault has occurred during the test of the - Replace CU, or replace the unit (Compact
RAM. PLUS type)

RAM

FFO5 A fault has occurred during the test of the - Replace CU, or replace the unit (Compact
EPROM. PLUS type)

EPROM fault

FF06 Stack has overflowed For VC: Increase sampling time (P357)

Stack overflow

For MC: Reduce pulse frequency (P340)

- Replace CU, or replace the unit (Compact
PLUS type)

FFO7

Stack Underflow

Stack underflow

- Replace CU, or replace the unit (Compact
PLUS type)

- Replace firmware

FFO8

Undefined Opcode

Invalid processor command should be
processed

- Replace CU, or replace the unit (Compact
PLUS type)

- Replace firmware

FFO09

Protection Fault

Invalid format in a protected processor
command

- Replace CU, or replace the unit (Compact
PLUS type)

- Replace firmware

FF10

lllegal Word Operand
Address

Word access to uneven address

- Replace CU, or replace the unit (Compact
PLUS type)

- Replace firmware

FF11

lllegal Instruction
Access

Jump command to uneven address

- Replace CU, or replace the unit (Compact
PLUS type)

- Replace firmware

FF13

Wrong firmware
version

A version conflict between the firmware and
the hardware has occurred.

- Replace firmware
- Replace CU, or replace the unit (Compact
PLUS type)

FF14

FF processing

Unexpected fatal error

(During processing of the fatal errors, a fault
number has occurred which is unknown to
date).

Replace the board

FF15

CSTACK_OVERFLOW

Stack overflow (C-Compiler Stack)

Replace the board

FF16 NMI - Replace firmware
- Replace CU, or replace the unit (Compact
NMI error PLUS type)
Table 14-3 Fatal errors
6SE7087-6KD60 Siemens AG
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Environmental Friendliness

15 Environmental Friendliness

Environmental
aspects during the
development

Plastic components
used

Environmental
aspects during
production

Environmental
aspects for disposal

The number of components has been significantly reduced over earlier
converter series by the use of highly integrated components and the
modular design of the complete series. Thus, the energy requirement
during production has been reduced.

Special significance was placed on the reduction of the volume, weight
and variety of metal and plastic components.

PC: Front cover

ABS: Fan mesh, PMU support board , logo

PP: Hinges, insulating board, handle, bus retrofit
PAG6: Insulating foils, terminal housing, support
LDPE: Capacitor ring

Halogen-containing flame retardants were, for all essential
components, replaced by environmentally-friendly flame retardants.

Environmental compatibility was an important criterium when selecting
the supplied components.

Purchased components are generally supplied in recyclable packaging
materials (board).

Surface finishes and coatings were eliminated with the exception of the
galvanized sheet steel side panels.

ASIC devices and SMD devices were used on the boards.
The production is emission-free.

The unit can be broken down into recyclable mechanical components
as a result of easily releasable screw and snap connections.

The plastic components are to DIN 54840 and have a recycling symbol.

After the service life has expired, the product must be disposed of in
accordance with the applicable national regulations.
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Anderungen von Funktionen, technischen Daten, Normen,
Zeichnungen und Parametern vorbehalten.

We reserve the right to make changes to functions, technical data,
standards, drawings and parameters.
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und Mitteilung ihres Inhalts nicht gestattet, soweit nicht ausdriick-
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der beschriebenen Hard- und Software tberprift. Dennoch
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regelmafig Uberprift und notwendige Korrekturen sind in den
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sind wir dankbar.

The reproduction, transmission or use of this document or its con-
tents is not permitted without express written authority. Offenders
will be liable for damages. All rights, including rights created by
patent grant or registration of a utility model or design, are
reserved.

We have checked the contents of this document to ensure that
they coincide with the described hardware and software.
However, differences cannot be completely excluded, so that we
do not accept any guarantee for complete conformance.
However, the information in this document is regularly checked

and necessary corrections will be included in subsequent editions.

