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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 eiR-qind
auszuschalten, zu erden und zu kennzeichnen.

¢ Ausbildung oder Unterweisung gemaf den Standgrdsider
Sicherheitstechnik in Pflege und Gebrauch angemesgsener
Sicherheitsausristung.

¢ Schulung in Erster Hilfe.

bedeutet, dass Tod, schwere Korperverlétzung oder erheblicher
Sachschaden eintreten werden, wenn die/fentsprechenden
Vorsichtsmal3nahmen nicht getroffen werden.

bedeutet, dass Tod, schwere'Korperverletzung oder erheblicher
Sachschaden eintreten konhen, wenn die entsprechenden
Vorsichtsmafnahmen nicht getroffen werden.

mit Warndreieck bedeutet, dass eine leichte Kérperverletzung eintreten
kann, wepn die,entsprechenden Vorsichtsmaf3nahmen nicht getroffen
werden.

ohfie 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 6SE7087-6KP50
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WARNUNG

HINWEIS

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

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

Nur entsprechend qualifiziertes Personal darf an diesem Geréat
arbeiten.

Dieses Personal muss grindlich mit allen Warnungen und Ipstand-
haltungsmaRnahmen gemaR dieser Dokumentation vegtraut s€in.

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

Diese Dokumentation enthalt aus Griinden der Ubersichtlichkeit nicht
samtliche Detailinformationen zu allen Typendes Produktes und kann
auch nicht jeden denkbaren Fall der Aufstellung;’des Betriebes oder
der Instandhaltung bertcksichtigent

Sollten Sie weitere Informationen wilhschen oder sollten besondere
Probleme auftreten, die in der‘Dokumentation nicht ausfuhrlich genug
behandelt werden, kdnnen Siegdieterforderliche Auskunft Uber die
ortliche SIEMENS-Niederlassung,anfordern.

AulRerdem weisen wir daraufhin, dass der Inhalt der Dokumentation
nicht Teil einer friherenfodeRbestehenden Vereinbarung, Zusage oder
eines Rechtsverhéltnisses ist oder dieses abandern soll. Samtliche
Verpflichtungender SIEMENS AG ergeben sich aus dem jeweiligen
Kaufvertrag, der-aueh die vollstandige und alleinglltige
Gewabhrleistungskegelung enthéalt. Diese vertraglichen
Gewabhrleistungsbestimmungen werden durch die Ausfiihrungen dieser
Dokumentation'weder erweitert noch beschrankt.
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VORSICHT Elektrostatisch gefahrdete Bauelemente (EGB)

Die Baugruppe enthélt elektrostatisch gefahrdete Bauteile. Diese
Bauelemente kdnnen durch unsachgemalie 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 berihrt werden miissen, muss.def eigene
Korper unmittelbar vorher entladen werden.

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

Baugruppen dirfen nur auf leitfahigen Unterlagen-abgelegt werden.

Baugruppen und Bauelemente dirfen nur infleitfahiger Verpackung
(z. B. metallisierten Kunststoff- oder Metallbehaltern) aufbewahrt oder
versandt werden.

Soweit Verpackungen nicht leitend Sindymtissen Baugruppen vor dem
Verpacken leitend verhillt werden, Hier kann z. B. leitender
Schaumstoff oder Haushalts;Alufelie verwendet werden.

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

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

[ d

f f i
L 1 1
= c a —
Sitzplatz Stehplatz Steh- / Sitzplatz

Bild 1-1 EGB-SchutzmalRnahmen
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Sicherheits- und Anwendun
far Antriebsstromrichter

(gemanR: Niederspannungsrichtlinie 73/23/EWG)

shinweise

1. Allgemein

Wahrend des Betriebes kdnnen Antriebsstromrichter ih-
rer Schutzart entsprechend spannungsfuhrende, blanke,
gegebenenfalls auch bewegliche oder rotierende Teile
sowie heif3e Oberflachen besitzen.

Bei unzulassigem Entfernen der erforderlichen Abde-
ckung, bei unsachgeméaRem Einsatz, bei falscher Instal-
lation oder Bedienung, besteht die Gefahr von schweren
Personen- oder Sachschaden.

Weitere Informationen sind der Dokumentation zu ent-
nehmen.

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 VDEO0110 und nationale Unfallverhitungsvor-
schriften beachten).

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

2. BestimmungsgemalRe Verwendung

Antriebsstromrichter sind Komponenten, die zum Einbaui
in elektrische Anlagen oder Maschinen bestimmt sin@d.

Bei Einbau in Maschinen ist die Inbetriebnahme derAn*
triebsstromrichter (d.h. die Aufnahme des bestimmungs-
gemaRen Betriebes) solange untersagt, bis festgestellt
wurde, dass die Maschine den Bestimmungen®der EG;
Richtlinie 98/37/EG (Maschinenrichtlinie) entsprichtihEN
60204 ist zu beachten.

Die Inbetriebnahme (d.h. die Aufnahme des, bestim-
mungsgemaRen Betriebes) ist ndr beitEinhaltung der
EMV-Richtlinie (89/336/EWG) erlaubt:

Die Antriebsstromrichter erfiillen €die_Anforderungen der
Niederspannungsrichtlinie 73/28/EWGy,Die harmonisier-
ten Normen der Reihe EN 50178,/ DIN VDE 0160 in
Verbindung mit EN 6043941/ DIN “VDE 0660 Teil 500
und EN 60146 / VDE 0558 werden fir die Antriebsstrom-
richter angewendet.

Die technischen Datengsowie die Angaben zu An-
schlussbedingungen sind dem Leistungsschild und der
Dokumentation zu entnehmen und unbedingt einzuhal-
ten.

3. Transpott,Einlagérung

Die Hinweise furdifransport, Lagerung und sachgemale
Handhabung sind zu beachten.

Klimatische Bedingungen sind entsprechend EN 50178
eipzuhalten.

4. Aufstellung

Die Aufstellung und Kihlung der Gerate muss entspre-
chend den Vorschriften der zugehérigen Dokumentation
erfolgen.

Die Antriebsstromrichter sind vor unzulassiger Bean-
spruchung zu schitzen. Insbesondére dirfen bei Trans-
port und Handhabung keine Bauelemente verbogen
und/oder Isolationsabstande veréndert werden. Die Be-
rihrung elektronischer Bauelemente und Kontakte ist zu
vermeiden.

Antriebsstromrichter enthalten elektrostatisch geféahrdete
Bauelemente, die leicht durchunsachgeméfie Behand-
lung beschadigt werdengkonnen. Elektrische Kompo-
nenten dirfen nichtfmeehanisch beschadigt oder zerstort
werden (unter UmstéandeniGesundheitsgefahrdung!).

5. Elektrischer‘Anschigss

Bei Arbeiten an, untér Spannung stehenden Antriebs-
stromrichtern®sindydie geltenden nationalen Unfallverhi-
tungsvarschriften (z. B. BGV A2) zu beachten.

Die gelektrische Installation ist nach den einschlagigen
Vofschriften“durchzufiihren (z. B. Leitungsquerschnitte,
Absicherungen, Schutzleiteranbindung). Dariiber hinaus-
gehende Hinweise sind in der Dokumentation enthalten.

Hinweise fur die EMV-gerechte Installation - wie Schir-
muRg, 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 Her-
stellers der Anlage oder Maschine.

6. Betrieb

Anlagen, in die Antriebsstromrichter eingebaut sind,
missen ggf. mit zusétzlichen Uberwachungs- und
Schutzeinrichtungen geméaR den jeweils gultigen Sicher-
heitsbestimmungen, z. B. Gesetz Uber technische Ar-
beitsmittel, Unfallverhlitungsvorschriften usw. ausgeris-
tet werden. Veranderungen der Antriebsstromrichter mit
der Bediensoftware sind gestattet.

Nach dem Trennen der Antriebsstromrichter von der
Versorgungsspannung dirfen spannungsfihrende Ge-
rateteile und Leistungsanschliisse wegen mdoglicher-
weise aufgeladener Kondensatoren nicht sofort beriihrt
werden. Hierzu sind die entsprechenden Hinweisschilder
auf dem Antriebsstromrichter zu beachten.

Wahrend des Betriebes sind alle Abdeckungen und Tu-
ren geschlossen zu halten.

7. Wartung und Instandhaltung

Die Dokumentation des Herstellers ist zu beachten.
Diese Sicherheitshinweise sind aufzubewahren!

1-4
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Beschreibung

2

Beschreibung

Anwendungsbereich Der Wechselrichter ist ein Gerat der Leistungselektronik fir die

Speisung hochdynamischer Drehstromantriebe im Leistungsbereich
von 0,75 kW bis 37 kW.

Das Geréat kann an einem Gleichstromnetz mit einer Spannung von
510 V bis 650 V betrieben werden.

Mit dem Wechselrichter wird aus der Zwischenkreis-Gleichspannung
mit dem Verfahren der Pulsbreitenmodulation (PWM) ein
Drehstromsystem mit variabler Ausgangsfrequenz zwischen 0'Hz und
400 Hz erzeugt.

Die Steuerung des Gerates wird von der internen Regelelektronik
Ubernommen. Sie besteht aus einem Mikroprozessor und einem
digitalen Signalprozessor (DSP), die Funktiofenwerden von der
Gerétesoftware bereitgestellt.

Die Bedienung kann Uber das Geréatebedienfeld'PMU, das
Komfortbedienfeld OP1S, die Klemmenleiste Joder Uiber das Bussystem
erfolgen. Zu diesem Zweck besitzt dasiGerét eine Reihe von
Schnittstellen und drei Steckplatze furden’ Einsatz von
Optionsbaugruppen.

Als motornahe Geber kdnnen‘Resolver, Encoder, Impulsgeber sowie
Multiturngeber eingesetzt werden.

Klemmenleiste _
Options- I—l <::> : PMU
baugruppen Regelelektronik a serielle

KD

Schnittstelle

C/L+ o - L o U2/T1
L | v2/T2 Motor-
T : anschluss
D/L- © 7 3 o W2/T3
Zwischenkreis- Zwischen-
sicherung. kreis Wechselrichter :
PE3 (O = o = i ¢ o - E— o PE2
.................................................................................. ;
Bild 2-1 Schaltungsprinzip des Wechselrichters
Siemens AG  6SE7087-6KP50
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3 Transportieren, Lagern, Auspacken O

Die Gerate und Komponenten werden im Herstellerwerk entsprechenO
der Bestellung verpackt. Ein Verpackungsschild befindet sich auf3en
auf der Verpackung. Beachten Sie die Hinweise auf der Verpackung fir

Transport, Lagerung und sachgeméafRle Handhabung. 'S
Transportieren Vermeiden Sie starke Transporterschiitterungen und harte Re.
Sollten Sie einen Transportschaden feststellen, benachrichti ie
bitte umgehend lhren Spediteur.
Lagern Die Gerate und Komponenten miissen in sauberen tr, Raumen
gelagert werden. Temperaturen zwischen -25 °C (-13"° d +70 °C
(158 °F) sind zulassig. Auftretende Temperatursch gen dirfen

nicht grof3er als 30 K pro Stunde sein.

VORSICHT Bei Uberschreitung der Lagerdauer von zwei Ja muss das Geréat
neu formiert werden. Siehe Kapitel "Formi

Auspacken Die Verpackung besteht aus Karton
oOrtlichen Vorschriften fur Kart
Nach dem Auspacken, der Sendung auf Vollstéandigkeit
und Uberpriifung der Geréate ponenten auf Unversehrtheit
kann die Montage und Inbetriebs ng erfolgen.

pappe. Sie kann den
rechend entsorgt werden.

L 4

>
N
N

Q
o
&

L 4

Siemens AG 6SE7087-6KP50
SIMOVERT MASTERDRIVES  Betriebsanleitung 3-1






02.2005

Erstinbetriebsetzung

4 Erstinbetriebsetzung

Auspacken und Priifen
der Gerate

v

Montieren des Gerates
und Einbau noch nicht
bestlickter
Optionsbaugruppen

\

falls erforderlich,
Formieren der

Zwischenkreis-
kondensatoren

v

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

v

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

Zuschalten derpéxternen
24 V- Einspeisung

|

Nach Entfernen der Verpackung prifen Sie bitte das
Gerat auf Unversehrtheit. Nur unversehrte Geréte
durfen in Betrieb gesetzt werden. Priifen Sie bitte
auf3erdem das Gerat auf Vollstandigkeit, richtige
Bestiickung der Optionsbaugruppen und, falls so
bestellt, Freigabe der Technologieoption.

Risten Sie, falls erforderlich, bisher nicht montierte
Optionsbaugruppen nach. Montieren Sie anschlieRend
die Geréate unter Beachtung der Anforderungen an den
Aufstellort und der EMV-Hinweise.

War der Zwischenkreis des Gerates mehr als zwei
Jahren spannungslos, missen Sie die
Zwischenkreiskondensatoren neu formieren.

Schlie3en Sie bitte beginnendimit dem, Schutzleiter die
Leistungskabel bzw. ZwischenKreisschienen und die
externe 24-V-Einspeisung any Beachten Sie bei der
Verlegung der Kabel die EMV-Hinweise. Schlie3en Sie
in diesem Schritt bitte nach keine Steuer-,
Kommunikations-, &eber- und Motorkabel an

(Ausnahme: Kabeél zum/ Anschluss eines OP1S, falls die

Parametrierung tiber/das OP1S erfolgen soll).

SchlieRen Siegitte'die verbleibenden Steuer-,

Kommunikations-pGeber- und Motorkabel an. Beachten

Sie bei der Veflegung der Kabel die EMV-Hinweise.

WARNUNG €Vor dem Anschlieen oder Abklemmen
der Steuerleitungen und Geberkabel
muss das Gerat spannungsfrei

geschaltet werden (24 V-Elektronik-
stromversorgung und Zwischenkreis-/

Netzspannung)!

Nichtbeachtung dieser MaBhahme kann

zu Geberdefekten fuihren. Ein defekter

Geber kann unkontrollierte

Achsbewegungen verursachen.

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

siehe Kapitel
"Transportieren,
Lagern,
Auspacken”

siehe Kapitel
“Montage"
und
"EMV-gerechter
Aufbau"

siehe Kapitel
"Formieren”

siehe Kapitel
"AnschlieRen"
und
"EMV-gerechter
Aufbau"

siehe Kapitel
"Anschlief3en"
und "EMV-
gerechter
Aufbau”

Siemens AG

6SE7087-6KP50
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falls erforderlich,
Parameter-Reset auf
Werkseinstellung
durchfihren

\

Parametrieren durch
Download oder mit
Parametermodulen

\

Funktionstest

Zeigt die PMU nach Ablauf der Gerateintialisierung nicht
den Zustand °005 oder wurde das Gerat bereits friher siehe Kapitel

einmal parametriert, sollten Sie ein Parameter-Reset auf "Parametrierung” OO

Werkseinstellung durchfiihren.

siehe Kapitel @

"Parar‘@ng"

Nach nochmaliger Uberpriifung des Gerétes und der
Verkabelung schalten Sie die Netzspannung zu und
fuhren Sie entsprechend Ihrer Parametrierung eine
Funktionstest durch.

gerechter
Aufbau"

WARNUNG Es ist sicherzustellen, dass durech da
Zuschalten der Leistung u
Gerates keine Gefahren fii
und Anlagenteile ent
wird empfohlen, die A
erst nach dem er,
des Funktionstes

Weitergehende Inbetriebsetzung und Para
entsprechend den konkreten An

rierung

L 4
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S
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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 nationalemgrriehtungs-
und Sicherheitsvorschriften fur Arbeiten an Starkstromanlagen (z. B.
VDE, UL), als auch die den fachgerechten Einsatz van Werkzeugen
und die Benutzung persoénlicher Schutzeinrichtungen,betreffenden
Vorschriften zu beachten.

Bei Nichtbeachtung kénnen Tod, schwere K@grpenverletzung oder
erheblicher Sachschaden die Folge sein.

HINWEIS

Die Komponenten der Baureihe MASTERDRIVES sind gemal3 Schutz-
art IP20 bzw. IBXXB nach EN60529 und als open type-Gerate nach
UL 50 ausgefuhrt. Damit ist der, Sehutz'gegen elektrischen Schlag
sichergestellt. Um auch den Schutz gegen mechanische und klimati-
sche Beanspruchungen sicherzustellen, missen die Komponenten in
Gehdausen/Schranken/Raumembetrieben werden, die entsprechend
den Anforderungen nach EN60529 ausgefuhrt und als enclosure type
nach UL 50 klassifiziert sind.

Abstéande

Bei der Montageyder@erate ist zu beachten, dass sich der
Zwischenkreisanschiuss an der Gerateoberseite und der
Motoranschluss amvder Gerateunterseite befindet.

Die Gerafe’'mussen bindig nebeneinander montiert werden.

ZurSjcherstellung einer ausreichenden Kihlluftzufuhr miissen Sie an
der Gerateober- und an der Gerateunterseite einen Abstand von jeweils
100°mm zU Komponenten einhalten, die den Kihlluftstrom spirbar
beeintrachtigen.

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

Siemens AG 6SE7087-6KP50

SIMOVERT MASTERDRIVES
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Anforderungen an .
den Aufstellort

Fremdkdrper

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

Staube, Gase, Dampfe

Die Betriebsstétten 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 Abhilfem en

zu ergreifen.

Kuhlluft

Die Geréate dirfen nur in einem Umgebungsklima fa; N IEC
721-3-3 Klasse 3K3 betrieben werden. Bei Temper n der
Kihlluft von mehr als 45 °C (113 °F) und Aufstellhéhen hoher als

1000 m ist eine Leistungsreduzierung erforde

o

g

20
®

L 4

<

100 mm

L 4

Mindestabsténde fur die Kiihlung

5-2
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Montage

Montage Die Montage des Gerates erfolgt direkt auf eine Montageflache. Die
Befestigung erfolgt mit zwei beziehungsweise vier Schrauben M5.

OO

Montageflache Aussparungen
fir Schrauben M5
+—— 260 mm——» /
f ] It —
{ / ‘ )
S
g EE
€ E
8 : n
I 9
_'t 22,5 mm R ! 5 mm ML 45 mm
"1 45 mm N 5'mm " 190 mm
——220 mm —»|
0,55 kW kw 4,0 kW
Seitenansicht Vorderansi ne Frontabdeckung)
Bild 5-2 MaRbilder fr Geha&b mm
\ Aussparungen
e fur Schrauben M5
le——260 mm
v
1S
£
I o I
N
%
n n 22,5 mm n 0
l—c I S a—
- " [135 mm - " 180 mm
220 mm —|
@ 55/75/11kw 15 - 37 kW
\ Seitenansicht Vorderansicht
% Bild 5-3 MaRbilder fiir Gehausebreite 135 mm und 180 mm
L 4
Siemens AG  6SE7087-6KP50
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5.2 Montage von Optionsbaugruppen

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

5.2.1 Montage von Optionsbaugruppen fur Geratebreite bis' 90 nm
Gerat vom Netz

trennen

GEFAHR Trennen Sie die Einspeiseeinheit bzw. den Umsichtesvon der

Energieeinspeisung und schalten Sie das Gerat stromlos. Entfernen
Sie die 24V-Spannungsversorgung fur dig,Elektronik. Entfernen Sie alle
Anschlussleitungen.

Geréat demontieren Demontieren Sie das Gerat wie folgi:
+ Offnen Sie die Klemmen @er Zwischenkreisverschienung.

+ Entfernen Sie die Befestigungsschrauben, mit denen das Gerat an
der Montageflache befestigt ist.

+ Ziehen Sie dag'Gerat naech unten, bis die
Zwischenkreisverschienung vollstandig freiliegt.

¢ Ziehen Sie'das Gerat nach vorne heraus.
Legen Sieqas Gerat auf die linke Seite.

Gerat 6ffnen + Losen Sie die beiden Befestigungsschrauben der rechten
SeitepwandyDie Befestigungsschrauben befinden sich auf der
©berseite an der hinteren rechten Ecke und an der Unterseite in der
Mitte demfechten Seite des Geréates.

¢ _‘Sie mussen die beiden Befestigungsschrauben nicht vollstandig
entfernen, in der Geratewand ist eine Aussparung vorhanden, damit
Sie’den Deckel bei gelosten Schrauben ausschwenken kdnnen.

+ Offnen Sie die rechte Seitenwand. Zum Offnen schwenken Sie die
rechte Seitenwand nach vorne und ziehen die Seitenwand nach
oben aus der Fuihrung an der vorderen Kante.

Slotabdegkung + Entfernen Sie aus der Frontblende die Abdeckung des
entferngn ausgewahlten Slots.

¢ Dazu mussen Sie die vier Verbindungsstellen der Abdeckung zur
Frontblende vorsichtig mit einem diinnen Messer durchtrennen.

6SE7087-6KP50 Siemens AG
5-4 Betriebsanleitung  SIMOVERT MASTERDRIVES
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Befestigungsschraube
Seitenabdeckung

| ]
772222227227,
EEEL] L 4
2]
Fl &
Era
S1
[u}
Bezeichnungs- @
(4= schilder der
ppLE 70ptionsbaugruppen
X103 C_
(i
Bild 5-4 Lage der Befe n hrauben der rechten Seitenwand
|
% 5
c
[
2
[S]
3
% 'x
Slot C ‘
bil
7
L 4 A
Bild 5-5 Entfernen der rechten Seitenwand
Siemens AG  6SE7087-6KP50
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Optionsbaugruppe
montieren

Schieben Sie die Optionsbaugruppe von hinten in die Offnung der
Frontblende (®), bis die Lage des 64-poligen Systemsteckers auf der
Hauptplatine mit der Lage der Buchse ibereinstimmt.

Stecken Sie die Optionsbaugruppe von rechts auf den 64-poligen
Systemstecker auf der Hauptplatine (®). Die Sichtweise bezieht sich
auf den eingebauten Zustand.

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

fest (®).
[ ] % (] |SlotB %
<
© ko] 2 ko]
g © A A g
Slot C|| | & % %
D b
] D 4 q @ 4
6‘9 Lﬂ ® 'y 7
Bild 5-6 Montage der Optionsbaugruppe
Gerat Schlie3en Sie die rechte Seitehwand des Geréates:
zusammenbauen

und montieren

Kennzeichfien der
Optionsbaugklppe

¢

Stecken Sie die rechteSeitenwand von oben in die Fiihrung an der
vorderen rechten Seite.

Schwenken ‘Sie die Seitenwand nach hinten.

Schrauben Sie digySeitenwand mit den beiden
Befestigungsschrauben wieder fest.

Montieren Sie gdas Gerat:

¢

Schigben Sie"das Gerat von vorne unterhalb der
Zwisehenkreisverschienung an seinen Einbauplatz.

Heben,Sie das Gerat nach oben, bis die Zwischenkreisverschienung
wieder vollstandig von dem Anschluss aufgenommen ist.

Schrauben Sie das Gerat mit den Befestigungsschrauben an der
Montageflache fest.

eVerriegeln Sie die Zwischenkreisverschienung.

Schliel3en sie alle zuvor entfernten Anschlussleitungen wieder an.

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

Setzen Sie zur Kennzeichnung der Optionsbaugruppe das
zugehorige Bezeichnungsschild in das Schriftfeld auf der
Vorderseite des Gerates ein.

Nach Zuschalten der Spannung kénnen Sie die Optionsbaugruppen
in der Software des Gerates anmelden und mit der Inbetriebsetzung
beginnen.

5-6
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5.2.2 Montage von Optionsbaugruppen fur Geratebreite 135 mm und
180 mm

Geréat vom Netz

trennen

GEFAHR Trennen Sie die Einspeiseeinheit bzw. den Umrichter von der
Energieeinspeisung und schalten Sie das Gerat stromlos. Entfernen
Sie die 24V-Spannungsversorgung fiur die Elektronik. Entfegfi€n_Sie alle
Anschlussleitungen.

HINWEIS Die Montage von Optionsbaugruppen erfolgt bei eingebautem
Leistungsteil.

Gerat 6ffnen ¢ Losen Sie die 2 Befestigungsschraubendder Geratefront an der

*
.
Slotabdeckung
entfernen
.

Optionsbaugruppe .
entfernen

Oberseite des Gerates. Sie mussen diegSchrauben nicht vollstandig
entfernen, im Gehé&use sind Ausspatungenworhanden, damit Sie
die Geratefront bei geldsten Schrauben,abnehmen kénnen.

Klappen Sie die obere Geratefrontyorsichtig ein Stiick (ca. 30 °)
nach vorne aus dem Gehause, héraus.

Offnen Sie am Leistungsteilidie Vierriegelungshebel des
Flachbandkabels, das die Verbindung zur Steuerelektronik herstellt.

Nehmen Sie die Geratefrontypach vorne ab.

Entfernen Sie aus der Frontblende die Abdeckung des
ausgewahltensSlots.

Dazu mussemsSie’die vier Verbindungsstellen der Abdeckung zur
Frontblendeworsiehtig mit einem diinnen Messer durchtrennen,
bzw. vorhandene Blindkappen entfernen.

Drehen Siegzunéchst die beiden Schrauben der Optionsbaugruppe
um etwa einedUmdrehung heraus.

kockern Sie die Verbindung des Systemsteckers zur
Elektronikplatine, um beim weiteren Lésen der Schrauben keine
mechanischen Spannungen auf der Optionsbaugruppe entstehen zu
lassen.

Drehen Sie die Schrauben der Optionsbaugruppe heraus und
entfernen Sie die Baugruppe.

Siemens AG 6SE7087-6KP50
SIMOVERT MASTERDRIVES
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Optionsbaugruppe
montieren

Gerat
zusammenbauen

Gerat anschlielRen

Kennzeichnen dér
Optionsbau@suppé

Slot C|| | «

Schieben Sie die Optionsbaugruppe von hinten in die Offnung der
Frontblende (®), bis die Lage des 64-poligen Systemsteckers auf
der Elektronikplatine mit der Lage der Buchse Ubereinstimmt.

Stecken Sie die Optionsbaugruppe auf den 64-poligen
Systemstecker auf der Elektronikplatine (®).

Schrauben Sie die Optionsbaugruppe mit den beiden Schrauben an
den Befestigungspunkten im vorderen Bereich der
Optionsbaugruppe fest (®).

o

Bild 5-7 Montage der Optionsbaugruppe

Halten Sie die Gerateffont Um ca. 30 ° nach vorne gekippt und
hangen Sie den Ausschnitiides unteren Fihrungsbleches — von
unten her kommend —indie Leiste des Leistungsteiles ein.

Befestigen Sie,den Stecker des Verbindungskabels an der Buchse
des Leistungsteiles und schlie3en Sie die Verriegelungshebel.