We are grateful for any recommendations for improvement.
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	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
	10-2
	. bei VORLADUNG (010), BETRIEBSBEREIT (011), FANGEN (013) oder MOT- ID- STILLSTAND ( 018) werden die Wechselrichterimpulse gesperrt, und das Hauptschütz ( Option)/ Überbrückungsschütz, falls vorhanden, wird geöffnet.
	. EINSCHALTSPERRE (008), vgl. Zustandswort 1, Bit 6
	. EINSCHALTBEREIT (009), falls nicht "AUS2" oder "AUS3" anliegt.
	LOW-Signal und P100 = 5 (M-Regelung)
	. Es wird ein AUS2-Befehl (elektrisch) durchgeführt.
	Bit 1: AUS2-Befehl (L "AUS2") (elektrisch)
	LOW-Signal
	. Die Wechselrichterimpulse werden gesperrt, und das Hauptschütz ( Option)/ Überbrückungsschütz, falls vorhanden, wird geöffnet.
	. EINSCHALTSPERRE (008), bis der Befehl aufgehoben wird.
	Der AUS2- Befehl ist gleichzeitig von drei Quellen ( P555, P556 und P557) wirksam!
	Bit 2: AUS3-Befehl (L "AUS3") (Schnellhalt)
	LOW-Signal
	. Dieser Befehl hat zwei mögliche Auswirkungen:
	• DC-Bremsen ist freigegeben (P395 = 1): DC- BREMSEN ( 017) Der Antrieb fährt bis zum Erreichen der DC-Brems- Einsatzfrequenz ( P398) an der parametrierten Rücklauframpe für AUS3 ( P466) herunter. Dann werden für die Dauer der Entregungszeit ( P603) die 
	• DC-Bremsen ist nicht freigegeben (P395 = 0): Der Sollwert wird am HLG- Eingang gesperrt ( Sollwert = 0), so das der Antrieb an der parametrierten Rücklauframpe für AUS3 ( P466) bis zur AUS- Abschaltfrequenz ( P800) herunterfährt. Nach abgelaufener AUS-
	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
	Hinweis
	Bedingung
	Folge
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	. Bei VORLADUNG (010), BETRIEBSBEREIT (011), FANGEN (013) oder MOT- ID- STILLSTAND ( 018) werden die Wechselrichterimpulse gesperrt, und das Haupt-/ Überbrückungs-schütz, falls vorhanden, wird geöffnet.
	. Falls der Antrieb als Folgeantrieb arbeitet, schaltet er bei einem AUS3- Befehl automatisch auf Leitantrieb um.
	. EINSCHALTSPERRE (008), bis der Befehl aufgehoben wird.
	Der AUS3- Befehl ist gleichzeitig von drei Quellen ( P558, P559 und P560) wirksam!
	Priorität der AUS- Befehle: AUS2 > AUS3 > AUS1
	Bit 3: WR-Freigabe-Befehl (H "WR-Freigabe") / (L "WR-Sperren")
	HIGH-Signal, BETRIEBSBEREIT (011) und Ablauf der Entregungszeit ( P603) seit dem letzten Abschaltzeitpunkt.
	. BETRIEB (014) Die Wechselrichterimpulse werden freigegeben, und der Sollwert wird über den Hochlaufgeber angefahren.
	LOW-Signal
	. Bei FANGEN (013), BETRIEB (014), KINETISCHE PUFFERUNG mit Impulsfreigabe, OPTIMIERUNG DES DREHZAHLREGELKREISES ( 019) oder SYNCHRONISIEREN ( 020):
	. Wechsel in den Zustand BETRIEBSBEREIT (011), die Wechselrichterimpulse werden gesperrt.
	. Bei AUS1 aktiv (015) werden die Wechselrichterimpulse gesperrt, das Haupt-/ Überbrückungsschütz, falls vorhanden, wird geöffnet, Wechsel in EINSCHALTSPERRE ( 008).