Kippen Siesdie Geratefront vorsichtig in das Geh&use hinein. Achten
Sie daradf, dass die Fuhrungsbleche auf der rechten Seite der
Geréatefront (von vorne betrachtet) in die Aussparungen des
Gehausesigelangen.

Schrauben Sie die Geratefront mit den zwei Befestigungsschrauben
am Leistungsteil fest.

+Schlie3en sie alle zuvor entfernten Anschlussleitungen wieder an.

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

Setzen Sie zur Kennzeichnung der Optionsbaugruppe das
zugehorige Bezeichnungsschild in das Schriftfeld auf der
Vorderseite des Gerates ein.

Nach Zuschalten der Spannung kénnen Sie die Optionsbaugruppen
in der Software des Gerates anmelden und mit der Inbetriebsetzung
beginnen.

5-8
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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 Schranktiisistiiber
maoglichst kurze Massebander mit dem Schaltschrank zu verbinden.

HINWEIS Die Erdung von Anlagen/Maschinen ist in erster Linieleine [SchutzmalR-
nahme. Bei Antrieben hat sie jedoch Einfluss auf Stératssendung und
Storfestigkeit. Die Erdung eines Systems kann sternformig oder flachig
erfolgen. Bei Antrieben ist die Flachenerdungguerzuziéhen, d. h. alle zu
erdenden Teile der Anlage werden flachig ader maschenférmig
verbunden.

Regel 2 Signalleitungen und Leistungskabelsind raumlich getrennt voneinander
zu verlegen (Koppelstrecken vermeiden!)."Mindestabstand: 20 cm.
Trennbleche zwischen Leistungs- und\Signalleitungen vorsehen.
Trennbleche sind mehrmals zu“erdem

Regel 3 Schiitze, Relais, Magnetventilejelektromechanische Betriebsstunden-
zahler etc. im Schaltschrank'sind mit Entstérkombinationen zu
beschalten, zum Beispielanit RE-Gliedern, Dioden, Varistoren. Die
Beschaltung muss direkt an‘der jeweiligen Spule erfolgen.

Regel 4 Ungeschirmte Leitungen desfgleichen Stromkreises (Hin- und Rick-

leiter) sind zu vexdrillen, bzw. die Flache zwischen Hin- und Rickleiter
mdglichst kleinhaltén um unnétige Rahmenantennen zu vermeiden.

Regel 5 Unnotige Leitungslangen vermeiden. Koppelkapazitaten und -induktivi-
taten werdep dadurch klein gehalten.

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

Regel 7 Gengtell werden Storeinkopplungen 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 missen 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 6SE7087-6KP50
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
Empféanger) 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? parallel zum Schirm zu verlegen. Generell darf
man die Schirme auch mehrmals mit Erde (= Schrankgehéause)
verbinden. Auch auRRerhalb des Schaltschrankes dirfen die Schirme
mehrmals geerdet werden.

Folienschirme sind ungiinstig. Sie sind in ihrer Schirmwirkung
gegeniiber Geflechtschirmen mindestens um den Faktor5 S€hlechter.

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

Falls niederfrequente Stdrungen 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 Uber einen’kKondensator (z. B.

10 nF/100 V Typ MKT) geerdet wefden."Mit Hilfe des Kondensators ist
der Schirm fur Hochfrequenz trotzdenrbeidseitig aufgelegt.

Signalleitungen mdglichst nur ¥@meiner, Seite in den Schrank fiihren.

Werden die SIMOVERT MASIEERDRIVES Uber eine externe 24-V-
Stromversogung betrieben, darfdiese Stromversorgung nicht mehrere
Verbraucher speisen, die raumlich getrennt in verschiedenen Schalt-
schranken eingebaut sind(Brummschleifen!). Die optimale Lésung ist
eine eigene Stromversorgung fir jeden SIMOVERT MASTERDRIVES.

Storeinkopplungen Gber der'Netzanschluss vermeiden.

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

Zuréeinhaltung einer Grenzwertklasse "Al" oder "B1" (EN 55011) ist
der Einsatz eines Funk-Entstorfilters obligatorisch, auch wenn Sinus-
filtér.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 Nahe der Stérquelle.
Das Filter ist flachig mit dem Schrankgehause, Montageblech etc. zu
verbinden. Am glnstigsten ist eine metallisch blanke Montageplatte

(z. B. aus Edelstahl, Stahl verzinkt), weil hier die gesamte Anlageflaché
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 rédmlieh zu
trennen.

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

Am Motor kann zur Schirmauflage€ine ‘geeighete PG-Verschraubung
mit Schirmkontaktierung verwendetwerden: Es ist auf eine
niederimpedante Verbindung zwischen Motorklemmenkasten und
Motorgehause zu achten. Gegebenenfalls mit zusatzlicher Erdungslitze
verbinden. Motorklemmenkasten nieht aus Kunststoff!

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

Die Netzleitung ist von dep’'Motorleitungen raumlich zu trennen, z. B.
durch geerdete Tfennbleche!

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

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

Beispiele zu den Grundregeln:

Siemens AG

6SE7087-6KP50
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Schaltschrank1 Schaltschrank2 Schaltschrank3 |
*) Funk-Entstorfilter vom
Abluftkanal der SIMOVERT
MASTERDRIVES fernhalte
z. B. durch Aufbau in anderer
Regel
13
4
Steuerung
Regel
9,10
= Erdungsschiene
4
-, Bild 3.5.2
/
z
@ Schirmauflage
BiIdGl\
leitend und
chig mitdem =
chrankgehéause ) )
idseitig verbinden! Schirmschiene
\@ =il
% © . / / ©
/ Kabelabfangschiene
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. ya f? A
/
Bild 6-2 Schirmanbindung der Motorleitung bei Einfihrung in den Schaltschrank
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O
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L 4
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\

Motorklemmenkasten

Bild 6-3 Schirmanbindung am Motor Q
% Verschraubung

igel aufgelegt werden. Damit

Der Schirm kann iber eine PG- bz
(Messing vernickelt) mit Zuge
lasst sich die Schutzart IP20 e

Fur héhere Schutzarten (bis
bungen mit Schirmauflage, 2. B.:

¢ SKINDICHT SHVE, F Stuttgart
+ UNI IRIS Dicht oder V Dicht, Fa. Pflitsch, Hiickeswagen

es spezielle PG-Verschrau-

Motorklemme @ nicht aus Kunststoff!

Schirm-
schelle

|
N

Kabelbinder

—/

Bild 6-4 Schirmanbindung der Signalleitungen bei SIMOVERT MASTERDRIVES
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+ Jedem SIMOVERT MASTER-
DRIVES sind zur Schirman-
bindung der Signalleitungen
Schirmschellen beigelegt.

Kammschiene

~ ||
o

Kammschienen beid-
seitig gut leitend und

o
Y D N

] ] i o o

+ Bei den Einbaugeraten (Bau-
formen > E) lassen sich die

Schirme zusétzlich mit Hilfe O
von Kabelbindern an kamm- 1 )

artigen Schirmstellen auflege

grofflachig mit dem
Schrankgehause

verbinden!

Bild 6-5
Wo immer mogli

sie die Schi%

L 2 \< ,

O
Q>®

L 4

te auf Zwischenklemmen verzichtet werden, weil

verschlechtern!
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AnschlieBen

2

GEFAHR

Anschliel3en O

Die Gerate SIMOVERT MASTERDRIVES werden mit hohen O
Spannungen betrieben.

Alle Arbeiten durfen nur im spannungslosen Zustand durchgefiuhrt

werden!

Alle Arbeiten diurfen nur von qualifiziertem Personal durch

werden!

Bei Nichtbeachtung dieser Warnhinweise kdnnen Tod,\
Koérperverletzung oder erheblicher Sachschaden die n.

Durch die Zwischenkreiskondensatoren ist bis zu i h dem
Freischalten noch gefahrliche Spannung im Gerét vo den. Deshalb
ist das Arbeiten am Gerat oder den Zwischenkrei men friihestens
nach einer entsprechenden Wartezeit zulasé

Auch bei Motorstillstand kénnen die Lei S d Steuerklemmen
Spannung fiihren.
r

Bei zentraler Versorgung der Zwis annung ist auf eine
sichere Trennung der Umrichter von ischenkreisspannung zu
achten!

Beim Hantieren am gebﬁnet%
spannungsfiihrende Teile f@

Der Benutzer ist dafiir vefa lich, dass alle Gerate nach den
anerkannten technischen Regéln im Aufstellungsland sowie anderen

@ hriften aufgestellt und angeschlossen werden.
510

mensionierung, Absicherung, Erdung,
ng und der Uberstromschutz besonders zu

ist zu beachten, dass

Dabei sind die
Abschaltung,
berlcksichtig

O
N

O
Q>®

L 4
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7.1 Leistungsanschlisse

O

WARNUNG Schutzleiter
Der Schutzleiter muss sowohl netz- als auch motorseitig

angeschlossen werden.

Aufgrund von Ableitstromen durch die Entstdrkondensatoren ist gemaR
EN 50178

e ein Mindestquerschnitt von 10 mm2 Cu zu verwen

e bei Verwendung von Netzanschlissen mit Querschnitt einer
10 mm2 sind zwei Schutzleiter anzuschlieRen. Quer itt jedes der
Schutzleiter entspricht Querschnitt eines AuRenle

HINWEIS Ist das Gerat Uber eine gut leitende Verbin
Montageflache befestigt, kann der Quersc
dem der Aul3enleiter sein. Die Funktion de
Ubernimmt die geerdete Montagefl

N
RS
R
.Q(b
<
O
&

L 4

einer geerdeten
es Schutzleiters gleich
en Schutzleiters

Siemens AG 6SE7087-6KP50
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7.1.1 Leistungsanschliisse bis Geratebreite 90 mm

Schutzleiter Auf der Oberseite des Geréates hinter dem Zwischenkreisanschluss X3
befindet sich ein zusatzlicher Schutzleiteranschluss in Form eines
Gewindebolzens M4.
Er dient zum Anschluss eines Schutzleiters bei isolierte Montage.

X3 - Zwischenkreis-  Die Zwischenkreisverschienung dient der Speisung des Gerétes mit
verschienung elektrischer Energie.

Leiter Bezeichnung Bedeutung Beretch
3 PE3 Schutzleiteranschluss
2 D/L- ZK-Spannung - DEs510 - 650 V
1 C/L+ ZK-Spannung + DC 510 - 650 V

anschlieBbarer Querschnitt: Schiene "Elektrgkupfer verzinnt" 3x10 mm,
abgerundet nach DIN46433

Leiter 1 befindet sich im eingebauten Zustand vorpe.

Tabelle 7-1 Zwischenkreisverschienung

X2 - Motoranschluss Der Motoranschluss befindefisich auf der Unterseite des Gerates.

e ) Klemme Bedeutung Bereich
! jmg E PE2 Schutzleiteransehluss
: LT & u2 Ph U2 [T1 3ACOV-480V
; Bl s ase -
1 = % V2 Phase V2 / T2 3AC0V-480V
w2 Phase W2 / T3 3ACOV-480V
anschlieRbaremQuerschnitt: 4 mm? (AWG 10), mehrdrahtig
Die Klemme PE2 pefindet sich im eingebauten Zustand vorne.
Tabelle 742 Motoranschluss
VORSICHT Der Steeker ist am Gehause festzuschrauben (Rittelfestigkeit und

Schutz’gegen unbeabsichtigtes Abziehen).

Die Motorleitungen miissen Sie nach VDE 298 Teil 2 dimensionieren.

Nach der Montage des Steckers muss der Schirm des Motorkabels
grof3flachig am Schirmblech befestigt werden.

6SE7087-6KP50 Siemens AG
7-6 Betriebsanleitung  SIMOVERT MASTERDRIVES
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7.1.2 Leistungsanschlisse fir Geratebreite 135 mm und 180 mm

X3 - Zwischenkreis-
verschienung

X2 -
Motoranschluss
<18,5 kW

velfuz[ve]vd

i,

Die Zwischenkreisverschienung dient der Speisung des Gerates mit
elektrischer Energie.

Leiter Bezeichnung Bedeutung Bereich
3 PE3 Schutzleiteranschluss
2 D/L- ZK-Spannung - DC 510 - 650 V
1 C/L+ ZK-Spannung + DC 5104650 V

anschlieBbarer Querschnitt: Schiene "Elektrokupfer verzinpt" 3%10 mm,
abgerundet nach DIN46433

Leiter 1 befindet sich im eingebauten Zustand vorne.

Tabelle 7-3 Zwischenkreisverschienung

Der Motoranschluss befindet sich an der Untesseite des Gerates auf
einem Klemmenblock.

Klemme Bedeutung Bereich

PE Schutzleiterafisghluss
uz2/T1 Phase 02,/ T2 3ACOV-480V
V2 /T2 Phase V2 [52 3ACO0V-480V
W2/T3 Phase W2,/ T3 3ACO0V-480V

anschlieBbarer Querschnitt:
Gehausebreite 135 mm: 1@/mm2 (AWG 8), mehrdrahtig
Gehausebreite 480 mm: 16 mm2 (AWG 6), mehrdrahtig

Klemme PE befindét,sichen vorne betrachtet links.

Tabelle 7-4 Motoranschluss

DiedMotarleitungen missen Sie nach VDE 298 Teil 2 dimensionieren.
Nach der Méntage des Steckers muss der Schirm des Motorkabels
groflachig am Schirmblech befestigt werden.

Siemens AG 6SE7087-6KP50

SIMOVERT MASTERDRIVES
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X2 —
Motoranschluss
> 22 kW

%)% %,
&)
] e

Der Motoranschluss befindet sich an der Unterseite des Geréates auf
einem Klemmenblock.

C)O

Klemme Bedeutung Bereich
@ Schutzleiteranschluss
U2/T1 Phase U2/T1 3ACO0V-480V
V2 /T2 Phase V2 /T2 3ACO0V-480V L
W2/T3 Phase W2 /T3 3ACO0V-480V

anschlieBbarer Querschnitt:

maximaler Querschnitt: 50 mmz2 (AWG 1/0),
minimaler Querschnitt: 10 mm2 (AWG 6) @

Klemmen PE befindet sich auf dem Schirmblech rechts unten.
Tabelle 7-5 Motoranschluss

Die Motorleitungen missen Sie nach VD
Nach der Montage des Steckers muss de
groR¥flachig am Schirmblech befes :

Q
>
N
&

eil 2 dimensionieren.
irm des Motorkabels

L 4

N
&
&

L 4
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7.2 Steueranschlisse

Standard- Das Gerét besitzt in der Grundausfihrung folgende Steueranschlisse:

anschlusse ¢ externe 24V-Einspeisung, USS-Busanschluss (RS485)
+ serielle Schnittstelle fur PC oder OP1S
+ Steuerklemmleiste.

WARNUNG Vor dem Anschlieen oder Abklemmen der Steuerleitungenwind
Geberkabel muss das Geréat spannungsfrei geschaltet werden (24 V-
Elektronikstromversorgung und Netzspannung)!

Nichtbeachtung dieser MaRnahme kann zu Geberdefektep fiihren. Ein
defekter Geber kann unkontrollierte Achsbewegungenaerursachen.

WARNUNG Die externe 24-V-Einspeisung und alle mit,demSteueranschliissen
verbundenen Stromkreise miissen nach EN'50178 die Anforderungen
der Sicheren elektrischen Trennun@lerfullen (PELV-Stromkreis =
Protective Extra Low Voltage).

VORSICHT Die externe 24-V-Versorgungiist mit einem Leitungsschutzschalter

abzusichern um im Falleg'eines Geratedefekts, z. B. Kurzschluss in
Steuerelektronik oder,eings Verdrahtungsfehlers die Uberlastung von
Leiterbahnen / Bauteilen zuverhindern.

Sicherung —F&F2"lkeitungsschutzschalter 6 A, Auslésecharakteristik C
Siemens 5SX2 106-7.

(Verdrahtung sieRe,Beiblatt der Einspeiseeinheit bzw. Umrichter und
Bild 7-4),

Siemens AG 6SE7087-6KP50

SIMOVERT MASTERDRIVES
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3AC
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|../\. T -
Stromversorgung
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-F1
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-X100 i
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34 elektronik "
o I

Wechselrichter
1.1

Wechselrichter
1.2
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1.3

Wechselrichter
2.1

ild 7-4 Mehrmotorenantrieb mit Einspeiseeinheit und Wechselrichtern
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X100 - externe Die 4-polige Klemmleiste dient zum Anschluss der externen 24 V-
DC24 V-Einspei- Versorgungsspannung (Speisung von der Einspeiseeinheit oder einem
sung, USS-Bus Umrichter AC/AC) sowie zum Anschluss eines USS-Busses.

Sub-D-Buchse der seriellen Schnittstelle X103 verbunden.

Der Busabschlusswiderstand kann tber den Schalter S1 bei Bedarf
zugeschaltet werden. In der unteren Stellung ist der Busabschluss ¢

abgeschaltet.
i @e des

Der USS-Busanschluss ist mit der Steuerelektronik und der 9-po|igen0

Das Zuschalten ist notwendig, wenn sich das Gerét a
USS-Busses befindet.

Klemme Bezeichnung Bedeutung
33 +24 V (in) 24 V-Spannungsverso
AR ==
CEREN =0 =5 34 oV Bezugspoten oV
(e | | 35 ETEH|e
CARER == 35 RS485P (USS) USS-Busal RS485
36 RS485N (USS) USS-Busan RS485

anschlieBbarer Querschnitt: 2,5 m

Klemme 33 befindet sich im eingebauten Zu

Tabelle 7-6 externe 24 V-Versor

Das Gerét hat eine Stromaufnahme von 1 A aus der 24 V-
Spannungsversorgung. Riese eshoht sich bei gesteckten Optionskarten
auf maximal 1,6 A.

ey

ACHTUNG Die RS485-Schr ann entweder Uber —X100 oder tiber —X103
bedient werd

6SE7087-6KP50 Siemens AG
7-12 Betriebsanleitung  SIMOVERT MASTERDRIVES
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X101 - Auf der Steuerklemmleiste befinden sich die folgenden Anschlisse:
Steuerklemmleiste 4 4 kompinierte digitale Ein- und Ausgénge

2 zusatzliche digitale Eingange

1 analoger Eingang

1 analoger Ausgang

24 V Hilfsspannungsversorgung (max. 60 mA, nur Ausgang!) fur die
Eingange

* & & o

VORSICHT Werden die Digitaleingdnge mit einer externen 24 V-Spannungsquelle
versorgt, muss diese auf die Masse X101.2 bezogengverden. Die
Klemme X101.1 (P24 AUX) darf dabei nicht mit der externen
24 V-Versorgung verbunden werden.

Klemme Bezeichnung Bedeutung Bereich
1 P24 AUX Hilfsspannungsvyersotgung DC 24V /60 mA
2 M24 AUX Bezugspotential ov
1 verdrosselt
2 3 DIO1 digitaler Eins/Ausgang1 24V, 10 mA /20 mA
3 4 DIO2 digitaler Ein-/Ausgang 2 24V, 10 mA /20 mA
g 5 DIO3 digitaler Ein-/Ausgang 3 24V, 10 mA /20 mA
6 6 DIO4 digitaler Ein-/Ausgang 4 24V, 10 mA /20 mA
7 7 DI5 digitaler Eingang 5 24V, 10 mA
g 8 DI16 digitaler Eingang 6 24V, 10 mA
10 9 Al— analoger Eingang — 11 Bit+Vz
11 Differenzeingang:
12 10 Al+ analoger Eingang + + 10 V/Ri=40kQ
11 AO analoger Ausgang 8 Bit +Vz
+10V/5mA
12 M AO Masse analoger Ausgang
anschlielbarer Querschnitt: 0,14 mm?2 bis 1,5 mmz2 (AWG 16)
Klemme1 befindet sich im eingebauten Zustand oben.
Tabelle 7-7 Steuerklemmleiste
HINWEIS Die Ausgange der Kundenklemme kdnnen wahrend

Hochlauf/Baugruppeninitialisierung/Rechenzeitiiberlauf undefinierte
Zustande annehmen, es sei denn, es ist ein bestimmtes Verhalten
wahrend dieser Zeit ausdriicklich spezifiziert (und in der Hardware
umgesetzt).

Siemens AG  6SE7087-6KP50
SIMOVERT MASTERDRIVES  Betriebsanleitung 7-13
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X103 - serielle
Schnittstelle

| 5

O [@ boooood& o

Uber die 9-polige Sub-D-Buchse kann wahlweise ein OP1S oder ein
PC mit RS232- oder RS485-Schnittstelle angeschlossen werden.
Fir den PC gibt es fiir die verschiedenen Ubertragungsprotokolle
unterschiedliche Verbindungskabel.

Die 9-polige Sub-D-Buchse ist intern mit dem USS-Bus gekoppelt, so
dass ein Datenaustausch mit weiteren Teilnehmern méglich ist, die
Uber den USS-Bus angekoppelt sind.

Diese Schnittstelle dient auch dem Laden von Software.

Pin Bezeichnung Bedeutung
1 RS232 ID Umschaltung auf RS232-Protokoll
2 RS232 RxD Empfangsdaten Uber RS232
3 RS485 P Daten Uber RS485-Schnittstell RS485
4 Boot Steuersignal fir Software-U Low aktiv
5 M5 AUX Bezugspotential z oV
6 P5V 5 V Hilfsspannung +5 V, max. 200 mA
7 RS232 TxD Sendeda RS232
8 RS485 N Daten Uber R RS485
9 M_RS232/485 Digital erdrosselt)

Tabelle 7-8 serielle Schnittste%

L 4

>
N
N

Q
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L 4
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X533 - Option
Sicherer Halt

GEFAHR

HINWEIS

Mit der Option Sicherer Halt kann durch ein Sicherheitsrelais die
Ansteuerung des Leistungsteiles unterbrochen werden. Dadurch wird
sichergestellt, dass das Gerat im angeschlossenen Motor auf keinen
Fall ein Drehfeld erzeugt.

Selbst wenn die Steuerelektronik Ansteuerbefehle ausgibt, kann das
Leistungsteil den Motor nicht bewegen.

Die Funktion "Sicherer Halt" ist eine "Einrichtung zur Vermeidung von
unerwartetem Anlauf' nach EN 60204-1, Abschnitt 5.4 und erfillt mit
entsprechender externer Beschaltung die Anforderungen déer
Sicherheitskategorie 3 nach EN 954-1.

Die Funktion Sicherer Halt erzeugt keine galvanischefTrghnung
zwischen Motor und Leistungsteil! Die Motorklemmen'stehen dennoch
unter gefahrlicher Spannung.

Die Funktion Sicherer Halt ist nicht geeignet, ginemdrehenden Motor
maoglichst schnell zum Stillstand zu bringen, da dasch das Abschalten
der Ansteuersignale der Motor nur durch die ‘apgeschlossene Last
gebremst wird.

Der Motor kann bei aktivierter Funktion,"Sieherer Halt" kein
Drehmoment mehr aufbringen. Bei &u3erer Krafteinwirkung auf die
Antriebsachsen oder nicht selbsthemmenden Antrieben (z. B.
héngende Achsen) sind zusatzlich*Haltevorrichtungen, z. B. Bremsen,
erforderlich.

Ein Restrisiko verbleibt im_Falle von zwei gleichzeitig auftretenden
Fehlern im Leistungsteilf' Hierbel' kann der Antrieb um einen kleinen
Drehwinkel ausgerichtet werden (Asynchronmotoren: im Bereich der
Remanenz max41 Nutteilung, was ca. 5° bis 15° entspricht).

Die hier beschriebenen Produkte wurden entwickelt, um als Teil einer
Gesamtanlage/oder Maschine sicherheitsgerichtete Funktionen zu
Ubernehmen. Eintkomplettes sicherheitsgerichtetes System enthélt in
der Regel Sefisoren, Auswerteeinheiten, Meldegerate und Konzepte fir
sichere, Absehaltungen. Es liegt im Verantwortungsbereich des
Herstellers,einer Anlage oder Maschine die korrekte Gesamtfunktion
sicherzustellen. Die Siemens AG, ihre Niederlassungen und
Beteiligungsgesellschaften (im folgenden "Siemens") ist nicht in der
Lage, alle Eigenschaften einer Gesamtanlage oder Maschine, die nicht
durch Siemens konzipiert wurde, zu garantieren.

Siemens uUbernimmt auch keine Haftung fur Empfehlung, die durch die
nachfolgende Beschreibung gegeben bzw. impliziert werden. Aufgrund
der nachfolgenden Beschreibung kénnen keine neuen, Gber die
allgemeinen Siemens - Lieferbedingungen hinausgehenden, Garantie-
Gewahrleitungs- oder Haftungsanspriche abgeleitet werden.

Siemens AG 6SE7087-6KP50

SIMOVERT MASTERDRIVES
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Die Option Sicherer Halt besteht aus dem Sicherheitsrelais und den
Anschlussklemmen fir die Relaisansteuerung und einem
Rickmeldekontakt.

1 PII 4 Klemme Bezeichnung Bedeutung Bereich
2 3
3 g 2 1 Kontakt 1 Ruckmeldung "Sicherer Halt" DC20V-30V
4 pn 1 2 Kontakt 2 Rickmeldung "Sicherer Halt" 1A
X533 X533 3 Steuereingang Nennwiderstand der DC 20— 30 V
"Sicherer Erregerspule max. (Schalthaufig-
Halt" >823Q + 10% bei 20 °C  Keiti,6/min
4 P24 DC Versorgungsspannung DC24 V /
"Sicherer Halt" 30 mA

anschlieBbarer Querschnitt: 1,5 mm?2 (AWG 16)

Klemme 4 befindet sich im eingebauten Zustand obeniorne (siehe Bild 7-1 bis
7-3).

Tabelle 7-9 Klemmenbelegung Option "Sicherer_Halt"

Ausnahme:  Bei Geraten > 22 kW, ( 6SE7024-7TP_O,
6SE7026-0TP_0, 6SE7027-2TP_0) befindet sich
Klemme 1 im gingebauten’ Zustand oben vorne
(siehe Bild 7;1 bigy/-3):
Die Erregerspule des Sicherheitsrelais ist mit einer Seite auf die
geerdete Elektronikmasse gelegt. Bei Speisung der Erregerspule tiber
eine externe 24 V-Spannungsversorgung muss deren Minuspol mit
Erdpotential verbunden(sein.\Die externe 24 V-Spannungsversorgung
muss die Anforderungen fur,PELV Stromkreise nach EN 50178 (DIN
VDE 0160) erfllen.

Im Auslieferzastandist eine Briicke zwischen Klemme 3 und 4
eingelegt. Um_die'gunktion "SICHERER HALT" zu nutzen muss die
Bricke entfernt/imd eine externe Steuerung zur Anwahl der Funktion
angeschlossen werden.