	. Bei AUS3 aktiv (016 / Schnellhalt) wird der Befehl WR-Sperren ignoriert, der Schnellhalt wird weiter durchgeführt und nach dem Stillsetzen ( P800, P801) die Wechselrichter- Impulse gesperrt.
	Bit 4: HLG-sperren-Befehl (L "HLG-sperren")
	LOW-Signal im Zustand BETRIEB (014).
	. Der Ausgang des Hochlaufgebers wird auf den Sollwert = 0 gesetzt.
	Bit 5: HLG-Halt-Befehl (L "HLG-Halt")
	LOW-Signal im Zustand BETRIEB (014).
	. Der aktuelle Sollwert wird am Ausgang des Hochlaufgebers eingefroren.
	HINWEIS
	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
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	Bit 6: Sollwert-Freigabe-Befehl (H "Sollwert-Freigabe")
	HIGH-Signal und Ablauf der Erregungszeit (P602).
	. Der Sollwert wird am Eingang des Hochlaufgebers freigegeben.
	Bit 7: Quittieren-Befehl (. "Quittieren")
	Positiver Flankenwechsel von L nach H (L . H) im Zustand STÖRUNG ( 007).
	. Löschen aller aktuellen Störungen nach vorheriger Übernahme in den Diagnosespeicher.
	. EINSCHALTSPERRE (008), falls keine aktuellen Störungen mehr anliegen.
	. STÖRUNG (007), falls noch weitere aktuelle Störungen anliegen.
	Der Quittieren- Befehl ist gleichzeitig von drei Quellen ( P565, P566 und P567) und stets von der PMU wirksam!
	Bit 8: Tippen 1 EIN-Befehl (. "Tippen 1 EIN") / (L "Tippen 1 AUS")
	Positiver Flankenwechsel von L nach H (L . H) im Zustand EINSCHALTBEREIT ( 009).
	. Es wird automatisch ein EIN-Befehl (siehe Steuerwort-Bit 0) durchgeführt und die Tippfrequenz 1 ( P448) im Sollwertkanal freigegeben. Der EIN/ AUS1- Befehl ( Bit 0) wird bei aktivem Tippbetrieb ignoriert! Der Ablauf der Entregungszeit ( P603) muss abge
	LOW-Signal
	. Es wird automatisch ein AUS1-Befehl (siehe Steuerwort-Bit 0) durchgeführt.
	Bit 9: Tippen 2 EIN-Befehl (. "Tippen 2 EIN") / (L "Tippen 2 AUS")
	Positiver Flankenwechsel von L nach H (L . H) im Zustand EINSCHALTBEREIT ( 009).
	. Es wird automatisch ein EIN-Befehl (siehe Steuerwort-Bit 0) durchgeführt und die Tippfrequenz 2 ( P449) im Sollwertkanal freigegeben. Der EIN/ AUS1- Befehl ( Bit 0) wird bei aktivem Tippbetrieb ignoriert. Der Ablauf der Entregungszeit ( P603) muss abge
	LOW-Signal
	. Es wird automatisch ein AUS1-Befehl (siehe Steuerwort-Bit 0) durchgeführt.
	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
	HINWEIS
	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
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	Bit 10: Führung von AG-Befehl (H "Führung von AG")
	HIGH-Signal; Nur mit akzeptiertem Befehl werden die Prozessdaten PZD ( Steuerwort, Sollwerte) ausgewertet, die über die SST1- Schnittstelle der CU, die CB/ TB- Schnittstelle ( Option) und die SST/ SCB- Schnittstelle ( Option) gesendet werden.
	. Bei Betrieb mehrerer Schnittstellen werden nur die Prozessdaten der Schnittstellen ausgewertet, die das H- Signal senden.
	. Bei L-Signal bleiben die letzten Werte im entsprechenden Dual-Port- Ram der Schnittstelle erhalten.
	Im Beobachtungsparameter r550 "Steuerwort 1" erscheint ein H-Signal, wenn eine der Schnittstellen ein H- Signal sendet!
	Bit 11: Rechtsdrehfeld-Befehl (H "Rechtsdrehfeld")
	HIGH-Signal
	. In Verbindung mit Bit 12 "Linksdrehfeld" wird der Sollwert beeinflusst.
	Bit 12: Linksdrehfeld-Befehl (H "Linksdrehfeld")
	HIGH-Signal
	. In Verbindung mit Bit 11 "Rechtsdrehfeld" wird der Sollwert beeinflusst.
	Der Linksdrehfeld- sowie Rechtsdrehfeld- Befehl hat keinen Einfluss auf den Zusatzsollwert 2, der hinter dem HLG addiert wird!
	Bit 13: Motorpoti Höher-Befehl (H "Motorpoti Höher")
	HIGH-Signal
	. In Verbindung mit Bit 14 "Motorpoti Tiefer" wird das Motorpoti im Sollwertkanal angesteuert.
	Bit 14: Motorpoti Tiefer-Befehl (H "Motorpoti Tiefer")
	HIGH-Signal
	. In Verbindung mit Bit 13 "Motorpoti Höher" wird das Motorpoti im Sollwertkanal angesteuert.
	Bit 15: Störung extern 1-Befehl (L "Störung extern 1")
	LOW-Signal
	. STÖRUNG (007) und Störungsmeldung (F035). Die Wechselrichterimpulse werden gesperrt, das Hauptschütz/ Überbrückungsschütz, falls vorhanden, wird geöffnet.
	Bedingung
	Folge
	HINWEIS
	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
	HINWEIS
	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
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	Bit 16: Funktionsdatensatz FDS Bit-0-Befehl
	. In Verbindung mit Bit 17 "FDS BIT 1" wird einer der vier möglichen Funktionsdatensätze angesteuert.
	Bit 17: Funktionsdatensatz FDS Bit-1-Befehl
	. In Verbindung mit Bit 16 "FDS BIT 0" wird einer der vier möglichen Funktionsdatensätze angesteuert.
	Bit 18: Motordatensatz MDS Bit-0-Befehl
	EINSCHALTBEREIT (009), VORLADUNG (010) oder BETRIEBSBEREIT ( 011)
	. In Verbindung mit Bit 19 "MDS BIT 1" wird einer der vier möglichen Motordatensätze angesteuert.
	Bit 19: Motordatensatz MDS Bit 1-Befehl
	EINSCHALTBEREIT (009), VORLADUNG (010) oder BETRIEBSBEREIT ( 011)
	. In Verbindung mit Bit 18 "MDS BIT 0" wird einer der vier möglichen Motordatensätze angesteuert.
	Bit 20: Festsollwert FSW Bit 0 (LSB)-Befehl
	. In Verbindung mit Bit 21 "FSW BIT 1" wird einer der vier möglichen Festsollwerte für die Vorgabe als prozentuale Festsollwerte, bezogen auf Bezugsfrequenz P352 oder Bezugsdrehzahl P353, angesteuert.
	Bit 21: Festsollwert FSW Bit 1 (MSB)-Befehl
	. In Verbindung mit Bit 20 "FSW BIT 0" einer der vier möglichen Festsollwerte für die Vorgabe als prozentuale Festsollwerte, bezogen auf Bezugsfrequenz P352 oder Bezugsdrehzahl P353, angesteuert.
	Bit 22: Synchronisier-Freigabe-Befehl (H "Synchronisier-Freigabe")
	. Für Umrichtersynchronisierung (P534 = 1): HIGH- Signal, TSY ( Option) vorhanden und P100 = 2 (U/f-Kennlinie für Textilanwendung).
	. Für Netzsynchronisierung (P534 = 2): HIGH- Signal, TSY ( Option) P100 = 1, 2 oder 3
	. Der Befehl gibt die Funktion Synchronisieren frei.