Wird das Sicherheitsrelais Uber die interne Stromversorgung X533:4
versorgt, muss die externe 24 V-Stromversorgung an Klemme X9:1/2
mindestens 22 V liefern, damit das Sicherheitsrelais zuverlassig anzieht
(interner Spannungsabfall).

Klemmenleiste
- X533 !

Or
O

O w -
O» |-

P15

A E:}----.\.----ll_

'

Versorgung *
Optokoppler /
1 LWL

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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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 betréagt ca. 10 Mio
Schaltspiele. Das Sicherheitsrelais ist ein wichtiges Bauteil fur
Sicherheit und Verfligbarkeit der Maschine. Daher muss bei einer
Fehlfunktion die Leiterplatte mit dem Sicherheitsrelais ausgetauscht
werden. Das Gerét ist in diesem Fall zur Reparatur einzusenden oder
auszutauschen. Zum Erkennen einer Fehlfunktion sind in regelmaRigén
Abstanden Funktionsprifungen erforderlich. Fir den Zeitral sind
die in der berufsgenossenschaftlichen Vorschrift BGV atz 3

nach Einsatzbedingungen, mindestens jedoch einma
zusatzlich nach Erstinbetriebnahme sowie nach Ande
Instandsetzungen durchzufiihren.

P24
]

Anforderung Freigabe
Schutzeinrichtung s2 ]

Not-Aus
G'V'“'"I'" ...... 7

K27‘ Netz
LLL
Hauptschalter  -Q1 }—
Al MYI] Y12 |y21]y22 13 23 |31 47 57 S )\ 7/%
RSN RIRERR il
ez Y| T
.Y33.Y34 PE A2 \14\24 32 48\58

- S
2 | cu SIMOVERT
) | AUSL MASTERDRIVES
T T T u2Tva w2
M .
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 7-6 Anwendungsbeispiel Funktion "Sicherer Halt" mit
Schutzsicherheitskombination fir die Uberwachung einer beweglichen
@ Schutzeinrichtung in Sicherheitskategorie 3 nach EN 954-1

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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Alle externen sicherheitsrelevanten Leitungen sind geschutzt, z. B. im
Kabelkanal zu verlegen, damit Kurz- und Querschliisse auszuschliel3en
sind. Die Anforderungen an die Verdrahtungstechnik nach EN 60204-1,
Abschnitt 14 sind zu beachten.

Bei der Schaltung nach Bild 7-6 gibt die Zuhaltung die bewegliche
Schutzeinrichtung erst nach Stillstand des Antriebs frei. Die Zuhaltung
ist ggfs. verzichtbar, wenn die Risikobeurteilung der Maschine dies
zulasst. In diesem Fall wird der Offnerkontakt der Schutzeinrichtung
direkt an die Klemmen Y11 und Y12 angeschlossen und d

Elektromagnet Y1 entfallt.
Der Binareingang X ist invertiert mit dem Befehl "AUS3% t, d.h. bei

24 V fahrt der Umrichter den Motor an der parametriert

Rucklauframpe auf Drehzahl Null. Der Umrichter r den

Binarausgang Y Drehzahl Null und steuert dam@ ais K2 an.
a

Ist der Stillstand erreicht, wird das Sicherheit im ' Umrichter

Hauptschitzes K1 an 24 V. Sind Kontakte i
schlie3en sich die Riickmeldekontakte
Sicherheitskombination rechts schaltet e verzogerten Kontakte
47/48 das Hauptschitz K1 nach Ab ingestellten

Verzdgerungszeit ab.

>
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7.3 Leiterquerschnitte

Schutzleiter Ist das Gerat Uber eine gut leitende Verbindung auf einer geerdeten
Montageflache befestigt, kann der Leiterquerschnitt des Schutzleiters
gleich dem der AuRRenleiter sein.

WARNUNG Bei Geraten bis Baubreite 90 mm muss bei isolierter Montage ein
zweiter Schutzleiter (Querschnitt wie AuRBenleiterquerschnitt) an den
Erdungsanschluss (Gewindebolzen M4 auf der Oberseite des Gerates
neben der Netzanschlussklemme) angeschlossen werden.

Querschnitte und Leitungen siehe Katalog Motion Gontrels$SIMOVERT

Motorkabel MASTERDRIVES MC bzw. IEC 60 204-1: 1997/1998"

7.4 Geratekombinationen

Zum einfachen Aufbau von Mehrachs=Antrieben kdnnen aus dem DC-
Zwischenkreis der Umrichter,Kompakt'PLUS AC/AC ein oder mehrere
Wechselrichter Kompakt PLUSIDC/AE gespeist werden.

WARNUNG Die Summe der Antriebsleisttingen der Wechselrichter darf nicht
groRer als die Antriebslgistung des Umrichters sein. Dabei gilt ein
Gleichzeitigkeitsfaktor, von 0,8.

Beispielsweisetkonnen an einem Umrichter mit der Antriebsleistung von
5,5 kW ein Wechselrichter mit 4 kW und ein Wechselrichter mit 1,5 kW
an einer gemeinsamen DC-Schiene angeschlossen sein.

Diegetzseitigen Komponenten werden nach der Summenleistung aller
Umrichter tind Wechselrichter ermittelt. Bei einem Mehrachsantrieb aus
einem Umeichter mit 5,5 kW, einem Wechselrichter mit 4 kW und einem
Wechselrichter mit 1,5 kW mussen die netzseitigen Komponenten fur
eineng@l1 kW-Umrichter ausgewéhlt werden. Wenn die Summenleistung
nicht genau der eines Umrichters entspricht, so sind die netzseitigen
Kemponenten nach der nachst héheren Umrichterleistung zu
bemessen.

ACHTUNG Wenn mehr als zwei Wechselrichter an die DC-Schiene eines
Umrichters angeschlossen werden, dann muss fir diese
Wechselrichter eine externe DC 24 V-Versorgung vorgesehen werden.
Bei einem Umrichter mit Gehdusebreite 45 mm kann an den 24 V-
Spannungsausgang nur ein weiterer Wechselrichter angeschlossen
werden.

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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8 Parametrierung

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

Jedem Gerat liegt die Anwendersoftware DriveMonitor und
umfangreiche elektronische Dokumentation auf CD beiyBeijlpStallation
auf einem Standard PC kann die Gerateparametrierung tUher die
serielle Schnittstelle des PC durchgefiihrt werden. DiefSeftware stellt
umfangreiche Parametrierhilfen sowie eine gefiihrte Inbetriebnahme
zur Verfugung.

Weitere Mdglichkeiten bieten die Parametereingabe ubér das
Handbediengerat OP1S und die Parametrieryng,ibef eine Steuerung
auf Feldbusebene (z. B. Profibus).

HINWEIS Ab der Firmware V2.0 (fur Performance-2:Gerate) sind BICO-
Parameter auch im Umrichterzustand, "Betrieb" &nderbar (siehe auch
Parameterliste "Anderbar in").dimGegensatz zur Firmware V1.x, wo
BICO-Parameter nur im Umrichterzustand "Betriebsbereit” &nderbar
waren, sind bei Performance:2-Geraten ab der Firmware V2.0
Strukturdnderungen auch im laufenden Betrieb mdglich.

WARNUNG Durch ungewolltegAnderungyon BICO-Parametern im
Umrichterzustand "Bgtrieb" kann es zu unbeabsichtigten
Achsbewegung kommen.

8.1 Parametenmends

Um den,in den Geraten hinterlegten Parametersatz zu strukturieren,
sindifiunktionell zusammengehdrende Parameter in Menus
zuSammengefasst. Ein Menu stellt damit eine Selektion von
Rarametern aus dem Gesamtvorrat an Parametern des Gerétes dar.

Es ist méglich, dass ein Parameter mehreren Meniis angehért. Die
Zugehorigkeit der Parameter zu den einzelnen Mendis ist in der
Parameterliste angegeben. Die Zuordnung erfolgt Gber die jedem Meni
zugeordnete Meninummer.

Siemens AG 6SE7087-6KP50

SIMOVERT MASTERDRIVES

Betriebsanleitung 8-1
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Meniiebene 1
Anwahl tiber Mentebene 2 Meniiebene 3
P60 Meniiauswahl (nuram OP1S) (nur am OP1S)
= | Anwenderparameter — Allgemeine Parameter | SST1/SST2
— Klemmen | Feldbusanschaltuwen |
— Kommunikation
P60 Parameterment —

Sollwertkanal

|
|
|
- | Steuer- und Zustandsworte
|
|

Motor/Geber

Festeinstellungen

Schnell-

Parametrierung

Baugruppen-
konfiguration

Antriebseinstellung

Download

agnose

Upread/Freier Zugriff

Funktionen

Leistungsteil-

Freigaben ‘

definition

Freie Bausteine ‘

Technologie

P358 Schlissel

Bild 8-1

— Steuersatz
—_— | St(’jrungen/Wamungen|
- | Meldungen/Anzeigen |

e ’ Trace ‘

— | Einfachpositionierer |

— | Gleichlauf |

— | Positionieren |

| Einrichten/MDI |

Motordaten

Geberdaten

Lageregelung

Drehzahlregelung

U/f-Steuerung

|
|
Stromregelung |
|
|

|
|
— |
|
|

P

P359 Schloss

Parameterments

Unbefugten kann der Zugang

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

8-2
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Meniebenen

Die Parametermenus weisen mehrere Meniiebenen auf. Die erste

Ebene enthalt die Hauptmenis. Diese sind fur alle Quellen von
Parametereingaben (PMU, OP1S, DriveMonitor,
Feldbusanschaltungen) wirksam.

Die Anwahl der Hauptmenus erfolgt im Parameter P60 Mentanwahl.

Beispiele:
P060 =0
P060 =1

P060 =8

Meni "Anwenderparameter" angewahlt
"Parametermeni" angewahlt

Menu "Leistungsteildefinition" angewahlt

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

Hauptmenis

P0O60

Meni

Beschgk‘

Anwenderparameter

frei konfigurierbares Menil

Parameterment

enthalt kompletten Parametetsatz

ist bei Verwendungeines,Operation Panels OP1S funktionell
weitergehend striukturiert

Festeinstellungen

dient der Durchf@ihrung,eines Parameter-Resets auf eine
Werks- oder Anwendereinstellung

Schnell-
Parametrierung

dient der S¢hnellkRParametrierung mit Parametermodulen

bei Ahwahl geht.das Gerét in den Zustand 5
"Antriebseinstellung" tber

Baugruppen-
konfiguration

dient der, Konfiguration der Optionsbaugruppen

bei Anwahl geht das Gerét in den Zustand 4 "Baugruppen-
kanfiguration" Gber

Antriebseinstellung

dient der ausfuhrlichen Parametrierung wichtiger Motor-,
Geber- und Regelungsdaten

bei Anwahl geht das Gerét in den Zustand 5
"Antriebseinstellung" tiber

Download

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

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

Upread/Freier Zugriff

enthélt den kompletten Parametersatz und dient dem freien
Zugriff auf alle Parameter ohne Einschrénkungen durch
weitere Menus

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

Leistungsteildefinition

dient der Definition des Leistungsteils (nur bei Geraten der
Bauformen Kompakt- und Einbaugerat notwendig)

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

Tabelle 8-1

Hauptmenus

Siemens AG

SIMOVERT MASTERDRIVES
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Anwenderparameter Die Zuordnung der Parameter zu den Menus ist prinzipiell fest
vorgegeben. Eine Sonderstellung nimmt jedoch das Menii
"Anwenderparameter” ein. Die Zuordnung der Parameter in dieses
Menti ist nicht fest sondern kann geandert werden. Sie sind damit in
der Lage, die fur Ihre Anwendung wesentlichen Parameter in diesem
Meni zusammenzufassen und eine Strukturierung entsprechend lhren
Bedirfnissen vorzunehmen. Die Auswahl der Anwenderparameter

erfolgt Gber P360 (Ausw.Anwenderpar.). L 4
Schlissel und Um die ungewollte Parametrierung der Geréte zu vermeidefr ung, Ihr in
Schloss der Parametrierung hinterlegtes Know-how zu schiitz ( ie

den Zugriff auf die Parameter einschranken und eigene P rte

definieren. Dazu dienen die Parameter:
¢ P358 Schlissel und
+ P359 Schloss. 0

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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8.2

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
Grundgeréte. Sie verfigt Uber eine vierstellige Sieben-Segment-
Anzeige und mehrere Tasten.

Hoher-Taste —
Tiefer-Taste —
Umschalt-Taste —

—
—
—
—

N \\

—
—

Bild 8-2

Sieben-Segment-Anzeige fur:

Umrichterzustande 7
uuug
0 O JC i
Warnungen und Stérungen 4! U :,' l_-, ,C U H
Iaizln] Ialalnl
Parameternummern /-EDU /:)DDU ijl_u_ll_l C oo
OOMm 10 o O
0o ,_,Ep',_,,_, HBuu LH'—"—'
Parameterindizes i
oo
17 g 1y
Parameterwerte 5 . i d

Parametriereinheit PMU

Taste

Bedeutung

&nktion

Umschalt-Taste

Umschaltung zwischen,Parameternummer, Parameterindex
und Parametérwert in der angegebenen Reihenfolge (Befehl
wird bei Loslassemyder Taste wirksam)

bei aktiver Storanzeige: Quittieren der Stérung

Hoéher-Taste

Angezeigten Wert erhdhen:

kurzydriicken: erhhen um Einzelschritt
lang,dricken: Wert lauft hoch

Tiefer-Taste

Angezeigten Wert vermindern:

kurz driicken: vermindern um Einzelschritt

lang dricken: Wert lauft nach unten

Umschalt-Taste

bei aktiver Parameternummer-Ebene: Hin- und Herspringen

P+ A halten und“*Héher- zwischen der zuletzt angewahlten Parameternummer und der
Taste betétigen Betriebsanzeige (r000)
e Dbei aktiver Stéranzeige: Umschalten auf Parameternummer-
Ebene
o 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)
P |+ v Umschalt-Taste e Dbei aktiver Parameternummer-Ebene: Direktsprung zur
halten und Tiefer- Betriebsanzeige (r000)
Taste betatigen e Dbei 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 8-2 Bedienelemente der PMU
Siemens AG  6SE7087-6KP50
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Umschalt-Taste Da die PMU lediglich Uber eine vierstellige Sieben-Segment-Anzeige
(P-Taste) verflgt, kdnnen 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 L 4
Umschaltung erfolgt tiber die Umschalttaste. Nach Anwabhl
gewinschten Ebene kann die Verstellung mit der Hohek- b%{er—
Taste erfolgen.

Sie schalten mit der Umschalt-Taste: Paraméter er
e von der Parameternummer zum El
Parameterindex IE‘
e vom Parameterindex zum
Parameterwert
Param - Parameter-
e vom Parameterwert zur ind N A wert
Parameternummer E
Falls der Parameter nicht indiziert ist,

wird direkt von der Parameternummer
zum Parameterwert gesprungen.

HINWEIS Falls Sie den Wert eines P andern, wird die Anderung im
allgemeinen sofort wirks iglich bei Bestatigungsparametern
(sind in der Parameterliste inem Stern " * " gekennzeichnet) wird

eine Anderung er chaltung vom Parameterwert zur
Parameternum sam.

Parameteran n die Uber die PMU erfolgen, werden nach
Betéatigung d halt-Taste immer netzausfallsicher im EEPROM
gespeichert

L 4 \< ’

L 4

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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Beispiel Im nachfolgenden Beispiel sind die einzelnen an der PMU
durchzufihrenden Bedienschritte fir ein Parameter-Reset auf die
Werkseinstellung angegeben.
P053 auf 0002 setzen und Parametrierfreigabe Gber PMU erteilen 0
2 IEI N 2 IZI N 2 IZI N 2 IEI N L 4
| P053 [| 0000 [| 0001 [| 0002 [| P053

P060 anwéahlen
.. >
| P053 || P060 | 0

P0O60 auf 0002 setzen und Menu "Festeinstellungen” anwéahlen Q
A [Ply A [A] A [Pl
I

| P060 || 1 || 2

P970 anwahlen \
(4] \

| P060 | | P970 | @

P970 auf 0000 setzen und Parameter-arten

[Pl A2 [V] [Pl
| P970 || 1 | || °005

PO

Siemens AG 6SE7087-6KP50
SIMOVERT MASTERDRIVES  Betriebsanleitung 8-7
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8.3 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 tber Anzeigen in Klartext.

Das OP1S verfiigt Uber einen nichtfliichtigen Speicher und ist in der
Lage, vollstandige Parametersatze permanent zu speichern Es ist
deshalb zum Archivieren von Parametersatzen verwendbaf. Dié
Parametersatze missen zuvor aus den Geraten ausgelésen werden
(Upread). Es kénnen auch abgespeicherte Parameterséatzein,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 Fumktion des Masters.
Die angeschlossenen Gerate arbeiten als Slaves:

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

Fir die Anzeigen in Klartext kann Unter 5 Sprachen ausgewahlt werden
(Deutsch, Englisch, Spanisch;, Franzosisch, Italienisch). Die Auswahl
erfolgt Gber den entsprechenden Parameter des angewahlten Slaves.

Komponente Bestellnummer
OP1S 6SE7090-0XX84-2FK0
Anschlusskabel 3'm 6SX7010-0AB03
Anschlusskabel 5'm 6SX7010-0AB05
Adapter fir Schranktireinbau incl. 5 m Kabel | 6SX7010-0AA00

HINWEIS Die‘Parametereinstellungen fiir die an das OP1S angeschlossenen
Gergte'sind der entsprechenden Geratedokumentation zu entnehmen
(Kompendium).
6SE7087-6KP50 Siemens AG
8-8 Betriebsanleitung  SIMOVERT MASTERDRIVES
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8.2hAR 22U B8
# 188, 6068 min-1

# 188, 688 min—-1
Betrieb (\
Anschlussstecker

O Fault 9-polig SUB-D .

O Run auf Geratertickseite

LC-Display (4 Zeilen x 16 Zeichen)

LED rot
LED grun

Reversier-Taste

.
Ein-Taste | 1IVAN Héher-Taste \
Y4
cha

Aus-Taste (0] =] Tiefer-Taste
Taste fir die Bedienebenenu
Tippen-Taste Jog || 7|l 8|l 9 6
4 6 0 bis 9: Ziffern-Tasten

0 || +/- ||Reset Reset-Ta! Q

-
H
!

Bild 8-3 Ansicht OP1S

7771777777177,
7777777777777
'z,
il
OFRmn 7772777277277
[0 KA
[l [+
8l
1ffz2ff s EE
B
s
OP1Ss a8

3
@

OP1S-Seite; Geréteseite: L]
9-polige SL@ 9-poliger SUB-D Stecker V4
101

% Bild 8-4 Beispiel OP1S bei Punkt-zu-Punkt-Kopplung mit Kompakt PLUS-Geréat

HINWEIS Im Auslieferzustand bzw. nach Durchfiihrung eines Parameter-Resets
¢ auf die Werkseinstellung kann ohne weitere vorbereitende Malinahmen
eine Punkt-zu-Punkt-Kopplung mit dem OP1S aufgenommen und mit
der Parametrierung begonnen werden.

Siemens AG 6SE7087-6KP50
SIMOVERT MASTERDRIVES  Betriebsanleitung 8-9
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Taste

Bedeutung

Funktion

Ein-Taste

Einschalten des Antriebs (Freigabe der Motoransteue-
rung). Die Funktion muss per Parametrierung freige-
geben werden.

Aus-Taste

Ausschalten des Antriebs, je nach Parametrierung tber
AUS1, AUS2 oder AUS3. Die Funktion muss per
Parametrierung freigegeben werden.

Jog

Tippen-Taste

Tippen mit Tippsollwert 1 (nur im Zustand EiASchalt-
bereit wirksam). Die Funktion muss per, Patametrierung
freigegeben werden.

Reversier-Taste

Umkehrung der Drehrichtung des Antricbes
(Reversieren). Die Funktion muss per Parametrierung
freigegeben werden.

Umschalt-Taste

Anwahl von Menliebenen und Umschaltung zwischen
Parameternummer, Parametétindex'und Parameterwert
in der angegebenen Reihenfolge'Die aktuelle Ebene
wird durch die Stellung.des Cursors auf dem LC-Display
angezeigt (Befehl wird bei'leslassen der Taste wirksam).

Abschluss einer'qgumerisehén Zifferneingabe

Reset

Reset-Taste

Verlassen ven Meniiebenen

Bei aktiver St@ranzeige: Quittieren der Stoérung. Die
Funktion muss pernParametrierung freigegeben werden.

Hoher-Taste

Angezeigten Wert erhéhen:
kurzdriickenderhohen um Einzelschritt
lang’dfticken: Wert lauft hoch

bei aktivem Motorpoti: Sollwert héher. Die Funktion muss
per Parametrierung freigegeben werden.

Tiefer-Taste

Angezeigten Wert vermindern:
Kurz driicken: vermindern um Einzelschritt
lang driicken: Wert lauft nach unten

bei aktivem Motorpoti: Sollwert tiefer. Die Funktion muss
per Parametrierung freigegeben werden.

+- Vorzeichen-Taste Vorzeichenwechsel fur Eingabe negativer Werte
) Ziffern-Tasten Numerische Zifferneingabe
0 bis 9
Tabelle 8-3 Bedienelemente des OP1S
HINWEIS Falls Sie den Wert eines Parameters andern, wird die Anderung erst
nach Betatigung der Umschalt-Taste (P) wirksam.
Parameteranderungen, die Uber das OPL1S erfolgen, werden nach
Betatigung der Umschalt-Taste (P) immer netzausfallsicher im
EEPROM gespeichert.
6SE7087-6KP50 Siemens AG
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Es gibt auch Parameteranzeigen ohne Parameternummer, z. B. bei der
Schnellparametrierung oder bei Anwahl Festeinstellung. In diesem Fall
wird die Parametrierung Uber verschiedene Unterments durchgefihrt.

Beispiel fur diese Vorgehensweise bei Parameter-Reset.

2 X
A [Pl A [Pl A V]
0

0.0 A 0OV 0[[MotionControl Menlauswahl MenUauswah
# 0.00 min-1||*Mentiauswahl *Anwenderpar. *Anwende
* 0.00 min-1|| OP: Upread Parameterment. . Pa
Einsch.ber. OP: Download Festeinst... #Fest
Anwabhl Festeinstellungen
Bl 2 A[P] s
Festeinstellung ||Festeinstellung erkseinstellung
*Ausw.Werkseinst |[|*Ausw.Werkseinst #Werkseinst.
Werkseinst. #Werkseinst. *keineWerkseinst
Anwahl Werkseinstellung
warten
N A
Werkseinstellung [[Mentau
#Werkseinst.
*keineWerkseinst
Start Werkseinst
HINWEIS Der Stariydes meter-Resets ist nicht im Zustand "Betrieb" mdglich.

L 4

Q
o
&

L 4

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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8.4 Parametereingabe tber DriveMonitor

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

8.4.1 Installation und Verbindung

8.4.11 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 fiir das
CD-Laufwerk "automatische Benachrichtigung beim Wechsel" aktiviert,
startet beim Einlegen der CD eine Benutzerflikrung, tber die sich
DriveMonitor installieren lasst. Ist dies nichtider Fall, ist die Datei
"Autoplay.exe" im Root-Verzeichnigyder'CD zu starten.

8.4.1.2 Verbindung

RS232-Schnittstelle

Es bestehen zwei Mdglichkeiten, einen PC mit einem Gerat der
SIMOVERT MASTERDRIVES Serie Uber USS-Schnittstelle zu
verbinden. Die Gerate def/'SIMOVERT MASTERDRIVES Serie
besitzen sowohl gine RS232- als auch eine RS485-Schnittstelle.

Die standardmaRig aufyPCs vorhandene serielle Schnittstelle arbeitet
als RS232 Schhittstelle. Diese Schnittstelle eignet sich nicht fir den
Bus-Betriebiund ist"somit nur zur Bedienung eines SIMOVERT
MASTERDRIVES Gerates vorgesehen.

/,/\ " /\\\ X300:
5 \ A | @D 1 n.c. (not connected)
:90 40 | AR '4 ol | (Kompakt PLUS: RS232 Id)
. P 2 RxD (RS232)
:80 32 : Pl b : :3 QS: 3 Rx+Tx+ (RS485)
7 — Lo 7l 4
1 Q2 ! Lo >< — ! >@ | 5Masse
by O T T ¢fl 675V (OPLS)
> 5 L Lot @ 770 (Rs232)
N ) k ) BRX/Tx- (RS485)
-~ - 9 Masse
an PC COMx Geréateseite
Buchse -X300 (Kompakt PLUS -X103)
9poliger SUB-D Stecker
Bild 8-5 Verbindungskabel, fur die Verbindung von PC COM(1-4) mit SIMOVERT

MASTERDRIVES X300

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

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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RS485 Schnittstelle

Die RS485 Schnittstelle ist mehrpunktfahig und somit fiir 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 «» RS48
notig. Auf Gerateseite ist eine RS485 Schnittstelle im -X103 Anschlus
integriert. Kabel: siehe Steckerbelegung -X300 und Geratedokumenta-

tion des Schnittstellenumsetzer.
4

8.4.2.1 USS-Schnittstelle einstellen

8.4.2 Verbindungsaufbau DriveMonitor — Gerét \%

O

Uber das Mentii Extras - ONLINE-Einstellungenylasst'sich die
Schnittstelle konfigurieren.

) phiD . |
Datei  &nsicht Hilfe

B0 =

Oplionen,
Sprach

Zeigh die OMLIRE- ellungen an, -

L 4

Bild 8-6 O@ tellungen
N

Q>®
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Folgende Einstellmdglichkeiten (Bild 8-7) sind gegeben:
¢ Registerkarte "Bustyp", Auswahlméglichkeit

USS (Betrieb uber serielle Schnittstelle)

Profibus DP (nur wenn DriveMonitor unter Drive ES betrieben wirdo
¢ Registerkarte "Schnittstelle"

Die gewlinschte COM-Schnittstelle des PC (COM1 bis COM4) und

die gewilinschte Baudrate kann hier angegeben werden. ¢
HINWEIS Die Baudrate ist entsprechend der im SIMOVERT MAS IVES
parametrierten Baudrate (P701) einzustellen (WerkSei u

9600 Baud).

Weitere Einstellméglichkeiten: Betriebsart des Bu

i RS485-
numsetzers

Betrieb; Einstellung nach Beschreibung des Schnitt
RS232/RS485

+ Registerkarte "Erweitert"
Auftragswiederholungen und Antwortve@; hier kdnnen die
0

Vorgabewerte bei haufigen Kommunikati orungen erhoéht

werden.
== Drive: ES USSPayan |§| = Diive: ES USSParam |E| == Diive: ES USSParain i
. — =
Bustyp Schnittg[e|b] Erweitert] Bushp  Schrittstelle IErweitert Bustyp | Schittstelle  Enweiter ]

il Schiittstele: Auftragswiederholunge [2. 10000
L5

Baudrae:  |3600 g Anbwortverzugszet [(1/100ms): (40 [20..300)

Busbetrieb RE

Auftrags-Tineaut s 40 1.0 .99

Atbrechen Hille Atbrechen Hile | ok | Atbrechen Hille
BiIdg—? hnittstellenkonfiguration

Q
o
&

L 4

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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8.4.2.2 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  Hife L 4

CTRL+O

Exportieren

Importieren

Konvertieren

Zuletzt bearbeitete Parametersatze

Beenden

Bild 8-8 USS-Busscan starte

HINWEIS Das Menu "USS- dung herstellen” ist erst ab Version 5.2

Geratetyp I “ersion I {ffren |
MOMP e
Abbrechen |

[ Den ersten gefundenen Antrieb sofort online ditnen

— Suchen Antriebe

Arzahl FZD: |2
Adresse; [ lll

Y Bild 8-9 Onlineantriebe werden gesucht

Bei der Suche wird nur mit der eingestellten Baudrate der USS-Bus
abgesucht. Die Baudrate kann Uber "Extras -> Online-Einstellungen"
geandert werden, siehe Abschnitt 8.4.2.1.

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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8.4.2.3

Parametersatz anlegen

Uber das Menii Datei= Neu=... lasst sich ein neuer Antrieb zur O

Parametrierung anlegen (siehe Bild 8-10). Das System erzeugt dazu
eine Downloaddatei (*.dnl), in der zusatzlich die Antriebskenndaten
(Typ, Gerateversion) hinterlegt sind. Die Downloaddatei lasst sich
basierend auf einem leeren Parametersatz oder basierend auf der
Werkseinstellung erstellen. L 4

E3 DriveMon

Ansicht  Extras  Hilfe

Gffnen...
U35 - Onlineverbindung herstellen. ..

Exportieren [ 3
Importieren

CTRL+O

Kornvertieren

Zuletzt bearbeitete Parametersitze

Beenden

Erzeugt einen neuen Parametersatz a

Bild 8-10 neuen Antrieb anlegen

Basierend auf Werksei

+ Die Parameter, 'mn Werten der Werkseinstellung

vorbelegt
e llung von individuell verwendeten Parametern

legter Parametersatz umparametriert werden, so
ist dies li dem man die zugehoérige Downloaddatei tber die
Megﬂfu@atei - Offnen aufruft. Die letzten vier Antriebe lassen
sich [ tzt bearbeitete Parametersatze" 6ffnen.

Wifd,ein neuer Antrieb angelegt 6ffnet sich das Fenster
m eigenschaften” (Bild 8-11), hier mussen folgende Angaben
e

t werden:
dem Dropdown-Listenfeld "Geratetyp" ist der Typ des Gerats

Leerer Para
¢ FUr Zusa
Soll ein bereit:

.
O(;. B. MASTERDRIVES MC) auswéahlbar. Es sind nur hinterlegte

Gerate anwahlbar.

aufgefuhrte (neuere) Softwareversionen kénnen beim Start der
Online-Parametrierung erzeugt werden.

\Z ¢ Uber das Dropdown-Listenfeld "Gerateversion" lasst sich die
Software-Version des Geréats auswahlen. Datenbasen fiir nicht

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

8-16
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HINWEIS Die angegebene Busadresse muss mit der parametrierten SST-
Busadresse im SIMOVERT MASTERDRIVES (P700) Ubereinstimmen. O
Mit dem Button "Vernetzung lI6sen” wird dem Antrieb keine Busadres
zugewiesen.

HINWEIS Das Feld "Anzahl PZD" besitzt keine weitere Bedeutung fir die ¢

Parametrierung von MASTERDRIVES und sollte auf "2" b
werden.

Bei einer Anderung des Wertes muss sichergestelltek%rden,

dass der Einstellungswert im Programm mit dem Wett i
Parameter P703 des Antriebes immer tbereinsti

2

Antriebseigenschaften

Geratetyp

k.urzbezeichnung

Gerateversion

Techrologietyp @ J

EUSadrESSE\ |E| Wernetzung losen |
Anzahl sz 2
Ahhrechen |

& Datei anlegen; Antriebseigenschaften

Qh Bestatigung der Antriebseigenschaften mit ok ist noch der Name

Q>®

und der Speicherort der zu erstellenden Downloaddatei anzugeben.

Siemens AG

6SE7087-6KP50
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8.4.3 Parametrierung
8.4.3.1 Aufbau der Parameterlisten, Parametrierung Uber DriveMonitor O
Die Parametrierung Uber die Parameterliste erfolgt im Prinzip 0

entsprechend der Parametrierung Gber PMU (siehe Kapitel 6,
"Parametrierschritte). Die Parameterliste bietet folgende Vorteile:

+ gleichzeitige Sichtbarkeit einer gréReren Anzahl von Parametern ¢

¢ Textanzeige fur Parameternamen, Indexnummer, | de%
Parameterwert, Binektoren und Konnektoren

¢ Bei Anderung der Parameter: Anzeige der Param \én bzw.
moglichen Parameterwerte

Die Parameterliste ist dabei folgendermalf3en a baut:

Feld Nr. | Feld Name Funktion

1 P. Nr Hier wird die Parameternummer angezeigt. ist nur im Menu Freie

Parametrierung vom Benutzer anderbar.

Name Anzeige des Parameternamens, ents r Parameterliste

rametern. Um mehr als den
icken. Die Anzeige wird dann
angezeigt

3 Ind Anzeige des Parameterindex beigi

erweitert und alle Indizes des

4 Indextext Bedeutung des jeweiligen In

Parameterwert

6 Dim

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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Uber die Schaltflachen Offline, Online-RAM, Online-EEPROM (Bild
8-12 [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).

ES DriveMon - [WASTERDRIVES MC (Adr.: 0) : MASTERDRIVES MC_tmp] =13
23 Datei Ansicht  Drive Navigator Paramete? Bedisnen  Diagnose Extras  Fenster  Hilfe . - 0 %
B|De| =|us|a( o flza)®| %5 Ble| Ble| 22| 2
\—/
| pgmve]i] be[%]
0] Gerdteidentifkation “'| Parameterliste komplett &
= % Drive Mavigator
B @efiihrte Erstinbetriek P.-NrL Name | | In 1 text | Param
Bl Direkt zur Parameteric | [0 Umrichterzuztand 0 MLFE-Eing.
Bl standardapplikation 12 1002 |stdrehizahl 1]
B cefihrte IBM Technok 1003 Alzgangsspannung 0.0
= @ Parameteriibersicht 004 Ausgangsstam oo
00e Zwischenkreiss 0
@ Anwenderparameter pa
= i 007 Drrehmoment 0o
Parameterment
i LA Motorauslastun 0
B allgemeine Parame d
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 (P02 KoplCh fisieren |+ 00 a
B SIMOLINK 1027 Belequng KapiCh o 0
SCBISCL LAnz. Bi lom B Festbinektor 0
B steuer-jzustandsi o /031 | Anceis [Ty 0 v
TE— < >
< >
) E | i .00 ctatus [8]  JOFFLINE
W Criicken Sie F1, umn Hilfe 2u arhalten LM

Bild 8-12 nster/Parameterliste

Da§ 'wtor-Antriebsfenster besitzt einen Verzeichnisbaum zur
a (Bild 8-12 [2]). Diese zusétzliche Bedienhilfe lasst sich tber
ni Ansicht-Parameterauswahl abwéhlen.

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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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 0
ﬂ Verbindung ok, Gerat im Zustand Stérung
L 4
ﬂ Verbindung ok, Gerat im Zustand Warnung
0] Gerét wird offline parametriert \%
ﬂ keine Verbindung zum Gerét aufbaubar
(parametrieren nur offline méglich).

HINWEIS Sollte keine Verbindung zum Gerét aufbaubarsei il das Gerat
physikalisch nicht vorhanden, bzw. nicht verbun ist, lasst sich eine
Offline-Parametrierung durchfiihren. Daz in den Offline-Modus
gewechselt werden. In diesem Modus i arameterdatensatz
editierbar. So kann eine individuel Download-Datei erstellt
werden, die zu einem spéteren Zeit in‘das Gerat geladen werden
kann.

&

>
N
N

L 4

Q
&
&

L 4
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Drive Navigator Dient der schnellen Erreichbarkeit von wichtigen Funktionen des
DriveMonitors.

Einstellungen zu Drive Navigator unter Extras -> Optionen (Bild 8-14):
& DriveMon - [MASTERDRIVES MC Plus (Adr.: 3) : (RAM)] =)

%Qatei Ansicht  Drive Navigator Parameter Bedienen Diagnose Extras Fenster Hilfe
"]

=)\ @
[ el

Drive Navigator

- 3%

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

Al 2, Gefidhrte
! i U Erstinbetriebnahme

Lls
b

Grundfunktionen

= Drirekt zur 3 Parameterdatei in den @
2 1—0 Parameterliste i ‘_5 Antrieb Ubertragen
I» I»

: &

= Ubersichtsdiaghose e Antriebsparameter in
" % H— einer Datei sichem
g s

= =

L=

Ernweiterte Funktionen

= Standardapplik ation Gefiihrte IBN Technologie
=) B
'i &G | laden ﬂ Fo1
2] py*
W : Bedignmasken
[ — r* | Einfachpositionierer

]S oo Gerdtestatus gkl [0

Driicken Sie F1, um HilFe zu erhalken

Busadresse ,T H

Bild 8-13

Optionen

Dirive M
& s

Symbollzisten
* Kleine lcans

zwahl Parameterlizte) " GroBe cons

wahl Antriebsfenster Hirweisfenster einblenden
zing " la
* Parameterliste komplett * Mein

" Freie Parametrierung

Farameterauzwahlfenster Toolzchhittztelle aktiviersn
* |etzte Einstellungen speichemn * la
" Alle Unterverzeichnisse gedffnet " Mein

Abbrechen

Bild 8-14 Menubild Optionen
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Funktionsleiste des Drive Navigators

C)O

L 4
Direkt zur Parameterliste \%
| e O
& |
= Ubersichtsdiagnos
@ Antri a@ in einer Datei sichern

LN
JEE— { terdatei in den Antrieb Ubertragen

= ﬁ Gefuhrte Erstinbetriebnahme

i [

! b
L
LJ‘J'

Standardapplikation laden

Gefihrte IBN Technologie FO1

‘ Bedienmasken Einfachpositionierer

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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8.4.3.2

iUbersichtsdiagnose

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 sowoh
die Warnungs-/Stérungsnummer als auch der Klartext angezeigt.

| Akbve Wariungen | Akbrve Storung
hr. | W arnungstext | Infa | M. | Storungstest
2 W arnung Anlauf SIMOLIMNE 153 Lebenszeichenaustall Toolzchnittstelle
18 Anpassung Motorgeber
13 Geberdaten seneles Protokoll fehler...
23 Maotartemnperatur T e =
| M. | Storungstext Stal Storzeit | Info |
2 1583 Lebenzzeichenausfall Toolzchhittstelle 0000 0000007 7
3 2 Storung Yorladung Q 0000:0000:0017
Betriebsstunden 17 d |1 h 17 s Zwischenks 541 Y
Firmwaresersion w2200 Auzgang 1349 A
Freie Rechenzeit 27 % Drehmarent 7978 4
Urar. Temp. 23 T M atagemp r 35 T
rarduslastung EB 4 3000 mir !
Enweiterte Diagnose

Bild 8-15 S| iagnose

Uber den Butt
Diagnoseg

eiterte Diagnose gelangt man zu weiteren

Grafische Diagnose

Profibusdiagnose Trace-Funktion

e Crossreferenz P Crossreferenz
) Binektaren 1> kKonnektoren
L 4
Bild 8-16 Erweiterte Diagnose
Siemens AG  6SE7087-6KP50
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8.5 Parameter-Reset auf Werkseinstellung

Parametern eines Gerates. In diesem Zustand werden die Geréate
ausgeliefert.

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

Die Werkseinstellung ist ein definierter Ausgangszustand von allen OO

P053 =6

machen. \

Parametrierfreigabe erteilen
6: Parameteranderungen Gber PMU und seri nittstelle

SST1 (OP1S und PC) erlaubt

P060 = 2

Mentiauswahl " Festeinstellungen'Q

P366 = ?

Anwahl der gewiinschten %Ilung

0: Standard

vor der Auslieferung des
tellt und muss nur in
andert werden.

Hinweis: Dieser Param
Gerétes ric
Ausnahmefalle

PO70=0

Start Parameter-
0: Parameter-Reget

S

anschlieBend die

1: keine P rung
Gerat fuhrt den Parameter-
Reset durch und verlasst \

"Festeinstellungen”.

Bild 8-17 OA%? Parameter-Reset auf Werkseinstellung
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6SE7087-6KP50 Siemens AG
Betriebsanleitung  SIMOVERT MASTERDRIVES



06.2006 Parametrierung

8.6 Parametrieren durch Download

Download mit OP1S Das Operation Panel OP1S ist in der Lage, Parametersétze aus den
Geréten auszulesen (Upread) und zu speichern. Diese Parametersatze
kénnen dann auf andere Gerate per Download Ubertragen werden. Der
bevorzugte Einsatzfall fiir 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 Gbertragen.

(Siehe dazu Abschnitt "Ausfuhrliche Parametrierung,
Leistungsteildefinition"). Eine eingetragene PIN zur Rreigabe der
optionalen Technologiefunktionen wird beim Downlead(ebéenfalls nicht
Uberschrieben.

Mit der Funktion "OP: Download" kann ein im.@P1S,abgespeicherter
Parametersatz in den angeschlossenen Slave gesghrieben werden.
Ausgehend vom Grundmenii wird mit "Tiefer*“bzw. "Hoher" die
Funktion "OP: Download" angewahlt und mit\tP™ aktiviert.

A [P] s

MotionControl Download
*Mentiauswahl *1909199701

OP: Upread MASTERDRIVES MC
#OP: Download PLUS

Beispiel Anwahl und Aktivierung der Fanktion "Download"

Jetzt muss unter einem der im OP1S abgespeicherten Parameterséatze
mit "Tiefer" bzw.“*Hoher" ausgewéhlt werden (Anzeige in der zweiten
Zeile). Mit "R*wird die ausgewahlte Kennung bestétigt. Nun kann die
Slavekennung/mit “Tiefer" bzw. "Hoéher" angezeigt werden. Die
Slaveerkénnungrenthélt einige charakteristische Merkmale des Geréates
wie®z. BiiBemessungsleistung, Bestellnummer, Software-Version, etc..
Ansehlie3end wird mit "P" der Vorgang "Download" gestartet. Wahrend
des'Downloads zeigt das OP1S den aktuell geschriebenen Parameter

an.

A[P]y A[P]y
Download Download MotionControl 00
*1909199701 *1909199701 Download
MASTERDRIVES MC MASTERDRIVES MC Pxxx
PLUS PLUS

Beispiel Bestatigen der Kennung und Start des Vorganges "Download"

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

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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8.7

HINWEIS

Falls nach der Auswahl des fiir den Download vorgesehenen
Datensatzes die Kennung der abgespeicherten Softwareversion nicht
mit der aktuellen Geratesoftwareversion tibereinstimmt, erscheint fur
ca. 2 sec eine Fehlermeldung. Anschliel3end erscheint die Abfrage, obl
der Download abgebrochen werden soll.

ZIE‘N ZIE‘N 7|>|

Download Download Fehler: Mot ionConfrolas60
*1909199701 *1909199701 Kennungen Dowhloadyabbr .12
MASTERDRIVES MC MASTERDRIVES MC ungleich #ja

PLUS PLUS nein

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

Parametrieren mit Parametermodulen

In den Geraten sind vordefinierte, funktionell/geordnete
Parametermodule hinterlegt. Diese Parametermodule kénnen Sie
miteinander kombinieren und So,lfrGerat mit wenigen
Parametrierschritten an die gewunsehte Anwendung anpassen.
Detailkenntnisse Uber den valistandigen Parametersatz des Gerates
sind nicht erforderlich.

Zu folgenden Funktionsgruppen‘stehen Parametermodule zur
Verflgung:

1. Motoren

2. Motorgebenr

3. Regelungsarten

4. Sollwert{undBefehlsquellen

Die Parametrierung erfolgt derart, dass Sie aus jeder Funktionsgruppe
ein Parametermodul auswéahlen und anschlieend die
Schnéllparametrierung starten. Es wird ein Parameter-Reset auf
Werkseinsgellung durchgefiihrt und danach werden entsprechend Ihrer
Auswahl die erforderlichen Geréateparameter so gesetzt, dass die
gewiinschte Regelungsfunktionalitét entsteht. Die fur den Feinabgleich
defiRegelungsstruktur erforderlichen Parameter werden automatisch in
das Anwendermeni Gibernommen.

Falls bereits Parameterdnderungen am Gerét vorgenommen wurden,
wird empfohlen, vor der Ausfihrung der "Schnell-Parametrierung”
einen Parameter-Reset auf die Werkseinstellung durchzufihren.

8-26
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P060 = 3

MenlUauswahl "Schnell-Parametrierung”

PO71="?°

Eingabe der Gerateanschlussspannung in V
AC-Geréate: Effektivwert der Wechselspannung

DC-Geréate: Zwischenkreisspannung

P095 =7

Eingabe des Motortyps
0: kein Motor angeschlossen

P095 = 1 2 5

P096 =7

P097 =7

1: Synchronservomotor 1FT6/1FK6
2: Asynchronservomotor 1PH7(=1PA6)/1PL6MPH4
5: Torquemotor 1FW3

Eingabe der Codenummer fiir den angeschlossenen
1FK6/1FT6-Motor (Liste sieche Kap. 8.8)

Eingabe der Codenummer fiir den angeschlossenen
1PH7(=1PA6)-, 1PH4-, 1PL6-Motor (Liste siehe Kap. 8.8)

P099 =7

Eingabe der Codenummer fiir. den angeschlossenen
1FW3-Motor (Liste siche Kapy 8:8)

4_

P130="7

1
0,1,2,3,56,7 4

P147.0%.?

P367 = ?

Auswahl des Motorgehers
0: automatische Gebererkennung
1: 2-poliger Resolver
2: Resolver mit Polpaarzahl des Motors
3: Encoder,2048/Umdr.

: Multiturngeber 2048/Umdr.

: Impulsgeber 1024/Umdr.

: Enceder-ohne C/D-Spur 2048/Umdr. (ab SW V1.30)
Beim, Enecoder ohne C/D-Spur wird die absolute
Anfangslage nicht gesetzt. Dieser Geber kann nur mit
Asynchronmaschinen verwendet werden. Die Lage wird
Uber einen gegebenenfalls angeschlossenen Nullimpuls
korrigiert.

Asynchronmotoren 1PA6, 1PL6, 1PH4 und 1PH7 mit
Encoder:

In der Regel werden diese Motoren mit einem Encoder
ERN1381 ohne C/D-Spur ausgeliefert.

~N 01 b

Auswahl des Multiturngebers
1: EQN1325 (2048 Striche)
: ECN1313 (2048 Striche)
: EnDat
: EQI1325 (32 Striche)
: Geber EQN1125 (Fa. Heidenhain) EnDat
: Geber ECN1113 (Fa. Heidenhain) EnDat

O 00 ~NODN

Auswahl der Regelungsart fur die Schnellparametrierung
0: U/f-Steuerung
2: Drehmomentregelung
3: Drehzahlregelung

Siemens AG 6SE7087-6KP50
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Auswahl der Sollwert- und Befehlsquelle
0: nicht benutzt

: Analogeingang und Klemmleiste

: Festsollwerte und Klemmleiste

: Motorpoti und Klemmleiste

uUss

: nicht benutzt

: PROFIBUS (CBP2)

: OP1S und Festsollwerte Uber SST1

: OP1S und Motorpoti Uber SST1

P700.1=7? Eingabe der USS-Adresse

P368 = ?

P368 = 47,8 6
0,123

ONOOUAWN R

v

v
P918.1="7

v v

P370=1

Eingabe der PROFIBUS-Adresse

Start der Schnell-Parametrierung
0: keine Parameteranderung
1: Parameteranderung entsprechend der gewahlten

Kombination von Parametermedulen

Hinweis:
Nach dem Start erfolghalSyerstes eine automatische
Werkseinstellung mitfP866 =0, anschlieend wird die
zugehorige Parametrierung durchgefihrt.

P0O60 =0 Rickkehr in das Anwenderment

Bild 8-18 Ablalf bei Parametrierung mit Parametermodulen

Funktionsplan- Nach dem Ablaufdiagramm sind die Funktionsplanmodule
module (Funktionsplané)fiir die in der Geratesoftware hinterlegten
Parametemmodule’ dargestellt. Auf den ersten Seiten befinden sich die

+ Sollwert- und Befehlsquellen, dann die
+ Amalegausgaben und die Anzeigeparameter und die
¢, Steuerungs- und Regelungsarten.

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

Die auf den Funktionsplanen angegebenen Funktions- und
Beobachtungsparameter werden automatisch in das Anwendermenu
Ubernommen und kénnen dort beobachtet bzw. geandert werden.

Die Parameternummern des Anwendermenus werden in P360
eingetragen.
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8-28 Betriebsanleitung  SIMOVERT MASTERDRIVES



06.2006 Parametrierung

Sollwert- und Befehlsquelle:
Klemmleiste und .
f -X101/1 P24
Analogeingang %
-X101/2 &  M24
-X101/3 ,:\ 1= Betrie‘b
o <
M s
-X101/4 0= Storugg
[]
-X101/5 8 0 :Wam:ng @
| q -xioue 1 1=WR-Freigabe
1 R
-X101/7 1-Flanke = Quittieren
I—/ f;} »
-X101/8 & 1 =Ein 0= Ausl
L I >
(]
]
Differenzeingang AE Skalierung
+-10V P630
AE Offset
LION 0V ... + 10V P631
-X101/9 6— entspr.
. A -100 % ... +100 %
: D
o Al-
-X101/100——
]
]
Regelungsart:
Drehzahl-
regelung
—>| r003 Ausgangsspannung
—>| r004 Ausgangsstrom
Bezugs- —>| r006 Zwischenkreisspg
drehzahl Norm.
P353
eg. n-Reg. Tn
i P235.1 P2401 g
I .
(= Drehzahl- n(max, g, ¥ v Mgenzy
sollwert) : P263.1
l \ N I , Strom- —p <|
regelung
/1 T
T 1 gone2) T
M(grenz,2)
Hochlauf- ‘?i‘mk f- P264.1
zeit P462.1 'z
Analogausgang Skalierun AA Glattung
+-10V ez P642.1

]
-x101/11 H-AA__|

[}
-X101/12 QJ-_

R Anz. Drehz.kon.
l/" ” 1041.2
A (=Drehzahlistwert )

Geberart:
Resolve
"o 6
[} SBR1/2 o\
g -X410/90 * Spur A+ sin + S o | -x414/3
O
SQ _Xx41001 & spur A sin - o o[ xa14i4 x
m S
Daten des anzuschlieRenden Resolvers: é a -X410/92 ¢ Spur B+ cos+ . o | -x414/6
- 2-po Eg -X410/93 ~ Spur B- cos- o o | -X414/7
O
Daten der Impulsgebernachbildung: é: -X410/94 é Nullimpuls + Erregung | o : -X414/9
- 1024 Impulse/Umdrehung 2 -X410/95 a Nullimpuls - Y S e | -x414/11
o ' )
E . '
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Sollwert- und Befehlsquelle:
Klemmleiste und Festsollwerte (FSW)

-X101/1 P24

e seese

-X101/2 M24

[ ]
-X101/3 A 1 = Betrieb ’
—Q 1
-X101/4 o 0 =Stérung
48 }
,
.,
I—/
._/

-X101/5 @ FSWBIit0

C

L4
-X101/6 ® FSWBIt1

>
»

-X101/7 1-Flanke = puittieren

»

-X101/8 1=Ein 0=Ausl

e Wo Y o)

Regelungsart:

Dreh-

moment- R
r003 Ausgangsspannun
regelung gangsspannung

_,| r004 Ausgangsstrom \
Bezugs- —Pl r006 Zwischenkreisspg
drehmoment}—b Norm.
P354

Anz. Drehmo.kon.
r039.1
(=Drehmoment-

FSW M(grenz,1)
P! 1

sollwert)
\ I , Strom- »
regelung
FSW M(grenz
P264.
Drehzahl-
tberwachung
n(max, pos. n(max, neg.
L 4 DR DR
P452.1 P453.1
Analogausgang _ AA Glattung Anz. Drehmo kon.
+-10V et Sealierung PoA2. 1 1039.2
. : T (=Drehmoment-

T

_ X
ylVl= 00% P643.1

istwert)

X Anz. Drehz.kon.
: M p——»{r041.2

(=Drehzahlistwert)

xio111 AR,

[ ]
-X101/12 QJ-_ D

Geberat & N 4 oo X
Impulsge
Der vollsta luss des Impulsgebers sececceccccss
istin der Betl i er SBP 5
U -
(Bestell-Nr.: 6S 84-2FA0) dokumentiert. :SBP X400/60 1
M -X400/61
. -X401/68
Daten des anzuschlieenden Impulsgebers: . -X401/70
. - HTL-Geber (15 V) . i
- 1024 Inc. . Nullimpuls+ -X401/72
.