	Folge
	Folge
	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
	Folge
	Folge
	Bedingung
	Folge
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	Bit 23: Fangen-Freigabe-Befehl (H "Fangen-Freigabe")
	HIGH-Signal
	. Der Befehl gibt die Funktion Fangen frei.
	Bit 24: Statik/Technologieregler-Freigabe-Befehl (H "Statik/Technologieregler-Freigabe")
	HIGH-Signal
	. Der Befehl gibt die Funktion Statik frei, wenn P100 (Steuer/Regel- Art) mit 3 ( Frequenzregelung) oder 4 ( Drehzahl- Regelung) belegt ist, der Parameter P246 <> 0 ist und die Wechselrichterimpulse des Umrichter freigegeben sind. Über die Parameter P245
	Bit 25: Reglerfreigabe-Befehl (H "Reglerfreigabe")
	HIGH-Signal und Freigabe der Wechselrichterimpulse des Umrichters.
	. Der Ausgang des n-Reglers für die entsprechende Regelungsart ( P100 = 0,4,5) wird freigegeben.
	Bit 26: Störung extern 2-Befehl (L "Störung extern 2")
	LOW-Signal; Aktivierung erst ab dem Zustand BETRIEBSBEREIT ( 011) und nach einer zusätzlichen Zeitverzögerung von 200 ms.
	. STÖRUNG (007) und Störungsmeldung (F036). Die Wechselrichterimpulse werden gesperrt, das Hauptschütz wird, falls vorhanden, geöffnet.
	Bit 27: Folge-/Leitantrieb-Befehl (H "Folgeantrieb") / (L "Leitantrieb")
	HIGH-Signal, P100 (Steuer/Regel-Art) = 3, 4 (f-/n-Regelung) und Freigabe der Wechselrichterimpulse des Umrichters.
	. Folgeantrieb: Die Regelung arbeitet als Drehmomentenregelung (M-Regelung). Bei f- Regelung ist eine genaue Drehmomentregelung erst ab ca. 10 % Motorbemessungsdrehzahl möglich.
	LOW-Signal, P100 (Steuer/Regel-Art) = 3, 4 (f-/n-Regelung) und Freigabe der Wechselrichterimpulse des Umrichters.
	. Leitantrieb: Die Regelung arbeitet als Drehzahl- bzw. Frequenzregelung ( f-/ n- Regelung).
	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
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	Bit 28: Warnung extern 1-Befehl (L "Warnung extern 1")
	LOW-Signal
	. Der Betriebs-Zustand bleibt erhalten. Es wird eine Warnmeldung ( A015) abgesetzt.
	Bit 29: Warnung extern 2-Befehl (L "Warnung extern 2")
	LOW-Signal
	. Der Betriebs-Zustand bleibt erhalten. Es wird eine Warnmeldung ( A016) abgesetzt.
	Bit 30: Anwahl BICO-Datensätze (H "Datensatz 2") / (L "Datensatz 1")
	HIGH-Signal
	. Die Parametereinstellungen des Datensatz 2 für alle mit einem Binektor und Konnektor Befehle und Signale werden aktiviert.
	LOW-Signal
	. Die Parametereinstellungen des Datensatz 1 für alle mit einem Binektor und Konnektor Befehle und Signale werden aktiviert.
	Bit 31: HS-Rückmeldung-Befehl (H "HS-Rückmeldung")
	HIGH-Signal, entsprechende Verdrahtung und Parametrierung des Hauptschützes ( Option). Die Rückmeldezeit ist in P600 einstellbar.
	. Rückmeldung "Hauptschütz angesteuert".
	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
	Bedingung
	Folge
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	10-10
	10-11