- ohne Kontrollspur
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Sollwert- und Befehlsquelle:
Klemmleiste und Motorpoti

-X101/1 8 P24

[
-X101/2 & M24

]
-X101/3 o 1= Betrieb HL-Zeit Mot.poti RL-Zeit Mot.poti
Y ¢ P431 P432 @
-X101/4 o 0= Stérung T T Motorpoti(max)
¢ P421
D—/
——
D—/

L 4
-X101/5 i ) 1= Motorpgti héher
Q »

-X101/6 rl\ 1= Motorpgtl tiefer

[] _ e
-X101/7 o 1-Flanke = Sunttleren

Mo in)
L 1 4
-X101/8 A 1=Ein 0=Ausl Konf. Motorpoti
L o »
. P425
. 00x0 = ... ohneSpeichel ch Aus
. 00x1 = ... Speichem nachi/Aus

Regelungsart:

U/f-Steuerun
9 —>| r003 Ausgangsspannung

< —>| r004 Ausgangsstrom
(?;Zhligsh-l Norm. —>| r006 Zwischenkreisspg
P353
9. Kennliniel
P327
n(max, pos.DR Y
P452.1 3.4
M\ ' —
— yaml ) 2 —> ‘|

n(max, neg.D o
11 Pizs AN
Hochlaufzeit Ricklaufzeit f
P462.1 P464.1 S i
Freq. Kennliniel geber
\ P326
Analogausgang . AA Glattung
+-10V AA O Skalierung P642.1
[] a1 P643.1 T

2 AA
-X101/11 22— A X dAnzeigeFreq.kon.
: » r043.2
(=Frequenzistwert)

[ ]
-X101/12 QL D

X pg43.1
100 %

Geberart:

ohne Geb
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Sollwert- und Befehlsquelle: H o E
) 5 g
USs f: Zt g
<1> Schnittstellenparameter P700 bis P704 bleiben E 3 g ¢ 2 g e
unverandert, falls Parameter P370=1 lber die S5l ] o S 2 I £ £ ] PO
SST1 (z. B. DriveMonitor) gesetzt wird. S e s23cc8:g8ga = L5
0g 5835332329 s s 3
wd“chc,g;g‘F?T‘;ttc, g%
228 2 cgIpyss =3 EQQ L
S5 e3oAxTE3gu22E3
2 8 8wnwS gNo 8Sc 880 gL
¥ aII®>aonw3IWLIIHhaoaoi
LITT TPl T] ¢
<1> 15
ZUwW1
-X100/35, N
P2 «——— [ PkW ] +++- [ _PKW | [ Datenwort1 | [ Datenw
[] Senden I
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L_|-X100/368 o ocy, 9.6 KB Empfangen 2.
- cees e
- Tig-Ausfall- [ Prw PKW | [ Datenwort1 | m@
: zeit: 0 = STW1 S
M keine 15 0
‘ vorschiag: [0]oJoJ1]1]1]ofo] [z [ [ ]
o5 = oD N o N o
53£005&4a 223582
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Sollwert- und Befehlsquelle:

06.2006
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06.2006

Parametrierung

8.8 Motorenlisten
Synchronmotoren
1FK6 / 1FK7/
1FT6/ 1FS6
HINWEIS 1FK7xxx HD (High Dynamic, P096=82-92) sind neue Drehstrom-
Servomotoren, basierend auf der 1FK6-Reihe.
Die Daten von 1FK7xxx HD (High Dynamic) und 1FK6xxx stimmen
daher Uberein.
Eingabe |Motor-Bestell- Drehzahl | Drehmoment W Polpaar-
in P096 | nummer (MLFB) n, [1/min] M, [Nm] -~ ] zahl
1 1FK6032-6AK7 6000 0,8 1,5 3
2 1FK6040-6AK7 6000 0,8 1,75 3
3 1FK6042-6AF7 3000 2,6 2,4 3
4 1FK6060-6AF7 3000 4.0 3,1 3
5 1FK6063-6AF7 3000 6,0 4.7 3
6 1FK6080-6AF7 3000 6,8 5,2 3
7 1FK6083-6AF7 3000 10,5 7,7 3
8 1FK6100-8AF7 3000 12,0 8,4 4
9 1FK6101-8AF7 3000 15,5 10,8 4
10 1FK6103-8AF7 3000 16,5 11,8 4
11 1FT6031-4AK7_ 6000 0,75 1,2 2
12 1FT6034-1AK7=23A
1FT6034-4AK s 6000 1,4 2,1
13 1FT6041-4AE7 4 3000 2,15 1,7 2
14 1FT604144AKT S 6000 1,7 2,4
15 1FT6044<2AF7 -3A
1FTB044:4AF7 _ 3000 4,3 2,9 2
16 1FT6044-4AK7_ 6000 3,0 4,1
17 1FT6061-6AC7_ 2000 3,7 1,9 3
18 1FT6061-1AF7_-3A
TFT6061-6AF7_ 3000 3,5 2,6 3
19 1FT6061-6AH7_ 4500 2,9 34 3
20 1FT6061-6AK7_ 6000 2,1 3,1 3
21 1FT6062-6AC7_ 2000 5,2 2,6 3
22 1FT6062-1AF7_-3A
1FT6062-6AF7_ 3000 4.7 3,4 3
23 1FT6062-1AH7_
1FT6062-6AH7_ 4500 3,6 3,9 3
24 1FT6062-6AK7_ 6000 2,1 3,2
25 1FT6064-6AC7_ 2000 8,0 3,8 3
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Eingabe | Motor-Bestell- Drehzahl Drehmoment | Strom Polpaar-
in P096 | nummer (MLFB) n, [1/min] M, [Nm] In [A] zahl
26 1FT6064-1AF7_-3A
1FT6064-6AF7_ 3000 7,0 4,9 3
27 1FT6064-6AH7_ 4500 4,8 55
1FT6064-1AH71
28 1FT6064-6AK7_ 6000 21 35 3
29 1FT6081-8AC7_ 2000 7,5 4,1 4
30 1FT6081-8AF7_ 3000 6,9 56 4
31 1FT6081-8AH7_ 4500 58 7.3 4
32 1FT6081-8AK7_ 6000 4,6 W 4
33 1FT6082-8AC7_ 2000 11,4 6,6 4
34 1FT6082-1AF7_-1A
1FT6082-8AF7_ 3000 10,3 8,7 4
35 1FT6082-1AH7_
1FT6082-8AH7_ 4500 86 11,0
36 1FT6082-8AK7_ 6000 55 9,1
37 1FT6084-8AC7_ 2000 16,9 8,3
38 1FT6084-1AF7_-1A
1FT6084-8AF7_ 3000 14,7 11,0
39 1FT6084-8AH7_ 4500 10,5 12,5
1FT6084-1AH71
40 1FT6084-8AK7_ 6000 6,5 9,2 4
1FT6084-1AK71
41 1FT6084-8SC7Z._ 2000 23,5 12,5 4
42 1FT6084-8SF7_ 3000 22,0 17,0 4
43 1FT6084-8SH7 4 4500 20,0 24,5 4
44 1FT6084.8SK7, 6000 17,0 25,5 4
45 1FT6086-8AC7 2000 22,5 10,9 4
46 1FTE086:1AF7_-1A
1FT6086-8AF7_ 3000 18,5 13,0
47 1FR6086-8AH7_ 4500 12,0 12,6
1F§6086-1AH71
48 1FT6086-8SC7_ 2000 33,0 17,5 4
49 1FT6086-8SF7_ 3000 31,0 24,5 4
50 1FT6086-8SH7_ 4500 27,0 315 4
51 1FT6086-8SK7_ 6000 22,0 29,0 4
52 1FT6102-8AB7_ 1500 24,5 8,4 4
53 1FT6102-1AC7_-1A
1FT6102-8AC7_ 2000 23,0 11,0 4
54 1FT6102-8AF7_ 3000 19,5 13,2 4
55 1FT6102-8AH7_ 4500 12,0 12,0 4
56 1FT6105-8AB7_ 1500 41,0 14,5 4
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Eingabe | Motor-Bestell- Drehzahl Drehmoment | Strom Polpaar-
in P096 | nummer (MLFB) n, [1/min] M, [Nm] In [A] zahl

57 1FT6105-1AC7_-1A
1FT6105-8AC7_ 2000 38,0 17,6 4
58 1FT6105-8AF7_ 3000 31,0 22,5 4
59 1FT6105-8SB7_ 1500 59,0 21,7 4
60 1FT6105-8SC7_ 2000 56,0 28,0 4
61 1FT6105-8SF7_ 3000 50,0 35,0 4
62 1FT6108-8AB7_ 1500 61,0 20,5 4
63 1FT6108-8AC7_ 2000 55,0 24,5 4
64 1FT6108-8SB7_ 1500 83,0 31,0 4
65 1FT6108-8SC7_ 2000 80,0 40,0 4
66 1FT6132-6AB7_ 1500 62,0 19,0 3
67 1FT6132-6AC7_ 2000 55,0 23,0 3
68 1FT6132-6AF7_ 3000 36,0 23,0 3
69 1FT6132-6SB7_ 1500 102,0 36,0 3
70 1FT6132-6SC7_ 2000 98,0 46,0 3
71 1FT6132-6SF7_ 3000 90,0 62,0 3
72 1FT6134-6AB7_ 1500 75,0 24,0 3
73 1FT6134-6AC7_ 2000 65,0 27,0 3
74 1FT6134-6SB7_ 1500 130,0 45,0 3
75 1FT6134-6SC7_ 2000 125,0 57,0 3
76 1FT6134-6SF7_ 3000 110,0 72,0 3
7 1FT6136-6AB7_ 1500 88,0 27,0 3
78 1FT6136-6AC7_; 2000 74,0 30,0 3
79 1FT6136-6SB7_ 1500 160,0 55,0 3
80 1FT6136-6SC7. 2000 150,0 72,0 3
81 1FT6108-8SF7_ 3000 70,0 53,0 4
High Dynamie
82 1FK6083-7AK71 6000 0,9 15 3
1FK7033-7AK71
83 1TFK6043-7AK71 6000 2,0 4,4 3
1FK7043-7AK71
84 1FK6043-7AH71 4500 2,6 4,0 3
1FK7043-7AH71
85 1FK6044-7AF71 3000 3,5 4,0 3
1FK7044-7AF71
86 1FK6044-7AH71 4500 3,0 4,9 3
1FK7044-7AH71
87 1FK6061-7AF71 3000 54 5,3 3
1FK7061-7AF71
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Eingabe | Motor-Bestell- Drehzahl Drehmoment | Strom Polpaar-
in P096 | nummer (MLFB) n, [1/min] M, [Nm] In [A] zahl
88 1FK6061-7AH71 4500 4,3 5,9 3
1FK7061-7AH71
89 1FK6064-7AF71 3000 8,0 7,5 3
1FK7064-7AF71
90 1FK6064-7AH71 4500 5,0 7,0 3
1FK7064-7AH71
91 1FK6082-7AF71 3000 8,0 6% 4
1FK7082-7AF71
92 1FK6085-7AF71 3000 6,5 7,0 4
1FK7085-7AF71
Wasserkiihlung
100 1FT6132-6WB7 1500 150,0 58,0 3
101 1FT6132-6WD7 2500 1350 82,0 3
102 1FT6134-6WB7 1500 185,0 67,0 3
103 1FT6134-6WD7 2500 185,0 115,0 3
103 1FT6134-6WD7 2500 185,0 115,0 3
104 1FT6136-6WB7 1500 230,0 90,0 3
105 1FT6136-6WD7 2500 220,0 149,0 3
106 1FT6138-6WB7 1500 290,0 112,0 3
107 1FT6138-6WD7 2500 275,0 162,0 3
108 1FT6163-8WB7 1500 450,0 160,0 4
109 1FT6163-8WD7 2500 450,0 240,0 4
110 1FT6168-8WB7 1500 690,0 221,0 4
111 1FT6168-8WET 2000 550,0 250,0 4
111218is fur zuklinfiige Vierwendung
120 1FT6062-6\WEY 3000 10,1 75 3
121 1FJI6062-6WH7 4500 10,0 11,0 3
122 1ET6062-6WK7 6000 9,8 15,2 3
123 1FI6064-6WF7 3000 16,1 11,4 3
124 1ET6064-6WH7 4500 16,0 18,5 3
125 1FT6064-6WK7 6000 15,8 27,0 3
126 1FT6082-8WC7 2000 22,1 13,6 4
127 1FT6082-8WF7 3000 21,6 19,1 4
128 1FT6082-8WH7 4500 20,8 28,4 4
129 1FT6082-8WK7 6000 20,0 32,6 4
130 1FT6084-8WF7 3000 35,0 27,0 4
131 1FT6084-8WH7 4500 35,0 39,0 4
132 1FT6084-8WK7 6000 34,0 51,0 4
133 1FT6086-8WF7 3000 46,0 37,0 4
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Eingabe | Motor-Bestell- Drehzahl Drehmoment | Strom Polpaar-
in P096 | nummer (MLFB) n, [1/min] M, [Nm] In [A] zahl
134 1FT6086-8WH7 4500 45,0 53,0 4
135 1FT6086-8WK7 6000 44,0 58,0 4
136 1FT6105-8WC7 2000 82,0 60,0 4
137 1FT6105-8WF7 3000 78,0 82,0 4
138 1FT6108-8WB7 1500 116,0 43,0 4
139 1FT6108-8WC7 2000 115,0 5%,0 4
140 1FT6108-8WF7 3000 109,0 81,0 4
14114£t;is fur zuklnftige Verwendung
Sonstige Typen
150 1FT6108-8AF7 3000 37,0 25,0 4
151 1FT6105-8SH7 4500 40,0 41,0 4
152 1FT6136-6SF7 3000 1450 104,0 3
153 1FT6021-6AK7 6000 0;3 11 3
154 1FT6024-6AK7 6000 0,5 0,9 3
155 1FT6163-8SB7 1500 385,0 136,0 4
156 1FT6163-8SD7 2500 340,0 185,0 4
157 1FT6168-8SB7 1500 540,0 174,0 4
1518535 fur zukiinftige Verwendung
Compact
160 1FK7022-5AK 7% 6000 0,6 1,4 3
161 1FK7032-5AK7% 6000 0,75 1,4 3
162 1FK7040-5AK72 6000 1,1 1,7 4
163 1FK7042-5AF¢1 3000 2,6 1,9 4
164 1FK7042-5AK71 6000 1,5 2,4 4
165 1FK7060-5AF71 3000 4,7 3,7 4
166 1RK7060-5AH71 4500 3,7 4,1 4
167 1RK7063-5AF71 3000 7,3 5,6 4
168 4FK7063-5AH71 4500 3,0 3.8 4
169 1FK7080-5AF71 3000 6,2 4.4 4
/0 1FK7080-5AH71 4500 4,5 4,7 4
w1 1FK7083-5AF71 3000 10,5 7,4 4
172 1FK7083-5AH71 4500 3,0 3,6 4
173 1FK7100-5AF71 3000 12,0 8,0 4
174 1FK7101-5AF71 3000 15,5 10,5 4
175 1FK7103-5AF71 3000 14,0 12,0 4
176 1FK7042-5AH71 4500 2,2 2,2 4
177 1FK7105-5AC7 2000 37,0 16,0 4
Siemens AG  6SE7087-6KP50
SIMOVERT MASTERDRIVES  Betriebsanleitung 8-43



Parametrierung 06.2006

Eingabe | Motor-Bestell- Drehzahl Drehmoment | Strom Polpaar-
in P096 | nummer (MLFB) n, [1/min] M, [Nm] In [A] zahl
178 1FK7105-5AF7 3000 26,0 18,0 4

171995“5 fur zukiinftige Verwendung
Explosionsgeschutzt
200 1FS6074-6AC71 2000 7,2 34 3
201 1FS6074-6AF71 3000 6,3 44 3
202 1FS6074-6AH71 4500 45 5,0 3
203 1FS6074-6AK71 6000 19 3,2 3
204 1FS6096-8AC71 2000 20,0 9.8 4
205 1FS6096-6AF71 3000 17,0 12,0 4
206 1FS6096-8AH71 4500 11,0 11,5 4
207 1FS6115-8AB73 1500 37,0 13,0 4
208 1FS6115-8AC73 2000 34,0 16,0 4
209 1FS6115-8AF73 3000 28,0 20,0 4
210 1FS6134-6AB73 1500 68,0 22,0 3
211 1FS6134-6AC73 2000 59,0 24,0 3
212 1FS6134-6AF73 3000 34,0 22,0 3
212352'5 fur zukiinftige Verwendung

Tabelle 8-4 Motorenliste, 1FK6 /A FK7 / 1FT6 / 1FS6

Torguemotoren
1FW3
- v
Eingabe | Moto esw Drehzahl Drehmoment | Strom | Polpaar-
in PO99 u er (‘LFB) Ny [1/min] Mn [Nm] In [A] zahl
1 1FW3201-1.H 300 300 22 14
2 1EW3202-1.H 300 500 37 14
3 1FW3203-1.H 300 750 59 14
4 1FW3204-1.H 300 1000 74 14
5 1FW3206-1.H 300 1500 117 14
6 1FW3208-1.H 300 2000 152 14
7 1FW3AH150 allg. | Allgemeine Vorlage fur 7
kundenspezifischen 1FW3
8 1FW3AH200 allg. | Allgemeine Vorlage fir 14
kundenspezifischen 1FW3
9 1FW3AH280 allg. | Allgemeine Vorlage fur 17
kundenspezifischen 1FW3
10 1FW3281-1.G 250 2400 153 17
11 1FW3283-1.G 250 3400 222 17

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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Eingabe | Motor-Bestell- Drehzahl Drehmoment | Strom | Polpaar-
in P099 | nummer (MLFB) n, [1/min] M, [Nm] In [A] zahl

12 1FW3285-1.G 250 4800 306 17

13 1FW3288-1.G 250 6700 435 17

14 1FW3281-1.E 150 2500 108 17

15 1FW3283-1.E 150 3500 150 17

16 1FW3285-1.E 150 5000 207 17

17 1FW3288-1.E 150 7000 292 17
18 bis 30 | fUr zukinftige Verwendung

31 1FW3150-1.H 300 100 74 7

32 1FW3150-1.L 500 100 g 7

33 1FW3150-1.P 800 100 17 7

34 1FW3152-1.H 300 200 14 7

35 1FW3152-1.L 500 200 22 7

36 1FW3152-1.P 800 200 32 7

37 1FW3154-1.H 300 300 20 7

38 1FW3154-1.L 500 300 32 7

39 1FW3154-1.P 800. 300 47 7

40 1FW3155-1.H 300 400 28 7

41 1FW3155-1.L 500 400 43 7

42 1FW3155-1.P 800 400 64 7

43 1FW3156-1.H 300 500 34 7

44 1FW3156-2.L 500 500 53 7

45 1FW3156-1.P 800 500 76 7
46 bis 60 | fir zukinftige VVerwendung

61 1FW3201-1.E 150 300 12 14

62 1FW3201-1.L 500 300 37 14

63 TFW3202-1.E 150 500 21 14

64 IRW3202-1.L 500 500 59 14

65 TEW3203-1.E 150 750 30 14

66 1FW3203-1.L 500 750 92 14

67, 1FW3204-1.E 150 1000 40 14

68 1FW3204-1.L 500 1000 118 14

69 1FW3206-1.E 150 1500 65 14

70 1FW3206-1.L 500 1400 169 14

71 1FW3208-1.E 150 2000 84 14

72 1FW3208-1.L 500 1850 226 14
725b3|s far zukunftige Verwendung
Tabelle 8-5 Motorenliste 1FW3
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Asynchronmotoren  Fir 1PH7-, 1PH4- und 1PL6-Motoren wurden die aktuellen

1PH7 /1PL6/1PH4  Berechnungsdaten im Gerat abgelegt. Diese kénnen im Einzelfall
geringfiigig von den Typenschilddaten abweichen. Es sollten immer die
abgelegten Daten verwendet werden. Der Magnetisierungsstrom wird
von der automatischen Parametrierung bestimmt.

HINWEIS 1PH7xxx ist die neue Bezeichnung fir die bisherigen 1PAG6xxx-
Motoren. Die Daten von 1PH7xxx und 1PAG6xxx stimmen daher jeweils
Uberein.
Eingabe Motor- Nenn- Polpaar- | Strom | Spannung | Dreh vNFrequenz
in P097 | Bestellnummer | drehzahl zahl In [A] U, [V] Mn fn [HZ]
(MLFB) Nn [1/min] Zy \
1 1PH7101-2_F 1750 2 9,7 398 23,5 60,0
2 1PH7103-2_D 1150 2 9,7 391 35,7 40,6
3 1PH7103-2_F 1750 2 12,8 398 34,1 61,0
4 1PH7103-2_G 2300 2 16,3 388 31,1 78,8
5 1PH7105-2_F 1750 2 17,2 398 43,7 60,0
6 1PH7107-2_D 1150 2 174% 360 59,8 40,3
7 1PH7107-2_F 1750 2 217 381 54,6 60,3
8 1PH7131-2_F 1750 2 23,7 398 70,9 59,7
9 1PH7133-2_D 1150 2 255 381 112,1 39,7
10 1PH7133-2_F 1750 2 3351 398 95,5 59,7
11 1PH7133-2_G 2300 2 42,4 398 93,4 78,0
12 1PH7135-2_F 1750 2 40,1 398 117,3 59,5
13 1PH7137-2_D 1150 2 40,6 367 161,9 39,6
14 1PH7137-2_F 1750, 2 53,1 357 136,4 59,5
15 1PH7137-2_G 2300 2 54,1 398 120,4 77,8
16 1PH7163-2_B 400 2 28,2 274 226,8 14,3
17 1PH7163-2_D 2150 2 52,2 364 207,6 39,2
18 1PH7163-2 Ak 1750 2 69,1 364 185,5 59,2
19 1PH7163-246 2300 2 77,9 374 157,8 77,4
20 1PH71672_B 400 2 35,6 294 310,4 14,3
21 1PH7467-2_D 1150 2 66,4 357 257,4 39,1
22 IRPH7167-20F 1750 2 75,3 398 223,7 59,2
23 1PH7184-2_B 400 2 51,0 271 390 14,2
24 1PHZ184-2_ D 1150 2 89,0 383 366 39,2
25 1IPH7184-2_F 1750 2 120,0 388 327 59,0
26 1PH7184-2_L 2900 2 158,0 395 265 97,4
27 1PH7186-2_B 400 2 67,0 268 505 14,0
28 1PH7186-2_D 1150 2 116,0 390 482 39,1
29 1PH7186-2_F 1750 2 169,0 385 465 59,0

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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Eingabe Motor- Nenn- Polpaar- | Strom | Spannung | Drehmoment | Frequenz
in P097 | Bestellnummer | drehzahl zahl In [A] Uy [V] M, [Nm] fn [HZ]

(MLFB) Nn [1/min] Z, P
30 1PH7186-2_L 2900 2 206,0 385 333 97,3
31 1PH7224-2_B 400 2 88,0 268 725 14,0
32 1PH7224-2_D 1150 2 160,0 385 670 38,9
33 1PH7224-2_U 1750 2 203,0 395 600 58,9
34 1PH7224-2_L 2900 2 274,0 395 490 97,3
35 1PH7226-2_B 400 2 114,0 264 935 14,0
36 1PH7226-2_D 1150 2 197,0 390 870 38,9
37 1PH7226-2_F 1750 2 254,0 395 737 58,9
38 1PH7226-2_L 2900 2 348,0 390 610 97,2
39 1PH7228-2_B 400 2 136,0 272 1145 13,9
40 1PH7228-2_D 1150 2 238,0 390 1070 38,9
41 1PH7228-2_F 1750 2 342,0 395 975 58,8
42 1PH7228-2_L 2900 2 402,0 395 708 97,2
43 1PL6184-4 B 400 2 6940 300 585 14,4
44 1PL6184-4 D 1150 2 121,0 400 540 39,4
45 1PL6184-4 F 1750 2 166,0 400 486 59,3
46 1PL6184-4_L 2900 2 209,0 400 372 97,6
47 1PL6186-4 B 400 2 90,0 290 752 14,3
48 1PL6186-4 D 1150 2 168,0 400 706 39,4
49 1PL6186-4_F 1750 2 231,0 400 682 59,3
50 1PL6186-4 L 2900 2 280,0 390 494 97,5
51 1PL6224-4 B 400 2 117,0 300 1074 14,2
52 1PL6224-4 D 1150 2 218,0 400 997 39,1
53 1PL6224-4 F 1750 2 292,0 400 900 59,2
54 1PL6224-4_L 2900 2 365,0 400 675 97,5
55 1PL6226-4_ 1B 400 2 145,0 305 1361 14,0
56 1PL6226-4_D 1150 2 275,0 400 1287 39,2
57 1PL6226-4_F 1750 2 350,0 400 1091 59,1
58 1PL6226:4 | 2900 2 470,0 400 889 97,4
59 1RL6228-4/B 400 2 181,0 305 1719 14,0
60 1PL6228-4_D 1150 2 334,0 400 1578 39,2
61 1PL6228-4 F 1750 2 470,0 400 1446 59,0
62 WPL6228-4_L 2900 2 530,0 400 988 97,3
63 1PH4103-4_F 1500 2 20,2 350 48 52,9
64 1PH4105-4_F 1500 2 27,3 350 70 53,1
65 1PH4107-4_F 1500 2 34,9 350 89 52,8
66 1PH4133-4_F 1500 2 34,1 350 95 51,9
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Eingabe Motor- Nenn- Polpaar- | Strom | Spannung | Drehmoment | Frequenz
in P097 | Bestellnummer | drehzahl zahl In [A] Uy [V] M, [Nm] fn [HZ]

(MLFB) Nn [1/min] Z, P
67 1PH4135-4_F 1500 2 51,2 350 140 51,6
68 1PH4137-4_F 1500 2 60,5 350 172 51,6
69 1PH4163-4_F 1500 2 86,3 350 236 50,9
70 1PH4167-4_F 1500 2 103,3 350 293 51,0
71 1PH4168-4_F 1500 2 113,0 350 331 51,0
72 1PH7107-2_G 2300 2 24,8 398 50 78,6
73 1PH7167-2_G 2000 2 88,8 350 196 67,4
74 bis 99 | fur zukinftige Verwendung
100 1PL6284-..D. 150 | 2 |4780| 400 2395 38,9
101 bis |,.. e
253 fur zukiinftige Verwendung
Tabelle 8-6 Motorenliste 1PH7 / 1PL6 / 1PH4,
Informationen zur Motorauslegung, und der Lieferbarkeit bestimmter
Motortypen entnehmen Sie hitte*"dem Katalog DA65.3 "Synchron-
Asynchron-Servomotoren fir SIMOVERT MASTERDRIVES".
Die unter den Motornummetn abgelegten Daten beschreiben einen
Bemessungspunkt des Metorsalim Katalog DA65.3 sind im Kapitel 3
"Asynchron-Servomotoreni zwei Arbeitspunkte fiir den Betrieb an
MASTERDRIVES/IMGangegeben. Die Arbeitspunkte sind fir 400 V
und 480 V AC-Netzspannung auf Umrichtereingangsseite berechnet.
In der Regelung, abgelegt sind die Daten flr die 480 V Netzspannung,
da bei einigen wehigen Motoren der Motorbemessungsstrom in diesem
Arbeitspunktigeringflgig kleiner ist.
Mafgeblich flr den tatsachlichen Feldschwécheinsatzpunkt ist immer
P293 "Reldschwacheinsatzfrequenz". Die Feldschwécheinsatzfrequenz
P293wirchautomatisch fur eine Netzspannung von 400 V berechnet.
6SE7087-6KP50 Siemens AG
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8.9 Motoridentifikation

Ab der Version V1.30 steht eine automatische Motoridentifikation zur
Verfigung. Bei Siemens-Motoren (P095 = 1 oder 2) wird zuerst der
Motortyp in PO96 oder P0O97 ausgewahlt. Bei Fremdmotoren (P095 = 3
oder 4) mussen die Typenschilddaten und die Polpaarzahl eingegeben
werden und danach mit P115 = 1 die automatische Parametrierung
aufgerufen werden. Nach dem Verlassen des Zustands "Ibs-Antrieb"
mit PO60 = 1 erreicht das Geréat den Zustand "Einschaltbergit”

(r001 = 009).

Jetzt wird P115 = 2 gesetzt und damit die Motoridentifikation
angewahlt. Der Umrichter muss jetzt innerhalb von 30 s/eingeschaltet
werden, damit die Messung ablaufen kann. Wahrend der 30 s wird die
Warnung A078 gesetzt.

VORSICHT Die Motorwelle kann sich bei der Messung adsriechten. Die Motorkabel
werden von Strom durchflossen. Es liegen Spannungen an den
Umrichterausgangsklemmen und damit atich areden Motorklemmen an,
die bei ungeschiitzter Beriihrung eine Gefahridarstellen.

WARNUNG Es ist sicherzustellen, dass durch*das Zuschalten der Leistung
und des Gerates keine Gefahrenfiir Menschen und Anlagenteile
entstehen kdnnen.

Wird die Messung nichtiinnerhalb der 30 s gestartet oder mit einem
AUS-Befehl abgebrocheniwird die Stdrung F114 gesetzt. Der
Umrichterzustand,isgwahrend der Messung "Motid-Still" (rO01 = 18).
Die Messung‘wird automatisch beendet, der Umrichter geht zurtick in
den Zustand "Einsehaltbereit” (r001 = 009).

Bei stromgeregeltem Betrieb (P290 = 0) sollte unbedingt bei der
Inbetriebnahme _die automatische Motoridentifikation durchgefihrt
werden,

8.10 Vollstandige Parametrierung

Zum vollstandigen Ausniitzen der gesamten Funktionalitat des
Wechselrichters/Umrichters muss das Parametrieren an Hand der
Dokumentation "Kompendium®" erfolgen. Im Kompendium finden Sie
entsprechenden Hinweise, Funktionsplane sowie vollsténdige
Parameter-, Binektor- und Konnektorlisten.

Sprache Bestellnummer Kompendium
Deutsch 6SE7080-0QX70
Englisch 6SE7087-6QX70
Franzosisch 6SE7087-7QX70
Spanisch 6SE7087-8QX70
Italienisch 6SE7087-2QX70

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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Wartung

9 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 A2)
durchgefiihrt werden.

Wartungs- und Instandsetzungsarbeiten dirfen nur vofgualifiziertem
Personal im spannungslosen Zustand des Gerates durchgefihrt
werden.

Nur vom Hersteller zugelassene Ersatzteile dirfenterwendet werden.
Die vorgeschriebenen Wartungsintervalle sowie,die Anweisungen fiir
Reparatur und Austausch sind unbedingt einzuhaltens

Durch die Zwischenkreiskondensatoren ist bis zU%, min nach dem
Freischalten noch gefahrliche Spannung im Geréat vorhanden. Deshalb
ist das Arbeiten am Geréat oder den Zwigchenkreisklemmen frihestens
nach dieser Wartezeit zulassig.

Auch bei Motorstillstand kdnnen die‘Leistungs- und Steuerklemmen
Spannung fuhren.

9.1 Austa

usch des Lufters

An der UnterseitefdesiUmtiehters ist ein Lifter zur Kiihlung des
Leistungsteiles fmontiert.

Der Lufter wirdion'der 24 V-Versorgungsspannung gespeist und von
einer elektronischen, Steuerung in Abhangigkeit von der
Kihlkorpertemperatur zu- und abgeschaltet.

Der Liftemist flr.eine Betriebsdauer von L1g > 35 000 Stunden bei
einer Umgebdngstemperatur von T, = 45 °C ausgelegt. Er muss
rechtzeitighauSgewechselt werden, um die Verflgbarkeit des Gerates
zu grhalten.

Dazu'ist das Gerat gegebenenfalls auszubauen.

GEFAHR

Zum Austausch des Lifters muss der Wechselrichter spannungsfrei
geschaltet und gegebenenfalls ausgebaut werden.

Siemens AG 6SE7087-6KP50
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Wartung 06.2006
9.1.1 Austausch des Lufters bei Geratebreite bis 45 mm
Ausbau + Nach Entfernen des verpolungssicheren Steckers X20 und der
Demontage der beiden Deckelschrauben kann der Lifter
abgeschraubt und der Stecker abgezogen werden.
Einbau + Montieren Sie den Lifter in umgekehrter Reihenfolge. Beachten Sie,
dass der Pfeil fiir die Richtungsangabe der Luftstromung in das
Gerateinnere zeigt.
ACHTUNG Beachten Sie beim AnschlieRen unbedingt die richtige Polting der
Lufteranschliisse. Bei verkehrter Polung lauft der Lifter nieht!
9.1.2 Austausch des Lufters bei Geratebreite bis 99 mm
Ausbau + Nach Entfernen des verpolungssicheren Steckers X20 und der
Demontage der beiden Deckelschraubem'kann der Lifter durch
Herausschieben der Innenteile deREinpressniete demontiert und der
Stecker abgezogen werden. Die Einpressnieten sind
wiederverwendbar.
Einbau + Montieren Sie den Lufterin‘mgekehrter Reihenfolge. Beachten Sie,
dass der Pfeil fir die Richtéingsangabe der Luftstromung in das
Gerateinnere zZeigt:
ACHTUNG Beachten SiedeimyAnschlieRen unbedingt die richtige Polung der
LufteranschlussepBeiwerkehrter Polung lauft der Lufter nicht!
9.1.3 Austauschpedes LUfters bei Geratebreite 135 mm
Ausbau e yNach Losen der vier Befestigungsschrauben bzw. herausschieben
derInnenteile der Einpressniete kann der Liifter demontiert werden.
Die Einpressnieten sind wiederverwendbar.
+ Entfernen Sie die Anschlussleitungen am Lufter.
Einbau Montieren Sie den neuen Lifter in umgekehrter Reihenfolge.
Beachten Sie, dass der Pfeil fur die Richtungsangabe der
Luftstrémung in das Gerateinnere zeigt.
ACHTUNG Beachten Sie beim AnschlieBen unbedingt die richtige Polung der
Lufteranschlusse. Bei verkehrter Polung lauft der Lufter nicht!
6SE7087-6KP50 Siemens AG
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9.14 Austausch der Lifter bei Geratebreite 180 mm

An der Unterseite des Wechselrichters sind zwei Lufter montiert, ein
Innenraumlifter zur Kiihlung der Steuerelektronik und ein
Geratellfter zur Kiihlung des Leistungsteiles.

Innenraumltfter ¢ Geréat offnen:

e Lo6sen Sie die 2 Befestigungsschrauben der Geréatefront an der
Oberseite des Gerates. Sie missen die Schrauhen nichf
vollstandig entfernen, im Gehause sind Aussparungen
vorhanden, damit Sie die Geratefront bei gelostemSchrauben
abnehmen kdnnen.

e Klappen Sie die Geratefront vorsichtig ein Stiek (ea. 30 °) nach
vorne aus dem Gehause heraus.

o Offnen Sie am Leistungsteil die Verrieg€lungshebel des
Flachbandkabels, das die Verbindun@zur Steuerelektronik
herstellt.

¢ Nehmen Sie die Geratefrontmachivorngab.

Entfernen Sie den Lifteranschluss ‘am Leistungsteil.

Losen Sie die vier Befestigingsschtauben bzw. schieben Sie die
Innenteile der Einpressniete,des,Lufters heraus und nehmen Sie
den Lufter ab. Die Einpressnietensind wiederverwendbar.

¢ Montieren Sie den neuenikifter in umgekehrter Reihenfolge.
Beachten Sie, dass derRfeilfur die Richtungsangabe der
Luftstromung in_das'Gerateinnere zeigt.

Geréatellfter ¢ LOsen Sie die'vier Befestigungsschrauben bzw. schieben Sie die
Innenteile denEinpressniete des Lifters heraus und nehmen Sie
den Liftep@ab. Die Einpressnieten sind wiederverwendbar.

Entfernen 3ie die Anschlussleitungen am Lufter.
MontierenSie den neuen Lifter in umgekehrter Reihenfolge.

BeachtensSie, dass der Pfeil fir die Richtungsangabe der
Luftstrémung in das Gerateinnere zeigt.

ACHTUNG Beachten Sie beim AnschlieRen unbedingt die richtige Polung der
Liifteranschliisse. Bei verkehrter Polung lauft der Lifter nicht!

Siemens AG 6SE7087-6KP50
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Formieren

10

VORSICHT

Aufbau der
Fabriknummer

Formieren O

Nach einer Standzeit des Gerates von mehr als zwei Jahren missen O
die Zwischenkreiskondensatoren neu formiert werden. Wird dies
unterlassen, so kann das Gerat beim Einschalten der Netzspannung
Schaden nehmen. V'S

Wenn die Inbetriebnahme innerhalb von zwei Jahren n @

Fertigung erfolgt, ist kein erneutes Formieren der
Zwischenkreiskondensatoren erforderlich. Den Zeitp ertigung
kdénnen Sie der Seriennummer enthehmen.

(Bsp.: F2SD123456) 0

Stelle Beispiel Bedeutun

1 bis 2 F2 Fertigungsort
3 2003
2004
2005

2006 \
2007\
008y
a uar bis September
Oktober
\ November
Dezember

fir Formieren nicht relevant

s<cHun=x

Z O+~
o
s

Siemens AG  6SE7087-6KP50

SIMOVERT MASTERDRIVES

Betriebsanleitung 10-1



Formieren

06.2006

Bauteile fur die
Formierschaltung
(Vorschlag)

GEFAHR

Vorgehensweise

3AC 400 V
oLl QL2 OL3$PE

RAY
15 mm2. .........................
R
anschluss
% P : _ u2/T1
E C/L+ [ ivaime
% P 'l i warrs
w D/L- i
i Zwischen- Wechselrichter :
: kreis H
PE3 : +PE2
Omrmrmrmeme = R erier e, (p-a
Bild 10-1 Formierschaltung
¢ 1 Sicherungsschalter 3-fach 4008V44,10°A
¢ 3 Gluhlampen 230 V / 100 W
¢ div. Kleinteile, wie Lampenfassung, Leitung 1,5 mm2, etc.

Durch die Zwischenkreiskendensatoren ist bis zu 5 Minuten nach dem
Freischalten noch gefahirlighe Spannung im Gerat vorhanden. Das
Arbeiten am Geraf oder denZwischenkreisklemmen ist friilhestens nach
dieser Wartezeit zulassig.

Bevor Sieddie,Zwischenkreiskondensatoren formieren, muss das
Gerat ausgebatit werden oder die vordere und mittlere Schiene der
Zwischénkreisverschienung ausgebaut werden (C/L+ und D/L-).

Verbinden/Sie bei ausgebautem Gerat PE2 mit Erde. Eingebaute
Gerate sind uber die Schienenverbindung PE3 geerdet.

Das Geréat darf keinen Einschaltbefehl bekommen (z. B. Gber
Jastatur PMU oder Klemmleiste).

Die Gluhlampen missen im Laufe der Formierzeit dunkler brennen /
verloschen. Brennen die Glihlampen dauerhaft, liegt ein Fehler im
Gerét oder der Verdrahtung vor.

SchlieBen Sie die benétigten Bauteile entsprechend dem
Schaltungsbeispiel an.

Schalten Sie die Formierschaltung ein. Die Dauer der Formierung
betragt ca. 1 Stunde.

10-2
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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 145 153
CSA: LR21927
cULus: E 214113 (= 22 kW)
Kihlart Luftkihlung mit eingebautem Ventilator

zuléssige Umgebungs- bzw. Kihl-
mitteltemperatur

e bei Betrieb

e bei Lagerung
e bei Transport

0° C bis +45° C ( 32° F bis 113° F)
(bis 50° C, siehe Bild "Derating-Kurvent)
-25° C bis +55° C (-13° F bis 131° F)
-25° C bis +70° C (-13° F bis 158° F)

Aufstellungshéhe

<1000 m dber NN (100prozentige,Belastbarkeit)
> 1000 m bis 4000 m Uber NN
(Belastbarkeit: Siehe"Bild*Derating-Kurven")

zulassige Feuchtebeanspruchung | Relative Luftfeuchtigkeity < 95% bei Transport und Lagerung
<85,% im Betrieb (Betauung nicht
zulassig)

Umweltbedingungen Klima: 3K3

nach DIN |IEC 721-3-3 Chemisch aktive'Stoffe] ™ 3C1

Verschmutzungsgrad

Verschmutzungsgrad®2 nach IEC 664-1 (DIN VDE 0110, Teil 1),
Betauungyim Betrieb ist nicht zulassig

Uberspannungskategorie

Kategorig,lll'mach IEC 664-1 (DIN VDE 0110, Teil 2)

Schutzart

IP20 EN,60529

Schutzklasse

Klassed naeh EN 536 (DIN VDE 0106, Teil 1)

Berlihrungsschutz Nach ENi60204-1 und DIN VDE 0106 Teil 100 (BGV A2)
Funk-Entstdrung Nach EN 61800-3

e Standard Keine Funk-Entstérung

e Optionen Funk-Entstorfilter fur Klasse A1 nach EN 55011

Storfestigkeit Industriebereich nach EN 61800-3

Anstrich Innenraumbeanspruchung

Sonstiges Die Gerate sind motorseitig erdschluss-, kurzschluss- und leerlauffest
Siemens AG  6SE7087-6KP50

SIMOVERT MASTERDRIVES

Betriebsanleitung
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06.2006

Mechanische Festigkeit
- Schwingen

Konst. Amplitude
e der Auslenkung

e der Beschleunigung

Bei Transport:

e der Auslenkung

e der Beschleunigung
- Schocken

- Kippfallen

Bei stationaren Einsatz:

Nach DIN IEC 68-2-6 O
0,15 mm im Frequenzbereich 10 Hz bis 58 Hz @

bei Gehausebreite < 90 mm

0,075 mmim Frequenzbereich 10 Hz bis 58 Hz
bei Gehausebreite > 135 mm

L 4
19,6 m/s? im Frequenzbereich > 58 Hz bis 500 Hz %
bei Gehdusebreite <90 mm
9,8 m/s?2 im Frequenzbereich > 58 Hz bis 500 Hz \
bei Gehausebreite > 135 mm @
3,5 mm im Frequenzbereich 5 Hz bis 9 Hz
9,8 m/s2 im Frequenzbereich > 9 Hz bis 50
Nach DIN IEC 68-2-27 / 08.89 Q
30 g, 16 ms Halbsinus-Schock
Nach DIN IEC 68-2-31/ 04.84

auf eine Flache und auf eine Ecke

Tabelle 11-1  Allgemeine Daten

&

>
R
>

O
N

O
Q>Q)

L 4

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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Deratin g kurven zulassige Bemessungseingangsspannung in %
gemal VDE 0110/ IEC 664-1
(nicht erforderlich nach UL / CSA)
0

75

zuléssiger Bemessungsstrom in %

50 t
0 1000 2000 3000 4000 \
>
Aufstellhohe Gber NN in m 0

100
Derating

90 Faktor K1
1,0

80
0,9

70 0,845
0,8

60

0 1000 2000

Aufs

zulassiger Bemessungss

100 Temp Derating
[°C] Faktor K2
75 50 0,879
45 1,0
50 40 1,125
35 1,25 *
30 1,375 *
25 15*

25

L 4

60 0 Zwo * Siehe nach-
\ KuhImitteltemperatur in °C folgenden Hinweis

Derating fur Geréate > 22 kW

zulassiger Bemessungsstrom in %
100
\ Pulsfre- | Derating
quenz kHz| Faktor K,
75
6 1,00
7 0,95
50 8 0,90
9 0,85
L 4 0 10 0,80
2 4 6 8 10 12 14 16 18
Pulsfrequenz
Bild 11-1 Derating-Kurven

Siemens AG  6SE7087-6KP50
SIMOVERT MASTERDRIVES  Betriebsanleitung 11-3



Technische Daten 06.2006

Das Derating des zuldssigen Bemessungsstromes fur Aufstellhéhen
Uber 1000 m kann bei Umgebungstemperaturen unter 45 °C wie folgt
berechnet werden:

Gesamtderat|ng = Derat|ngH0he X DeratingUmgebungstemperatur ‘ )

K=Kj xK»p
HINWEIS Es ist zu beachten, dass das Gesamtderating nicht gréR3er als 1 sein.
darf!

Beispiel: Hohe: 3000 m Kj = 0,845 %

Umgebungstemperatur: 35 °C Ko = 1,125 \

s Gesamtderating = 0,845 x 1,125 = 0,95 @
SIEMENS 0’

MASTERDRIVES MC
DC’AC DR]VE Geratebezeichnung
0RO

Bestellnummer: 6SE7021-8TP§0-Z

Typenschild

Model number:  Z=G91+C43 Auflistung der
H.II']"II'. Gerateoptionen

< S Fertigungsjahr

m ;'M':r‘ Fertigungsmonat

Eingang/Input (Vin) 650 V

Ausgang/Output (Vi ... 480 V 0-400Hz

Dauerstrom/cont, A

Spitzenstrom/| S525A(025s)

pwrconvEa LR21927

owve . . 1528922 10

510 850V

O‘ 0-380 480 V 0-400Hz
175A
@Bild 11-2 Beispiel Typenschild (gilt nur fir Gerate <22 kW)
Das Fertigungsdatum lasst sich aus der folgenden Zuordnung ableiten:

Fertigungsdat
Zeichen Fertigungsjahr: Zeichen Fertigungsmonat
U 2006 1bis9 Januar bis September

\ LISTED
Erz. smndnm o @

\% 2007 (@] Oktober
@ W 2008 N November
X 2009 D Dezember

Tabelle 11-2  Zuordnung der Zeichen zum Fertigungsmonat und -jahr

6SE7087-6KP50 Siemens AG
11-4 Betriebsanleitung  SIMOVERT MASTERDRIVES
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Technische Daten

Optionskurzel

O

SBR1: Resolverauswertung
ohne Impulsgebernachbildung

C23 Slot C

SBR2: Resolverauswertung mit
Impulsgebernachbildung

C33 Slot C

SBM2: Encoder und
Absolutwertgeberauswertung

Option Bedeutung Option Bedeutung
SBP: Impulsgeberauswertung CBP2: PROFIBUS (taktsynchron mégl.)
cl1 Slot A Ga1 Slot A
C12 Slot B G92 Slot B
c13 SlotC Ga3 Slot C ¢

CBC: CAN-Bus

G21 Slot A %
G22 Slot
G23 Slot C
EB1: Expansion d
G61 lot
G62
G63 tC
EB2: sion, Board 2

C41 Slot A
C42 Slot B G71 Slot A
C43 Slot C G72 Slot B

SLB: SIMOLINK G73 Slot C
G41 Slot A K80 “Sicherer Halt”
G42 Slot B FO1 nologie-Software
G43 Slot C &

Tabelle 11-3  Bedeutung d ionskiirzel

L 4

N
&
&

L 4

N
S

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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Bezeichnung Wert

Bestellnummer 6SE70...| 12-0TPO0 | 14-0TP00 | 16-0TPO0 | 21-0TPOO | 21-3TPOO
Bemessungsspannung I\

¢ Eingang DC 510 (- 15 %) bis 650 (+ 10 %)

e Ausgang 3 AC 0 bhis Bemessungseingangsspannung x 0,64
Bemessungsfrequenz [Hz]

¢ Eingang

e Ausgang 0...400

Bemessungsstrom [A]

¢ Eingang 2,5 5,0 7.5 12,5 15,7
e Ausgang 2,0 4,0 6,1 10,2 18,2
Motorbemessungsleistung  [kW] 0,75 15 2,2 4,0 55
Hilfsstromversorgung V] DC 24 (20 - 30)

Max. Hilfsstrombedarf [A]

e Standardausfiihrung bei 20 V 0,8

o Maximalausfiuihrung bei 20 V 15

Pulsfrequenz fp [kHz] 2,5 bis 10,0

Pulsfrequenzen <5 kHz und >8 kHz sind nur, mit den Performance-II-
Geraten moglich (60SE7Q,.. - TP70)

Belastungsklasse Il nach EN 60 146-1-1

Grundlaststrom [A] 0,91 x Ausgangsbemessungsstrom
Uberlastzykluszeit [s] 300
Uberlaststrom *) [A] 1,6 x "Ausgangsbemessungsstrom
Uberlastdauer [s] 30

Zusatzliche Kurzzeitbelastung

~ N

Kurzzeitstrom (fp = 5 kHz) [A]

3 X Ausgangsbemessungsstrom

Kurzzeitstrom (fp = 10 kHz)  [A]

2,1 x Ausgangsbemessungsstrom

Kurzzeitzyklus [s] 1
Kurzzeitdauer [ms] 250
Verluste, Kiihlung
Wirkungsgrad n (Nennbetrieb)
Verlustleistung (fp = 10 kHz) [kW] 0,066 0,086 0,116 0,156 0,240
Kuhlluftbedarf [m3/s] 0,002 0,009 0,009 0,018 0,018
Druckabfall Ap [Paj} 10 20 20 15 15
Schalldruckpegel, Bauformen, m&mgen, Gewichte
Schalldruckpegel [dB(A)] 18 40 40 37 37
Abmessungen [mim]
 Breite 45 67,5 67,5 90 135
e Hohe 360 360 360 360 360
o Tiefe 260 260 260 260 260
Gewicht ca. [ko] 3 4 4 5 9,1

[0 =5 entspricht MASTERDRIVES Motion Control

= 7 entspricht MASTERDRIVES Motion Control Performance 2
*) Bei 1,6-facher Uberlast in Feldschwachung wird Drehmomentqualitét wegen
300 Hz Welligkeit vermindert.
Tabelle 11-4  Technische Daten Wechselrichter (Teil 1)
6SE7087-6KP50 Siemens AG
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Technische Daten

Bezeichnung

Wert

Bestellnummer 6SE70...| 21-8TPO0 | 22-6TP00 | 23-4TP00 | 23-8TPCO |
Bemessungsspannung I\

¢ Eingang DC 510 (- 15 %) bis 650 (+ 10 %)

e Ausgang 3 AC 0 bhis Bemessungseingangsspannung x 0,64
Bemessungsfrequenz [Hz]

¢ Eingang

e Ausgang 0...400
Bemessungsstrom [A]

¢ Eingang 20,8 30,4 40,5 44,6

e Ausgang 17,5 25,5 34,0 37,5
Motorbemessungsleistung  [kW] 7,5 11,0 15,0 18,5
Hilfsstromversorgung V] DC 24 (20 - 30)

Max. Hilfsstrombedarf [A]

e Standardausfiihrung bei 20 V
o Maximalausfiuihrung bei 20 V

0,8
21

08
24

Pulsfrequenz fp [kHZz]

Pulsfrequenzen <5 kHz und >8 kHz sind nur, mit den Performance-II-
Geraten moglich (60SE7Q,.. - TP70)

2,5 bis 10,0

Belastungsklasse Il nach EN 60 146-1-1

Grundlaststrom [A] 0,91 x Ausgangsbemessungsstrom
Uberlastzykluszeit [s] 300
Uberlaststrom *) [A] 1,6 x "Ausgangsbemessungsstrom
Uberlastdauer [s] 30

Zusatzliche Kurzzeitbelastung

~ N

Kurzzeitstrom (fp = 5 kHz) [A]

3 X Ausgangsbemessungsstrom

Kurzzeitstrom (fp = 10 kHz)  [A]

2,1 x Ausgangsbemessungsstrom

Kurzzeitzyklus [s] 1
Kurzzeitdauer [ms] 250
Verluste, Kiihlung
Wirkungsgrad n (Nennbetrieb)
Verlustleistung (fp = 10 kHz) [kW] 0;300 0,410 0,550 0,660
Kuhlluftbedarf [m3/s] 0,041 0,041 0,061 0,061
Druckabfall Ap [Paj} 30 30 30 30
Schalldruckpegel, Bauformen, m&mgen, Gewichte
Schalldruckpegel [dB(A)) 48 48 59 59
Abmessungen [mim]
 Breite 135 135 180 180
e Hohe 360 360 360 360
o Tiefe 260 260 260 260
Gewicht ca. [ko] 9,2 9,3 13,8 14,0
[0 =5 entspricht MASTERDRIVES Motion Control
= 7 entspricht MASTERDRIVES Motion Control Performance 2
*) Bei 1,6-facher Uberlast in Feldschwachung wird Drehmomentqualitét wegen
300 Hz Welligkeit vermindert.
Tabelle 11-5  Technische Daten Wechselrichter (Teil 2)
Siemens AG  6SE7087-6KP50

SIMOVERT MASTERDRIVES
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06.2006

Bezeichnung

Wert

Bestellnummer 6SE70...| 24-7TP00 | 26-0TP00 | 27-2TPCO | |
Bemessungsspannung I\

¢ Eingang DC 510 (- 15 %) bis 650 (+ 10 %)

e Ausgang 3 AC 0 bis Bemessungseingangsspannung x 0,64
Bemessungsfrequenz [Hz]

¢ Eingang -

e Ausgang 0...400
Bemessungsstrom [A]

¢ Eingang 55,9 70,2 85,7

e Ausgang 47,0 59,0 72,0
Motorbemessungsleistung  [kW] 22,0 30,0 37,0
Hilfsstromversorgung V] DC 24 (20 - 30)

Max. Hilfsstrombedarf [A]

e Standardausfiihrung bei 20 V 1,3 1,7

o Maximalausfiuihrung bei 20 V 1,8 2.4

Pulsfrequenz fp

[kHz]

2,5 bis 10 kHz (siehe Bild "DeratingsKurven")

Pulsfrequenzen <5 kHz und >8 kHz sind nur mit den Performance-II-
Geraten moglich (60SE70,. - TP70)

Belastungsklasse Il nach EN 60 146-1-1

Grundlaststrom [A] 0,91 x Ausgangsbemessungsstrom
Uberlastzykluszeit [s] 300
Uberlaststrom *) [A] 1,6 x"Ausgangsbemessungsstrom
Uberlastdauer [s] 30
Verluste, Kiihlung .
Wirkungsgrad n (Nennbetrieb)
Verlustleistung (fp = 6 kHz) [kW] 0,58 065 0,85
Kihlluftbedarf [m3/s] 0,041 0,061 0,061
Druckabfall Ap [Pa] 30 30 30
Schalldruckpegel, Bauformen, Abmessungen; thte
Schalldruckpegel [dB(A)] 48 59 59
Abmessungen [mm]
 Breite 180 180 180
e Hohe 360 360 360
o Tiefe 260 260 260
Gewicht ca. {kg] 14,1 14,5 14,7

[1 55 entspricht MASTERDRIVES Motion Control

= 7 entspricht MASTERDRIVES Motion Control Performance 2
%)»Bei 1,6-facher Uberlast in Feldschwachung wird Drehmomentqualitét wegen
300 Hz Welligkeit vermindert.
Tabelle 11-6  Technische Daten Wechselrichter (Teil 3)
6SE7087-6KP50 Siemens AG

11-8 Betriebsanleitung  SIMOVERT MASTERDRIVES



06.2006

Stérungen und Warnungen

12

12.1

Storungen

Allgemeines zu Storfallen

Stérungen und Warnungen

Zu jedem Storfall steht folgende Information zur Verfiigung:

Parameter ro47 Stérnummer
ro49 Storwert
ros1 Stortextliste
P952 Anzahl der Storfalle
r782 Storzeit

Wird eine Stdrmeldung vor dem Ausschalten deg
Elektronikversorgungsspannung nicht quittiert,so Stelt diese
Stormeldung beim néchsten Einschalten dertVersergungsspannung
erneut an. Das Gerat geht ohne Quittierung dieser Meldung nicht in

Betrieb.