	10.2 Beschreibung der Zustandswort-Bits
	UNKNOWN
	Bit 0: Meldung "Einschaltbereit" (H)
	Zustand EINSCHALTSPERRE (008) oder EINSCHALTBEREIT (009)
	. Die Stromversorgung, die Steuerung und die Regelung sind in Betrieb.
	. Die Wechselrichterimpulse sind gesperrt.
	. Falls eine externe Stromversorgung und ein Hauptschütz (Option)/ Überbrückungsschütz vorhanden sind, kann erreicht werden, dass der Zwischenkreis in diesem Umrichterzustand spannungslos ist!
	Bit 1: Meldung "Betriebsbereit" (H)
	Zustand VORLADUNG (010) oder BETRIEBSBEREIT (011)
	. Die Stromversorgung, die Steuerung und die Regelung sind in Betrieb.
	. Das Gerät ist eingeschaltet.
	. Die Vorladung wird durchgeführt (ist abgeschlossen).
	. Der Zwischenkreis wird auf volle Spannung gefahren (hat volle Spannung).
	. Die Wechselrichterimpulse sind noch gesperrt.
	Bit 2: Meldung "Betrieb" (H)
	Zustand ERDSCHLUSSTEST (012), FANGEN (013), BETRIEB (014), AUS1 ( 015) oder AUS3 ( 016)
	. Das Gerät ist in Funktion.
	. Die Wechselrichterimpulse sind freigegeben.
	. Die Ausgangsklemmen führen Spannung.
	Bit 3: Meldung "Störung" (H)
	Zustand STÖRUNG (007)
	. Es ist eine beliebige Störung eingetreten.
	Bit 4: Meldung "AUS2" (L)
	AUS2-Befehl steht an
	. Der AUS2-Befehl (Steuerwort-Bit 1) wurde gegeben.
	Bit 5: Meldung "AUS3" (L)
	Zustand AUS3 (016), und/oder AUS3-Befehl steht an
	. Der AUS3-Befehl (Steuerwort-Bit 2) wurde gegeben.
	HIGH-Signal
	Bedeutung
	HIGH-Signal
	Bedeutung
	HIGH-Signal
	Bedeutung
	HIGH-Signal
	Bedeutung
	LOW-Signal
	Bedeutung
	LOW-Signal
	Bedeutung
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	Bit 6: Meldung "Einschaltsperre" (H)
	Zustand EINSCHALTSPERRE (008)
	. Die Stromversorgung, die Steuerung und die Regelung sind in Betrieb.
	. Falls eine externe Stromversorgung und ein Hauptschütz (Option)/ Überbrückungsschütz vorhanden sind, kann erreicht werden, dass der Zwischenkreis in diesem Umrichterzustand spannungslos ist!
	. Die Meldung steht ständig an, solange ein AUS2-Befehl über das Steuerwort- Bit 1 bzw. ein AUS3- Befehl über das Steuerwort- Bit 2 nach Rücklauf des Sollwertes ansteht, oder ein EIN- Befehl über das Steuerwort- Bit 0 vorhanden ist ( Flankenauswertung).
	Bit 7: Meldung "Warnung" (H)
	Warnung (Axxx)
	. Es ist eine beliebige Warnung eingetreten.
	. Das Signal steht solange an, bis die Ursache behoben ist.
	Bit 8: Meldung "Soll-Ist-Abweichung" (L)
	Warnung "Soll-Ist-Abweichung" (A034)
	. Es ist eine Abweichung des Frequenzistwertes gegenüber dem Frequenzsollwert eingetreten, die größer als P794 ( Soll- Ist- Abw Frq) ist und länger als P792 ( Soll- Ist- AbwZeit) andauert.
	. Das Bit wird wieder auf H-Signal gesetzt, wenn die Abweichung kleiner als der Parameterwert P792 ist.
	Bit 9: Meldung "PZD Führung gefordert" (H)
	Es steht immer an.
	Bit 10: Meldung "Vergleichs-Frequenz erreicht" (H)
	Die parametrierte Vergleichsfrequenz ist erreicht.
	. Der Betrag des Frequenzistwertes ist größer oder gleich der parametrierten Vergleichs- Frequenz ( P796).
	. Das Bit wird wieder auf L-Signal gesetzt, sobald der Betrag des Frequenzistwertes die Vergleichs- Frequenz ( P796) abzüglich der parametrierten Vergleichs- Frequenz- Hysterese ( P797 in %, bezogen auf Vergleichs- Frequenz ( P796)) unterschreitet.
	HIGH-Signal
	Bedeutung
	HIGH-Signal
	Bedeutung
	LOW-Signal
	Bedeutung
	HIGH-Signal
	HIGH-Signal
	Bedeutung
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	Bit 11: Meldung "Unterspannung" (H)
	"Unterspannung im Zwischenkreis"
	. Die Zwischenkreisspannung hat den zulässigen Grenzwert unterschritten. Ab dem Umrichterzustand ( ° 011) erfolgt zusätzlich die Fehlermeldung ( F008) " ZK- Unterspannung".
	Siehe Kapitel "Stör- und Warnmeldungen"
	Bit 12: Meldung "HS angesteuert" (H)
	Das Hauptschütz (AC-Gerät) / Vorladeschütz (DC-Gerät) (Option) wird angesteuert.
	. Bei entsprechender Verdrahtung und Parametrierung kann das Hauptschütz / Vorladeschütz ( Option) angesteuert werden.
	Bit 13: Meldung "HLG aktiv" (H)
	Hochlaufgeber aktiv
	. Der Wert des Hochlaufgeber-Ausgangs (r480 / KK0073) ist ungleich dem Wert des HLG- Eingangs ( r460 / KK0072). Nur bei analoger Sollwertvorgabe wird zusätzlich eine parametrierbare Hysterese ( P476 in %, bezogen auf die Anlagennennfrequenz P352) berücks
	. Bei angewählter Funktion "Synchronisieren" wird die Warnung A069 ausgelöst, solange der Hochlaufgeber im Sollwertkanal des Synchronisier- Umrichters aktiv ist. Der Synchronisiervorgang wird nicht gestartet, solange der HLG aktiv ist.
	Bit 14: Meldung "Rechtsdrehfeld" (H)/"Linksdrehfeld" (L)
	Rechtsdrehfeld
	. Der Frequenzsollwert für die Regelung (n/f-Sollwert, r482 / KK0075) ist größer oder gleich 0.
	Linksdrehfeld
	. Der Frequenzsollwert für die Regelung (n/f-Sollwert, r482 / KK0075) ist kleiner 0.
	Bit 15: Meldung "KIP/FLN aktiv" (H)
	Die Funktion Kinetische Pufferung (KIP) oder die Funktion Flexibles Nachgeben ( FLN) ist aktiv.
	. KIP: Ein kurzzeitiger Netzausfall wird durch die Ausnutzung der kinetischen Energie der angeschlossenen Maschine überbrückt.
	. FLN: Der Umrichter kann bis zu einer minimalen Zwischenkreisspannung von 50 % des Nennwertes betrieben werden.
	HIGH-Signal
	Bedeutung
	HIGH-Signal
	Bedeutung
	HIGH-Signal
	Bedeutung
	HIGH-Signal
	Bedeutung
	LOW-Signal
	Bedeutung
	HIGH-Signal
	Bedeutung
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	Bit 16: Meldung "Fangen aktiv" (H)
	Die Funktion Fangen ist aktiv oder die Erregungszeit (P602) läuft.
	. Der Umrichter ist auf einen noch drehenden Motor geschaltet worden.
	. Durch die Funktion Fangen wird ein Überstrom verhindert.
	. Die Auferregungszeit ist aktiv.
	Bit 17: Meldung "Sync. erreicht" (H)