Nummer / Stérung

Ursache

Al

Fo01

HS-Rickmeldung

Die Uberwachungszeit der
Hauptschitzriickmeldung (P600) ist
abgelaufen.

- HS: Ruckmeldung uberprifen

- Hauptschitzrickmeldung wegnehmen
(B591.B =0)

-Uberwachungszeit vergroRern (P600)

F002

Stoérung Vorladung

Die Uberwachungszeit der Vorladung it
abgelaufen,d.h. die Zwischenkreisspannung
hat innerhalb von 3 s nicht den Sollwert
erreicht.

- Spannungsanschluss (AC oder DC)
kontrollieren

- gerateabhangig: Sicherungen kontrollieren
- Wert in PO70 und Geréate-MLFB vergleichen

FO06

ZK-Uberspannung

Aufgrund von zu hoher
Zwischenkreisspannungfat eine Abschaltung
stattgefunden. Der Nennwert der
Abschaltschwelle betragt,819Vs Aufgrund von
Bauteiltoleranzen kann die¥Abschaltung im
Bereich von 803V bisf835V erfolgen.

Im Stérwert steht die Zwischenkreisspannung
beim Eintritt des Fehlersi{Normierung 0x7FFF
entsprich,1000V)

Kontrolle der Netzspannung (AC-AC) bzw. der
Eingangsgleichspannung (DC-AC) Wert mit
PO71 (Umr.AnschluRspg.) vergleichen

F0O08

ZK-Unterspannung

Der untere Grenzwert'von 76 % der
ZwischenKreisspannung wurde unterschritten.

Im Stérwert'steht die Zwischenkreisspannung
beim Eintiitt des Fehlers (Normierung 0x7FFF
entspricht 1000V).

- Kontrolle der Netzspannung (AC-AC) bzw.
der Eingangsgleichspannung (DC-AC) Wert
mit PO71 (Umr.Anschluf3spg.) vergleichen

- Kontrolle des Eingangsgleichrichters (AC-
AC)

- Kontrolle des Zwischenkreises

FO11
Uberstrom

nicht Kompakt PEUS

Eine Uberstrom-Abschaltung hat
stattgefunden.
Die Abschaltschwelle wurde tberschritten.

Im Storwert (Siehe P949) wird bitcodiert die
Phase angegeben, in der ein Uberstrom
aufgetreten ist.

Phase U --> Bit0 = 1--> Storwert = 1
Phase V --> Bitl = 1--> Storwert = 2
Phase W --> Bit2 = 1--> Storwert = 4

Tritt in mehreren Phasen gleichzeitig ein
Uberstrom auf, ergibt sich als Storwert die

Summe der Stérwerte der betroffenen Phasen.

- Kontrolle des Umrichterausgangs auf
Kurzschluss bzw. Erdschluss

- Kontrolle der Arbeitsmaschine auf Uberlast

- Kontrolle auf Ubereinstimmung von Motor
und Umrichter

- Kontrolle, ob eine zu hohe dynamische
Anforderung vorliegt

Siemens AG

6SE7087-6KP50
SIMOVERT MASTERDRIVES

Betriebsanleitung
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Stérungen und Warnungen

06.2006

Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

FO15

Motor ist blockiert/Uberlastet (Stromregelung),
bzw. gekippt (U/f-Kennlinie) :

- Last reduzieren
- Bremse l6sen

Motor block. - Stromgrenzen erhohen

zu hohe statische Belastung - P805 Blockierzeit erhdhen
- P792 Ansprechschwelle fur Soll-Ist-

Die Stdrung wird erst nach der in P805 Abweichung erh6hen

eingetragenen Zeit erzeugt. - Drehmomentgrenzen oder
Drehmomentsollwert erhéhen

Es wird der Binektor BO156 gesetzt, im - Anschluss der Motorphasen inklusive 4

Zustandswort 2 r553 Bit28. korrekter Phasenzuordnung/-fol
kontrollieren

Die Erkennung, ob der Antrieb blockiert ist,

héngt von P792 (Soll-Ist-Abweichung) und nur U/f-Kennlinie:

P794 ab. - Hochlauf verlangsame,

Durch P806 lasst sich die Erkennung auf "im - Kennlinieneinstellun U

Stillstand" (P806 = 1, nur bei Stromregelung)

beschranken oder ganz ausschalten

(P806 = 2).

Bei Stromregelung ist das Erreichen der

Drehmomentgrenzen (B0234) Voraussetzung

fur diesen Fehler.

Bei Folgeantrieb ist die Erkennung

ausgeschaltet. @

Bei U/f-Steuerung muss der |(max)-Regler

aktiv sein.

FO017 SICHERER HALT im Betrieb oder Ausfall e bei SICHERER HALT eingelegt?

SICHERER HALT

nur Kompakt PLUS

24 V-Stromversorgung im Betrieb (nur bei
Kompakt PLUS)

eldung SICHERER HALT
eschlossen?

I Kompakt PLUS: 24 V-Versorgung
ontrollieren

F020

Ubertemperatur Motor

Der Grenzwert der Motortemperatur i
Uberschritten.

r949 = 1 Grenzwert der M
Uberschritten

r949 = 2 Kurzschluss

- Temperaturschwelle in P381 einstellbar!
- P131 =0 -> Stoérung auller Kraft gesetzt
- Kontrolle des Motors (Last, Belliftung usw.)

- Die aktuelle Motortemperatur kann in r009
(Motortemperatur) abgelesen werden.

- Kontrolle des Sensors auf : Kabelbruch,
Kurzschluss

F021 Parametrierter G Kontrolle: Thermische Zeitkonstante des
Uberwacwng Motors P383 Mot. Tmp.T1 oder Motor-12t-
Motor 12t Uberschritt Lastgrenze P384.002
e\ Die 12t-Uberwachung fiir den Motor wird

automatisch aktiviert, wenn P383 >=100s
(=Werkseinstellung) ist und P381 > 220°C
gesetzt wird. Die Uberwachung kann
abgeschaltet werden, indem man in P383
einen Wert<100s einstellt.

F023 zwert der WR-Temperatur ist unter- | - Zuluft und Umgebungstemperatur messen

Uberschritten. Im Stérwert r949 wird die (minimale und maximale
Temperatur emperatur zur Fehlerzeit abgespeichert. Umgebungstemperatur von 0°C bis 45°C

Wechselricht

beachten!)

- Bei theta > 45 °C (Kompakt PLUS) bzw.
40 °C Reduktionskurven beachten

- Kontrolle, ob der Lifter lauft

- Kontrolle der Lufteintritts- bzw.
austritts6ffnungen auf Verschmutzung

- bei Kompakt-Plus-Geraten >= 22 kW
Quittierung erst nach 1Minute méglich

12-2
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Stérungen und Warnungen

Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

F025

UCE obere
Schalter/UCE Phase
L1

Flr Kompakt Plus-Geréate: UCE oder
Uberstrom obere Schalter

Fir Einbaugerate: UCE Phase L1

- Kontrolle der Umrichterausgénge auf
Erdschluss

- Bei Bauform Kompakt Kontrolle der Schal
fur "SICHERER HALT"

F026

UCE unterer
Schalter/UCE Phase
L2

Flr Kompakt Plus-Geréate: UCE oder
Uberstrom untere Schalter

Fir Kompakt- und Einbaugerate: UCE Phase
L2

- Kontrolle der Umrichterausgange auf
Erdschluss

- Bei Bauform Kompakt Kontrolle der Schaliter
fur "SICHERER HALT"

F027 Fir KompaktPlus-AC/AC-Geréate: Stérung - Kontrolle der Umrichterausgéng f
Pulswiderstand Erdschluss
Stérung
Pulswiderstand/UCE Fur Einbaugerate: UCE Phase L3 - Bei Bauform Kompak
Phase L3 und bei Einbaugeréate
"SICHERER HALT"
"SICHERER HAL
F029 Ein Fehler in der Messwerterfassung ist Defekt in der Messwe
aufgetreten;
Messwerterf. Defekt im Lei Ventil sperrt nicht)
- (r949 = 1) Offsetabgleich in der Phase L1
nur Kompakt PLUS nicht mdglich Defekt au

- (r949 = 2) Offsetabgleich in der Phase L3
nicht moglich

- (r949 = 3) Offsetabgleich in den Phasen L
und L3 nicht méglich

- (r949=65) Autom. Abgleich der
Analogeingénge nicht méglich

F035

externe Stérung 1

Parametrierbarer externer Stéreingan
wurde aktiviert

- Kontrolle, ob eine externe Stérung vorliegt

- Kontrolle, ob die Leitung zum
entsprechenden Digitalausgang unterbrochen
ist

- P575 (Q.k. Storg.ext.1)

F036 Parametrierbarer exte Storeingang 2 - Kontrolle, ob eine externe Storung vorliegt
wurde aktiviert
externe Stoérung 2 - Kontrolle, ob die Leitung zum
entsprechenden Digitalausgang unterbrochen
ist
- P576 (Q.k. Storg.ext.2)
F038 Bei einem uftrag ist ein Parameter neu eingeben. Im Stérwert r949
Spannu aufgetreten steht die Nummer des betroffenen
Spannungs-AUS bei Parameters.
Parameterabsp.
F040 Fal bszustand Regelungsbaugruppe (CUMC) bzw. Gerét

interner Fehler
Ablaufsteuerung

(Kompakt PLUS) tauschen.

F041

EEPROM-F r

Abspeichern von Werten ins EEPROM
ist ein Fehler aufgetreten.

Regelungsbaugruppe (CUMC) bzw. Geréat
(Kompakt PLUS) tauschen.

F042

ie verfugbare Rechenzeit der Zeitscheibe
wurde Uberschritten.

- Pulsfrequenz erniedrigen

Zeitscheibenzberl - einzelne Bausteine in langsamerer Abtastzeit
Mindestens 10 Ausfélle der Zeitscheiben T2, rechnen
T3, T4 oder T5 (siehe auch Parameter r829.2
bis r829.5) - Die Technologiefunktionen Gleichlauf
'S (U953.33) und Positionieren (U953.32) durfen
nicht gleichzeitig freigegeben werden.
Siemens AG  6SE7087-6KP50
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Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

F043

DSP-Kopplung

Die Kopplung zum internen Signalprozessor
ist gestort.

- Pulsfrequenz erniedrigen (eventuell durch
Rechenzeitliberlauf verursacht)

- bei erneutem Auftreten Tausch der
Baugruppe / des Gerates

Die Pulsfrequenz P340 sollte nicht hoher als
7,5 kHz (bei 60MHz-DSP) bzw. 6 kHz (bei
40MHz-DSP) eingestellt werden. Falls héhere
Werte eingestellt werden, missen im
Beobachtungs-parameter r829 die Indizes 12

bis 19 Uberprift werden. Die ezeigte
freie Rechenzeit der DSR,- Z eiben muss
immer gréRer Null sein.
Rechenzeitliberschreitung, wi urch den

Fehler FO43 (DSP - Kapp angezeigt.

Abhilfe: Verringer

F044

Fehler BICO-Manager

Bei der Verdrahtung von Binektoren und
Konnektoren ist ein Fehler aufgetreten.

Storwert r949:
>1000 : Fehler
>2000 : Fe tor-Verdrahtung

- Spannun us und -Ein
- Werl tellipg und Neu-Parametrierung
- Tausch ugruppe

; K ngsspeicher voll

lungsbereich zwischen den beiden
ozessoren ist voll. Es kdnnen keine weiteren
ktoren Ubertragen werden.

eduktion der gekoppelten Konnektoren
wischen den beiden Prozessoren.
Schnittstelle zwischen den beiden
Prozessoren ist die
Lageregelung/Sollwertaufbereitung, d.h. zur
Reduktion der Kopplung sollten nicht bendtigte
Verdrahtungen von und zur
Sollwertaufbereitung, ,Lageregler,
Drehzahlregler, Momentenschnittstelle und
Stromregler aufgelést werden (Wert 0).

Ein Hardwarefehler u&

- Baugruppe CU tauschen (Kompakt-,
Einbaugeréat)

- Gerat tauschen (Kompakt PLUS)

- Verbindung von Baugruppentréger zu
Optionsbaugruppen prifen

- Optionsbaugruppen tauschen

F045 auf eine
Optionsbaugruppe i ten
HW-Fehler bei
Optionsbaugruppen
L 4 \
F046 Bei der riragung von Parametern zum
DSP ist gin'Fehler aufgetreten.
Fehler

Parameterkopplung 2

Bei erneutem Auftreten Tausch der
Baugruppe / des Geréates

%
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06.2006

Stérungen und Warnungen

Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

FO51

Geberstdrung

- Signalamplitude von Resolver oder Encoder
unterhalb der Toleranzschwelle.

- Fehler in der Spannungsversorgung bei
Encoder oder Multiturngeber

- bei Multiturngebern(SSI/Endat)
Verbindungsstorung des seriellen Protokolls

N
.Q(b

S
&

Storwert r949:

10er und ler-Stelle:
09: Resolversignal fehlt (sin/cos-Spur)

20: Lagefehler: Beim Wechsel in den Zustal
"Betrieb" stand die Warnung A18 an. (Abhilfe
siehe 29)

21: A/B-Spur Unterspannung:

o
Wurzel(A”2+B”2) < 0.01 Volt (Abhilfe siehe
29)
22: A/B-Spur Uberspanaung
Wurzel(A"2+B"2) > 1.45 Abhilfe siehe
29)

25: Encoder Anfangslag erkannt (C/D-
Spur fehlt)

- Geberkabel Uberpr efekt /
abgerissen)?
- richtiger G metriert?

ultiturngeber das jeweils

( Nullimpuls auf3erhalb des

n Bereichs
ncoder kein Nullimpuls aufgetreten
: coder / Multiturngeber

nnungsversorgung Geber Fehler
urzschluss im Anschluss des Gebers?
Geber defekt?

- Geber falsch angeschlossen?

Il Spannung Aus/Ein oder in
Antriebseinstellungen und zurtick zur
Neuinitialisierung der Anfangslage !!!

29: A/B-Spur Unterspannung: Im
Nulldurchgang einer Spur war der Betrag der
anderen Spur kleiner als 0.025 Volt

- Geberkabel tberpriifen (defekt /
abgerissen)?

- Schirm des Geberkabels aufgelegt ?

- Geber defekt ?

- SBR/SBM tauschen

- Geréat bzw. Grundbaugruppe tauschen

- Wird fur Encoder/Multiturngeber das jeweils
richtige Geberkabel verwendet ? Encoder und
Multiturngeber benétigen verschiedene
Geberkabel!

Il Spannung Aus/Ein oder in
Antriebseinstellungen und zuriick zur
Neuinitialisierung der Anfangslage !!!

Multiturn (SSI/EnDat):

30: Protokollfehler CRC/Parity Check (EnDat)
31: Timeout Protokoll (EnDat)

32: Ruhepegelfehler Datenleitung
(SSI/EnDat)

33: Initialisierung Timeout

- Uberpriifung Parametrierung (P149)

- Geberkabel tiberpriifen (defekt /
abgerissen)?

- Schirm des Geberkabels aufgelegt ?

- Geber defekt ?

- SBR/SBM tauschen

- Gerat bzw. Grundbaugruppe tauschen

Siemens AG

6SE7087-6KP50
SIMOVERT MASTERDRIVES
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Stérungen und Warnungen

06.2006

Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

F054

Geberbaugr.-
Initialisierungsfehler

Bei der Initialisierung der Geberb.
ein Fehler aufgetreten

I

34: Adresse falsch (nur EnDat)

- Schreiben oder Lesen von Parametern ist
missgliuckt, Adresse und MRS Code priifen
(P149)

35: Die Differenz zwischen seriellem Protokell
und Impulszahler ist groRer als OxFFFF
(2n16).

Mdoglicher Fehler ist ein Sprung im seriellen
Protokoll. Die Generierung des Fehlers findet
nur statt, wenn es sich um eine
Absolutwertgeber mit Inkrem en
(P149.01/.06 = X1XX) Multi teil
handelt. (EnDat)

40: Alarm Beleuchtung EnD eber

41: Alarm Signalampli Dat-Geber
42: Alarm Positionswert -Geber
43: Alarm Ubersp at-Geber
44: Alarm Unterspa nDat-Geber
45: Alarm Ube at-Geber

46: Alarm Il EnDat-Geber
49: Alarm Sum fehler EnDat-Geber
60: SSI koll gestort (siehe P143)

eber gestort
Geber gestort

Frequenziberschreitung EnDat-Geber
x: Temperatur EnDat-Geber

x: Regelreserve Licht EnDat-Geber

xxx: Batterieladung EnDat-Geber

5xxx: Referenzpunkt nicht erreicht

Storwert r949:

1: Baugruppencode falsch

2: TSY nicht kompatibel

3: SBP nicht kompatibel

4: SBR nicht kompatibel

5: SBM nicht kompatibel (ab V2.0 wird nur
noch die Baugruppe SBM2 unterstitzt; siehe
auch r826 Funktionsplan 517)

6: SBM Initialisierungs-Timeout

7: Baugruppe doppelt

20: TSY Baugruppe doppelt
21: SBR Baugruppe doppelt
23: SBM Baugruppe dreifach
24: SBP Baugruppe dreifach

30: SBR Baugruppe Steckplatz falsch
31: SBM Baugruppe Steckplatz falsch
32: SBP Baugruppe Steckplatz falsch

40: SBR Baugruppe nicht vorhanden
41: SBM Baugruppe nicht vorhanden
42: SBP Baugruppe nicht vorhanden

50: Drei Geberbaugruppen oder
2 Geberbaugruppen, keine davon auf
Steckplatz C

60: interner Fehler

12-6
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Stérungen und Warnungen

Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

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

F058

Parameterfehler
Parameterauftrag

Beim Bearbeiten eines Parameterauftrages ist
ein Fehler aufgetreten.

keine Abhilfe

FO59

Bei der Berechnung eines Parameters ist in
der Initialisierungsphase ein Fehler

Im Stoérwert r949 steht die
konsistenten Paramete!

Parameterfehler nach | aufgetreten. richtigstellen (ALLE | pannung
Werksein./Init aus- und wieder eins -U. sind
mehrere Paramet d.h. Vorgang
wiederholen.
F060 Wird gesetzt, wenn nach Verlassen vom nach Fehlerquit ng Korrekte MLFB
URLADEN der Parameter PO70 auf Null steht. | eingeben (| gsteil, Urladen)
MLFB fehlt bei Urladen
FO61 Ein bei der Antriebseinstellung eingegebener | Im Stérwe 9 steht die Nummer des nicht
Parameter liegt in einem nicht erlaubten konsi g meters (z.B. Motorgeber =

Fehlparametrierung

Bereich.

ei brushless DC-Motoren) ->
eter richtigstellen.

uf bzw. Positionieren deaktivieren
geben (U2977)

erden Technologiefunktionen in die
itscheiben eingehéngt und ist die
echnologie nicht tiber die PIN freigegeben,
ritt die Diagnosemeldung F063 auf. Die
Storung kann nur aufgehoben werden: Durch
Eingabe der korrekten PIN in U977.01 und
U977.02 und nachfolgendem Aus- Einschalten
der Spannungsversorgung oder die
Technologiefunktionen miissen wieder aus
den Zeitscheiben herausgenommen werden
(U953.32 = 20 und U953.33 = 20 setzen).

F063 Die Technologiefunktionen Gleichlauf oder
Positionieren wurden aktiviert, ohne dass eine

PIN fehlt Berechtigung vorhanden ist (PIN)

F065 Bei einer SST-Schnittstel ST/USS-
Protokoll) wurde inn erTelegramm-

SST-Telegrammausfall | Ausfallzeit kein Tel pfangen.

O
N

Storwert r949:

1 = Schnittstelle 1 (SST1)
2 = Schnittstelle 2 (SST2)

Kontrolle der Verbindung von PMU -X300 bzw.
X103/ 27,28 (Bauform Kompakt, Einbaugerét)

Kontrolle der Verbindung von X103 bzw.
X100 / 35,36 (Bauform Kompakt PLUS)

Kontrolle "SST/SCB TLG-Ausz" P704.01
(SST1) bzw. P704.02 (SST2)

FO70

SCB-
Initialisierun hi

I itialisierung der SCB-Baugruppe ist
ehler 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

Siemens AG

6SE7087-6KP50
SIMOVERT MASTERDRIVES
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Stérungen und Warnungen

06.2006

Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

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 (Analogei
220: Fehler 2. EB2 (An ei

FO73
AnEingl SL1

nicht Kompakt PLUS

4 mA am Analogeingang 1, Slavel
unterschritten

Kontrolle der Verbindung
SCI1 (Slave 1) -X428:4

FO74
ANEing2 SL1

nicht Kompakt PLUS

4 mA am Analogeingang 2, Slavel
unterschritten

Kontrolle der Verbin
SCI1 (Slave 1)

FO75
AnEing3 SL1

nicht Kompakt PLUS

4 mA am Analogeingang 3, Slavel
unterschritten

FO76
ANEing1 SL2

nicht Kompakt PLUS

4 mA am Analogeingang 1, Slave2
unterschritten

Kontr r
SCI1/(SI

indung Signalquelle zur
-X428:10, 11.

lle der Verbindung Signalquelle zur
Slave2) -X428:4, 5.

FO77
AnEing2 SL2

nicht Kompakt PLUS

4 mA am Analogeingang 2, Slave2
unterschritten

FO78

Kontrolle der Verbindung Signalquelle zur
SCI1 (Slave 2) -X428:7,8.

4 mA am Analogeingang e2

Kontrolle der Verbindung Signalquelle zur

unterschritten SCI1 (Slave 2) -X428:10, 11.
AnEing3 SL2
nicht Kompakt PLUS
FO79 Von der SCB (U P -Peer, SCI) wurde | - Kontrolle der Verbindungen der SCB1(2).
innerhalb der Telegr -Ausfallzeit kein
SCB-Telegrammausfall | Telegramin e ngen. - Kontrolle P704.03"SST/SCB TLG-Ausz".
nicht Kompakt PLUS \ - SCB1(2) tauschen.
- CU (-A10) tauschen.
F080 Fe b Initialisierung der Baugruppe an | Stérwert r949:
der DPReSchnittstelle 1: Baugruppencode falsch
TB/CB- 2: TB/CB-Baugruppe nicht kompatibel

Initialisierungsfehler

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 Uberpriifen,

CU / CB/ T-Baugruppen uberprifen und
Kontrolle der CB-Initialisierungsparameter:

- P918.01 CB Busadresse,

- P711.01 bis P721.01 CB-Parameter 1 bis 11

12-8
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Stérungen und Warnungen

Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

FO81

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

F082

TB/CB-
Telegrammausfall

Vom TB bzw. CB wurden innerhalb der
Telegramm-Ausfallzeit keine neuen
Prozessdaten empfangen.

- Verbindung von Baugruppe u
Optionsbaugruppen (L pr n
gegebenenfalls tauschen

Storwert r949:

1=TB/CB

2 = zusétzliche CB

- Kontrolle der Verbin zu TB/CB

- Kontrolle v, 7 /TB Tlg.Ausz.)

- CB bzw. ustauschen
F085 Bei der Initialisierung der CB-Baugruppe ist Storwe
ein Fehler aufgetreten. : ode falsch
zus. CB- gruppe nicht kompatibel

Initialisierungsfehler

F087

SIMOLINK-
Initialisierungsfehler

uppe nicht kompatibel
bei Konfigurierungsdaten

: B-Baugruppe doppelt
; Kanalfehler

ontrolle 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

Bei der Initialisierung de,
ein Fehler aufgetreten

- CU (-A10) tauschen, bzw. Gerét tauschen
(Bauform Kompakt PLUS)

- SLB tauschen

F099

Aufn.Reibkennlinie

F109

wurde
gefihrt.

Die Aufnahme der n
abgebrochen oder nich

O
N\
O

Der Storwert in r949 erlautert die genauere
Ursache (Bitcodiert):

Bit Bedeutung Anzeigewert

0 pos. Drehzahlgrenze 1

1 neg. Drehzahlgrenze 2

2 Freigaben fehlen: 4
Drehrichtung, Wechselrichter, Regler

3 Konnektierung Drehzahlregler 8

4 Abbruch durch Ricknahme des 16
Aufnahmebefehls

5 unzul. Datensatzumschaltung 32

6 Zeitliberschreitung 64

7 Messfehler 128

ei der Gleichstrommessung ermittelte
rwiderstand weicht zu stark ab.

- Messung wiederholen
- Daten manuell eingeben

Mid R(L) \

Siemens AG

6SE7087-6KP50
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Stérungen und Warnungen

06.2006

r949=1 Beim Anlegen von
Spannungsimpulsen kann der Strom nicht
aufgebaut werden

r949=2 (Nur bei P115=4) Die Soll-Ist-
Abweichung der Drehzahl ist wahrend der
Messung zu grof3

r949=3 (Nur bei P115=4) Der ermittelte
Magnetisierungsstrom ist zu hoch.

r949=121 Der Standerwiderstand P121 wird
nicht richtig bestimmt

r949=124 Die L&auferzeitkonstante P124 ist mit
dem Wert 0 ms parametriert

r949=347 Der Ventilspannungsabfall P347
wird nicht richtig bestimmt

Nummer / Stérung Ursache Abhilfe
F111 Bei der Motoridentifikation ist ein Fehler - Messung wiederholen
aufgetreten.
Mid DSP - bei r949=1 Motorleitungen uUberprifen

- bei r949=2 mechanische Belastung des
Motors wéhrend der Messung vermeiden, b
Auftreten des Fehlers unmittelbar nach dem
Start der Motoridentifikation Geber- und
Motorleitungen prifen

mit der ermittelten Indukti

F112 Bei der Messung der Motorinduktivitaten oder
-streuungen ist ein Fehler aufgetreten

holen

ktionsanwahl = 2

ntifikation im Stillstand" erneut

n. Innerhalb von 20 s, nach erscheinen
rnmeldung A078 =
illstandsmesssung folgt, muss der Ein-
fehl erfolgen.