	Synchronität ist erreicht.
	. Die Synchronität ist erreicht.
	TSY (Option) vorhanden und P100 (Steuer/Regel Art) = 2 (U/f- Kennlinie für Textilanwendungen) bzw. P100 = 1, 2, 3 bei Netzsynchronisierung ( P534 = 2).
	Bit 18: Meldung "Überdrehzahl" (L)
	Warnung "Überdrehzahl" (A033)
	. Der Frequenzistwert ist entweder:
	. größer als die Maximalfrequenz für das Rechtsdrehfeld (P452) zuzüglich einer Hysterese ( P804 in %, bezogen auf P452) oder
	. kleiner als die Maximalfrequenz für das Linksdrehfeld (P453) zuzüglich einer Hysterese ( P804 in %, bezogen auf P453).
	. Das Bit wird wieder auf H-Signal gesetzt, sobald der Betrag des Frequenzistwertes kleiner oder gleich dem Betrag der entsprechenden Maximalfrequenz ist.
	Bit 19: Meldung "Störung extern 1" (H)
	"Störung extern 1"
	. Im Steuerwort-Bit 15 liegt eine "Störung extern 1" an.
	Bit 20: Meldung "Störung extern 2" (H)
	"Störung extern 2"
	. Im Steuerwort-Bit 26 liegt eine "Störung extern 2" an.
	HIGH-Signal
	Bedeutung
	HIGH-Signal
	Bedeutung
	Voraussetzung
	LOW-Signal
	Bedeutung
	HIGH-Signal
	Bedeutung
	HIGH-Signal
	Bedeutung
	10-15
	Bit 21: Meldung "Warnung extern" (H)
	"Warnung extern"
	. Im Steuerwort-Bit 28 liegt eine "Warnung extern 1" oder im Steuerwort- Bit 29 eine " Warnung extern 2" an.
	Bit 22: Meldung "Warnung i2t Umrichter" (H)
	Warnung "i2t-Warnung WR" (A025)
	. Wenn der augenblickliche Lastzustand weiter beibehalten wird, dann kommt es zu einer thermischen Überlastung des Umrichters.
	Bit 23: Meldung "Störung Übertemperatur UMR" (H)
	Störung "WR-Temperatur zu hoch" (F023)
	. Der Grenzwert der Wechselrichter-Temperatur wurde überschritten.
	Bit 24: Meldung "Warnung Übertemperatur UMR" (H)
	Warnung "WR-Temperatur zu hoch" (A022)
	. Temperaturschwelle des Wechselrichters zur Auslösung einer Warnung wurde überschritten.
	Bit 25: Meldung "Warnung Übertemperatur Motor" (H)
	Warnung "Motor-Übertemperatur"
	. Es handelt sich um eine " I2t-Warnung Motor" (A029) oder eine Übertemperaturwarnung durch KTY ( P380 > 1) bzw. Kaltleiter ( P380 = 1).
	. Die Voraussetzung für die Warnung wird über die Berechnung der Motorbelastung ( r008 / K0244) oder durch die Messung mit KTY84- Sensor ( r009 / K0245) erfüllt.
	. An der Berechnung beteiligte Parameter: P380 ( Mot.- Tmp. Warnung), P382 ( Motorkühlung), P383 ( Mot. Tmp. T1), P384 ( Mot. Lastgrenzen).
	HIGH-Signal
	Bedeutung
	HIGH-Signal
	Bedeutung
	HIGH-Signal
	Bedeutung
	HIGH-Signal
	Bedeutung
	HIGH-Signal
	Bedeutung
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	Bit 26: Meldung "Störung Übertemperatur Motor" (H)
	Störung "Motor-Übertemperatur"
	. Es handelt sich um eine " I2t-Störung Motor" (F021) oder eine Übertemperaturstörung durch KTY ( P381 > 1) bzw. Kaltleiter ( P381 = 1).
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