Aus-Befehl zuriicknehmen, und Messung
erneut starten.

Mid X(L)

F114 Der Umrichter hat automatisch wegen
Uberschreitung des Zeitlimits bis zum

Mid AUS Einschalten oder wegen eines AUS-Befeh
wahrend der Messung die automatische
Messung abgebrochen und die Anwahl i
P115 Funktionsanwahl zuriickgesetzt.

F116 siehe Dokumentation der TB-

Stoérung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F117 siehe Dokumentatio B-Baugruppe

Stoérung der

Technologiebaugruppe
L 4
nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F118 siehe Do entation der TB-Baugruppe

Storung der

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

Technologiebaugruppe
nicht Kompakt PLUS ‘ !
F119 i umentation der TB-Baugruppe

Storung der

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

Storung der
Technologiebaugruppe

night Kompa&t PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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06.2006

Stérungen und Warnungen

Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

F121

Stoérung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F122

Stoérung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

L 4

F123

Stoérung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der %a:gpe

F124

Stoérung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F125

Stoérung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F126

Storung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugrupp

F127

Storung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentation d B-Baugruppe

ntation der TB-Baugruppe

iche Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation def TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F128

Storung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentati @Baugruppe
<0‘~.-

F129

Stérung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS
F130

Stérung d
Technol baugrupp

nicht Kompakt

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

sieh u

O

tation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F131

Stérung der,
Technologiebaugruppe

ompakt PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

Siemens AG

6SE7087-6KP50
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Stérungen und Warnungen

06.2006

Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

F132

Stoérung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F133

Stoérung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

L 4

F134

Stoérung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der %a:gpe

F135

Stoérung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F136

Stoérung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F137

Storung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugrupp

F138

Storung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentation d B-Baugruppe

ntation der TB-Baugruppe

iche Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation def TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F139

Storung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentati @Baugruppe
L 4 \

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F140

Stérung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS
F141

Stérung d
Technol baugrupp

nicht Kompakt

sieh u

O

tation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F142

Stérung der,
Technologiebaugruppe

ompakt PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe
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Stérungen und Warnungen

Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

F143

Stoérung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F144

Stoérung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F145

Stoérung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

siehe Dokumentation der %a:gpe

F146

Stoérung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F147

Stoérung der
Technologiebaugruppe

nicht Kompakt PLUS

siehe Dokumentation der TB-Baugruppe

F148

Stérung 1
Funktionsbausteine

Am Binektor U061 liegt ein aktives Sign.
@.

F149

Stérung 2
Funktionsbausteine

siehe Dokumentation d B-Baugruppe

ntation der TB-Baugruppe

orursache kontrollieren, siehe Funktionsplan
10

Am Binektor U062 liegt ein
@.

Storursache kontrollieren, siehe Funktionsplan
710

F150

Storung 3
Funktionsbausteine

Am Binektor U063 lieg
(2).

Storursache kontrollieren, siehe Funktionsplan
710

F151

Am Binektor UO64glie ktives Signal an

Storursache kontrollieren, siehe Funktionsplan

2). 710
Stoérung 4
Funktionsbausteine
F152 Der Leb [iberwachungsbaustein ist Storursache kontrollieren, siehe Funktionsplan

Lebenzeichen
mehrfach ungiiltig

nac
ents ender Anzahl ungultiger
Le z in den Zustand Stérung

gegang

170

F153

Lebenszeichenausfal
Toolschnittstell

| hald'der Uberwachungszeit der
ittstelle wurde kein gultiges
nszeichen von der Toolschnittstelle
empfangen.

Von der Toolschnittstelle zyklisch
Schreibauftrage innerhalb der
Uberwachungszeit ausfiinren, wobei bei jedem
Schreibauftrag das Lebenszeichen um 1
erhéht werden muss.

F255 s ist ein Fehler im EEPROM aufgetreten. Gerat ausschalten und wieder einschalten.
Bei erneutem Auftreten CU (-A10) tauschen,
Fehler im oM bzw. Gerat tauschen (Bauform Kompakt
PLUS).
Tabelle 12-1  Stérnummern, Ursachen und ihre Abhilfe
4
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06.2006

12.2

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
kdnnen mehrere Warnmeldungen vorliegen. Die Warnmeldungen
werden dann nacheinander eingeblendet.

Bei Betrieb des Umrichters mit dem Bedienfeld OP1S wird ih déF
Betriebsanzeige die Warnmeldung in der untersten Zeilevangezeigt.
Zusétzlich blinkt die rote LED (siehe Bedienungsanleitung OR1S).

Nummer / Warnung

Ursache

Abhilfe (@A

A001

Zeitscheibeniberlauf

Die Rechenzeitauslastung ist zu hoch.

a) mindestens 3 Ausfalle der Zeitscheiben T6
oder T7 (siehe auch Parameter r829.6 oder
r829.7)

b) mindestens 3 Ausfalle der Zeitscheiben T2,
T3, T4 oder T5 (siehe auch Parameter r829.2
bis r829.5)

- Pulsfrequenz erniedrigen

- einzelne Funktiensblocke in langsameren
Zeitscheiben technen(Parameter U950 ff.)

A002

Warnung Anlauf

Der Anlauf des SIMOLINK-Ringes funktioniert
nicht.

= Kontrollegdes Lichtwellenleiter-Ringes auf
Unterbrechungen
- Kantrolle, ob ein SLB im Ring ohne

SIMOLINK Spannung ist
aKontrolle, ob ein SLB im Ring defekt ist
A003 Der Antrieb ist trotz aktivierter SIMOLINK (SLB):

Antrieb nicht synchron

Synchronisierung nicht synchron.
Mégliche Ursachen sind:

- schlechte Kommunikationsverbindung
(haufige Telegrammausfalle)

- langsame Buszykluszeitenf(beihohen
Buszykluszeiten oder Synchronjsation
langsamer Zeitscheiben'kann die
Synchronisierung im s¢hlechtesten Fall 1 -2
Minuten dauern)

- falsche Verdrahtunggdes Zeitzahlers (nur
wenn P754 > P746 [ TO)

-'Kontrolle r748 i002 und i003 = Z&hler fiir
CRC-Fehler und Timeout-Fehler

- Kontrolle der LWL-Verbindung.

- Kontrolle P751 bei Dispatcher (Konnektor
260 muss verdrahtet sein); Kontrolle P753 bei
Transceiver (entsprechender SIMOLINK-
Konnektor K70xx muss verdrahtet sein)

A004

Warnung Anlauf 2. SLB

Der Anlauf des 2. SIMOLINK-Ringes
funktioniert nichf:

- Kontrolle des Lichtwellenleiter-Ringes auf
Unterbrechungen

- Kontrolle, ob ein SLB im Ring ohne
Spannung ist

- Kontrolle, ob ein SLB im Ring defekt ist

A005

Kopplung Voll

Die Regélungselektronik des
MASTERDRIVES MC besteht aus zwei
Mikroprezessoren. Zum Datenaustausch
zwischen beiden Prozessoren stehen nur eine
begrenzte Anzahl von Koppelkanélen zur
Verfligung.

Die Warnung zeigt an, dass alle Koppelkanéle

zwischen den beiden Prozessoren belegt sind.

Es‘wurde trotzdem versucht einen weiteren
Konnektor zu verdrahten, der einen
Koppelkanal benétigt.

Keine

A014

Warnung Simulation
aktiv

Die Zwischenkreisspannung ist bei
angewahltem Simulationsbetrieb (P372 = 1)
ungleich 0.

- P372 auf 0 stellen

- 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
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Stérungen und Warnungen

Nummer / Warnung

Ursache

Abhilfe

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
HALT aktiv

In BEREIT-Zustéanden wird SICHERER HALT
erkannt.

Ursache/Abhilfen siehe FO17

A018

Anpassung Motorgeber

Motorgeber: Signalamplitude
Resolver/Encoder im kritischen Bereich.

Ursache/Abhilfen siehe FO51

In der Regel ist eine Neuinitialisierung der
Anfangslage notwendig=> Spannung Aus/Ein
oder in Antriebseinstellungetyund wieder
zuriick schalten!!!

Tritt die Warnung A28 belider Verwendung
eines Encoders schoniim Zustand "Bereit"
(r001 = 009) aufiiso ist die Amplitude des CD-
Spursignals zukleinjidie Verbindung zur
CD_Spur kann unterbrochen sein oder es wird
in Wirklichkeit,ein Encoder ohne CD-Spur
verwendet,

Bei Vlerwendupg eines Encoders ohne CD-
Spur muss die P130 richtig gesetzt werden.

A019

Geberdaten serielles
Protokoll fehlerhaft

Bei Multiturngebern(SSI/Endat)
Verbindungsstérung des seriellen Protokolls

Serielles Protokoll bei Multiturngeber fehlerhaft
Ursache/Abhilfen siehe FO51

In der'Regel ist eine Neuinitialisierung der
Anfangslage notwendig => Spannung Aus/Ein
ader in Antriebseinstellungen und wieder
zuriick schalten!!!

A020

Geberanpassung
externer Geber

Die Amplitude eines externen Encodess lieg
im kritischen Bereich.

Ursache/Abhilfen siehe FO51

In der Regel ist eine Neuinitialisierung der
Anfangslage notwendig => Spannung Aus/Ein
oder in Antriebseinstellungen und wieder
zuriick schalten!!!

A021

Geberdaten externer

Im Ablauf des seriellen‘Rrotokalls zu einem
externen Codedrehgebers(SSI- oder Endat-
Multiturn) ist ein Fehlér-aufgetreten.

Serielles Protokoll bei externem Multiturngeber
fehlerhaft Ursache/Abhilfen siehe FO51

Multiturngeber In der Regel ist eine Neuinitialisierung der

fehlerhaft Anfangslage notwendig => Spannung Aus/Ein
oder in Antriebseinstellungen und wieder
zuriick schalten!!!

A022 Die Schwelleyzur‘Auslosung einer Warnung - Zuluft und Umgebungstemperatur messen

Wechselrichter-

wurde Ubeérschritten.

- Bei Theta > 45 °C (Kompakt PLUS) bzw.

Temperatur 40 °C Reduktionskurven beachten
- Kontrolle, ob der Lifter lauft
- Kontrolle der Lufteintritts- bzw.
austrittséffnungen auf Verschmutzung
A023 Die parametrierbare Schwelle (P380) zur Kontrolle des Motors (Last, Beluftung usw.).
Auslosung einer Warnung wurde Die aktuelle Temperatur im r009
Motortempefatur Uberschritten. Mot.Temperatur ablesen.
A025 Wird der augenblickliche Lastzustand - Umrichterbelastung reduzieren

12t-Umrichter

beibehalten, so stellt sich eine thermische
Uberlastung des Umrichters ein.

Der Umrichter wird die Strombetragsgrenze
(P129) herabsetzen.

- r010 (Umr.Auslastung) kontrollieren

Siemens AG
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Nummer / Warnung

Ursache

Abhilfe

A028

Diagnosezahler

Die Lage eines Gebers (Motorgeber oder
externer Geber) war fiir eine oder mehrere
Abtastungen unkorrekt.

Das kann durch EMV-Stérungen oder einen
Wackelkontakt hervorgerufen werden.

Ab einer gewissen Haufigkeit der Stérungen
wird der Fehler F51 mit dem entsprechenden
Stdrwert ausgelost.

Testweise kann man mit der Einstellung
P847=2 die Auslosung des Fehler F51
provozieren, damit man Uber den Storwert
r949 nahere Informationen erhélt.
Zusétzlich kann man in r849 alle Indices
beobachten, um zu sehen, in welchem
Diagnosezéhler Stérungen gezahlt werden.
Soll die Warnung A28 fur diese Storquelle
ausmaskiert werden, dann kann der
entsprechende Index in P848 auf den Wert 1
gesetzt werden.

A029 Der parametrierte Grenzwert fur die 12t- Motorlastspiel wird Ubersehrittent
Uberwachung des Motors wurde {iberschritten.
12t - Motor Kontrolle der Parameter:
P382 Motorkiihlung
P383 Mot.Tmp. T
P384 Mot.Lastgrenzen
A032 Beim Aufzeichnen mit dem Rauschgenerator | Aufzeichnung mitikleinerer Amplitude

PRBS Overflow

PRBS ist ein Uberlauf aufgetreten

wiederholen

A033 Die positive oder negative Maximaldrehzahl - entsprechende Maximaldrehzahl vergrofRern
wurde uberschritten
Uberdrehzahl - generatorisehe Last verkleinern
(siehe RP 480)
A034 Bit 8 im r552 Zustandswort 1 des Kontrolles

Soll-/ Istabweichung

Sollwertkanals. Der Differenzbetrag zwischen
Frequenzsoll- und -istwert ist groRRer als der
parametrierte Wert und die
Regeliiberwachungszeit ist abgelaufen.

=obeine zu hohe Momentenanforderung
vorliegt.

420b der Motor zu klein projektiert wurde.

P792 Soll-Ist-Abw Frg/ Soll-IstAbwDrehz
bzw.P794 Soll-Ist-AbwZeit Werte vergrof3ern

A036

Bremsenriickmeldung
"Bremse noch zu"

Die Bremsenriickmeldung zeigt den Zustand
"Bremse noch zu" an.

Bremsenrickmeldung kontrollieren
(siehe FP 470)

A037

Bremsenriickmeld.
"Bremse noch offen"

Die Bremsenriickmeldung, zeighden Zustand
"Bremse noch offen" an.

Bremsenrickmeldung kontrollieren
(siehe FP 470)

A042

Motor gekippt odeg,blockieft.

Kontrolle:

Mot. gek/blo Das Auftreten der Warnung kann nicht mit - ob der Antrieb blockiert ist.
P805 "Kipp“/Blockierzeit", sondern mit P794
"Soll-Ist-Abweichungszeit" beeinflusst werden. | - ob der Antrieb gekippt ist.

A049 Bei ser, [fOY(SCBI mit SCI1/2) ist kein Slave P690 SCI-AE-Konfig
angeschlossenybzw. LWL unterbrochen oder

kein Slave Slaves ohaefSpannung. - Slave Uberprifen.

nicht Kompakt PLUS

- Leitung Uberpriifen.

A050
Slave falsch

nicht Kompakt PLUS

bei seF"1/0 sind die gemal Parametrierung
benbtigten Slaves (Slave-Nummer bzw.
Slavetyp) nicht vorhanden:

Es sind Analogeingénge bzw. -ausgénge oder
Digitaleingdnge bzw. -ausgénge parametriert

worden, die physikalisch nicht vorhanden sind.

Parameter P693 (Analogausgénge), P698
(Digitalausgange) Uberprifen.

Konnektoren K4101...K4103, K4201...K4203
(Analogeingénge) und Binektoren
B4100...B4115, B4120...B4135,
B4200...B4215, B4220...B4235
(Digitaleingange) auf Konnektierung prifen.

A051
Peer Bdrate

night Kompakt PLUS

Bei Peer-Verbindung zu gro3e bzw.
unterschiedliche Baudrate gewahlt.

Baudrate der in Verbindung stehenden SCB
Baugruppen anpassen P701 SST/SCB
Baudrate

A052
Peer PZD-L

nicht Kompakt PLUS

bei Peer-Verbindung zu groRe PZD-Lange
eingestellt (>5).

Anzahl der Worte reduzieren P703 SST/SCB
PZD-Anz..
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Stérungen und Warnungen

Nummer / Warnung

Ursache

Abhilfe

A053
Peer Lng f.

nicht Kompakt PLUS

bei Peer Verbindung passen PZD-Lange von
Sender und Empféanger nicht zusammen.

Wortldnge von Sender und Empféanger
anpassenP703 SST/SCB PZD-Anz..

A057
TB-Param

nicht Kompakt PLUS

tritt auf, falls eine TB angemeldet und
vorhanden ist, aber Parameterauftrége von
der PMU, SST1 oder SST2 nicht innerhalb von
6 s von der TB beantwortet werden.

TB-Projektierung (Software) tauschen.

A061

Warnung 1
Funktionsbausteine

Am Binektor U065 liegt ein aktives Signal an
.

Warnursache kontrollieren (siehe ER,710)

A062

Warnung 2
Funktionsbausteine

Am Binektor U066 liegt ein aktives Signal an
.

Warnursache kontrolligren’(siehe FP 710)

A063

Warnung 3
Funktionsbausteine

Am Binektor U067 liegt ein aktives Signal an
).

Warnursache kontrolliefen (siehe FP 710)

A064

Warnung 4
Funktionsbausteine

Am Binektor U068 liegt ein aktives Signal an
@.

Warnufsaehe kantrollieren (siehe FP 710)

A072

Aufn. Reibkenn

Die automatische Aufnahme der Reibkennlinie
wurde angewabhlt, der Antrieb aber noch nicht
eingeschaltet.

Hinweis: Wird der Ein-Befehl nicht innerfalb
von 30 sec. gegeben, so erfolgt ein Abbruch
der automatischen Aufnahme der
Reibkennlinie mit Fehler F099.

Umrichter einschalten (Umrichterzustand
“Betrieb" °014).

A073

Unterb. Aufn.R

Die automatische Aufnahme.der Reibkennlinie
wurde unterbrochen (AUS4Befehl oder
Storung).

Hinweis:

Wird der Umrichter nicht inAerhalb von 5 min
wieder eingeschaltetso grfolgtiein Abbruch
der automatischen Aufaiahme der
Reibkennlinie (F099).

Eventuelle Stérungsursache beseitigen.
Umrichter wieder einschalten.

A074

unv. Reibkenn.

UnvollstandigefAufnalime der Reibkennlinie.
Aufgrund@von fehlenden Freigaben oder von
Begrenzungen, ist'die'vollstandige Aufnahme
der Reibkennlinigyin beide Drehrichtungen
nicht,moglieh.

Drehrichtungsfreigabe fur beide
Drehrichtungen geben.
Drehzahlbegrenzungen fir beide
Drehrichtungen so setzen, dass alle
Kennlinienpunkte anfahrbar.

A075 Die Messwerteyder Streungsmessung oder der | Weichen einzelne Messwerte stark von den
Roterwidetstandsmessung streuen stark Mittelwerten ab, so werden sie automatisch
Ls,Rr Abw. nicht zur Berechnung herangezogen (bei RI)
oder der Wert der automatischen
Parametrierung bleibt erhalten (bei Ls).
Eine Prifung der Ergebnisse auf Plausibilitat
ist nur bei Antrieben mit hohen Anforderungen
an die Drehmoment- bzw.
Drehzahlgenauigkeit notwendig.
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
Siemens AG  6SE7087-6KP50
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Nummer / Warnung

Ursache

Abhilfe

A081

CB-Warng.

Die folgende Beschreibung bezieht sich auf
die 1. CBP. Bei anderen CB's oder TB siehe
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.

Neue Konfiguration notwendig.

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 giiltiger PPO-Typ ermittelt
werden.

Auswirkung:

Keine Verbindungsaufnahme mit dem
PROFIBUS-Master.

4
Neue Konfiguration not7dg

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 ungiltig
Nutzdaten (z.B. komplettes Steuerwort
STW1=0) vom DP-Master empfangen.
Auswirkung:

Die Prozessdaten werden nicht ins Dudl=Port-
RAM weitergereicht. Ist P722 (P695,
Null, fuhrt dies zur Auslésung der
F082.

A084

CB-Warng.

siehe'Be nleitung der CB-Baugruppe

Der Telegrammverkehr z
und CBP ist unterbri z.
Busstecker abgezogen
ausgeschaltet)
Auswirkung:
Ist P722 @69
Auslésung

P-Master

F082.

A085

CB-Warng.

siehe Betriebsanleitung der CB-Baugruppe

ei anderen CB's oder TB siehe
g der CB-Baugruppe.

Die CBP, ugt diese Warnung nicht!

siehe Betriebsanleitung der CB-Baugruppe

A086

CB-Warng.

folgende Beschreibung bezieht sich auf
. Bei anderen CB's oder TB siehe
iebsanleitung der CB-Baugruppe.

rt-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. P

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

CB-Warng.

siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe
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Nummer / Warnung

Ursache

Abhilfe

A089

siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe.
Warnung der 2.CB-Baugruppe.

siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe

nicht Kompakt PLUS

CB-Warng. entspricht A81 der 1.CB-Baugruppe

A090 siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe
Warnung der 2.CB-Baugruppe.

CB-Warng. entspricht A82 der 1.CB-Baugruppe

A091 siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe
Warnung der 2.CB-Baugruppe.

CB-Warng. entspricht A83 der 1.CB-Baugruppe 2

A092 siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch CB-B
Warnung der 2.CB-Baugruppe.

CB-Warng. entspricht A84 der 1.CB-Baugruppe

A093 siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch
Warnung der 2.CB-Baugruppe.

CB-Warng. entspricht A85 der 1.CB-Baugruppe

A094 siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe siehe Benutzerhandb Baugruppe
Warnung der 2.CB-Baugruppe.

CB-Warng. entspricht A86 der 1.CB-Baugruppe

A095 Warnung der 2.CB-Baugruppe. Entspricht A87 | siehe Benutzerh uch CB-Baugruppe
der 1.CB-Baugruppe

CB-Warng.
Siehe Betriebsanleitung CB-Baugruppe

A096 siehe Benutzerhandbuch CB-Baugruppe ndbuch CB-Baugruppe
Warnung der 2.CB-Baugruppe.

CB-Warng. entspricht A88 der 1.CB-Baugruppe

A097 siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe zerhandbuch TB-Baugruppe

TB-Warng 1

A098
TB-Warng 1

nicht Kompakt PLUS

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugrupp

A099
TB-Warng 1

nicht Kompakt PLUS

ehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch

A100
TB-Warng 1

nicht Kompakt PLUS

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuc -Baugruppe

d

Al101
TB-Warng 1

nicht Kompakt PLUS

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Be al ch TB-Baugruppe

XS

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

A102
TB-Warng 1

nicht Kompak

nicht Kompakt

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

A104

TB-Warng 14

ichiyKompakt PLUS

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe
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Nummer / Warnung

Ursache

Abhilfe

A105
TB-Warng 1

nicht Kompakt PLUS

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

A106
TB-Warng 1

nicht Kompakt PLUS

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

TB-Warng 1

nicht Kompakt PLUS

A107 siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe siehe Benutzerhandbuch TB-Bau e
TB-Warng 1 \

nicht Kompakt PLUS

A108 siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe siehe Benutzerhandbt @ 3augruppe

A109
TB-Warng 1

nicht Kompakt PLUS

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Be erh uch TB-Baugruppe

A110
TB-Warng 1

nicht Kompakt PLUS

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

Al111
TB-Warng 1

nicht Kompakt PLUS

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugrupp!

A112
TB-Warng 1

nicht Kompakt PLUS

siehe Benutzerhandbuch J

Al13
TB-Warng 2

nicht Kompakt PLUS

erhandbuch TB-Baugruppe

iehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhan -Baugruppe

2 2

Al14
TB-Warng 2

nicht Kompakt PLUS

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe B(—,{ ch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

Al15
TB-Warng 2

nicht Kompakt

nicht Kompakt

siehe Behutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

he Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

Al17

TB-Warng 24

nicht,Kompakt PLUS

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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Nummer / Warnung

Ursache

Abhilfe

A118
TB-Warng 2

nicht Kompakt PLUS

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

A119
TB-Warng 2

nicht Kompakt PLUS

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

A120
TB-Warng 2

nicht Kompakt PLUS

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

Al21
TB-Warng 2

nicht Kompakt PLUS

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

4
siehe Benutzerhandbuch TB-Bau e
siehe Benutzerhandbt @ 3augruppe

A122
TB-Warng 2

nicht Kompakt PLUS

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

A123
TB-Warng 2

nicht Kompakt PLUS

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

Al124
TB-Warng 2

nicht Kompakt PLUS

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugrupp!

A125
TB-Warng 2

nicht Kompakt PLUS

siehe Be erh uch TB-Baugruppe

erhandbuch TB-Baugruppe

iehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch J

Al126
TB-Warng 2

nicht Kompakt PLUS

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhan -Baugruppe

2 2

A127
TB-Warng 2

nicht Kompakt PLUS

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe B(—,{ ch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

Al128
TB-Warng 2

nicht Kompakt

siehe Behutzerhandbuch TB-Baugruppe

siehe Benutzerhandbuch TB-Baugruppe

s Maschinendatum 1 (Wegmessgeber-
Typ/Achs-Typ) ist 0 (Achse nicht vorhanden).

Um die Achse bedienen zu kénnen, muss das
Maschinendatum 1 mit einem zulassigen Wert

Achse ni belegt werden.
- Maschine Wirkung:
1=0 Die Bedienung der Achse wird unterbunden,
der Lageregler abgeschaltet.
L 4
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Nummer / Warnung

Ursache

Abhilfe

A130

Betriebsbedingungen
nicht vorhanden

Bei der Vorgabe eines Verfahrbefehles fehlte
die Rickmeldung "In Betrieb [IOP]". Folgende
Ursachen verhindern die Rickmeldung “In
Betrieb" (Zustandsbit2, siehe Fkt.plan Blatt
200) :

-Steuersignale AUS1 [OFF1], AUS2 [OFF2],
AUS3 [OFF3] und/oder Reglerfreigabe [ENC]
sind nicht angesteuert.

-Die Ruckmeldesignale AUS2 [OFF2]
und/oder AUS3 [OFF3] sind nicht angesteuert.

-Es steht eine Stérung [FAULT] an.

Wirkung:
Der Verfahrbefehl wird unterbunden.

-Steuersignale AUS1 [OFF1], AUS2 [OFF2],
AUS3 [OFF3] und Reglerfreigabe [ENC]
vorgeben.

-Bei Fehlen der Rickmeldesignale AUS2
[OFF2] und/oder AUS3 [OFF3] die Versorgung
des Steuerwortes 1 (Funktionsplan
MASTERDRIVES Blatt 180) tiberprifen.

-Die anstehende Stérungsnummer
[FAULT_NO] analysieren, Fehler beheben und
anschlieend mit dem Steuersignal
Quittierung Fehler [ACK_Flidie Stéring
|6schen.

Hinweis:

Um wieder den Zustand %lnBetrieb [IOP]" zu
erhalten, muss AUSIT{®FF1] weggenommen
und wieder andesteuert\werden.

A131 Wahrend der Abarbeitung eines Die Ansteuerung dessiSteuersignales AUS1

Verfahrbefehles wurde das Steuersignal AUS1 | [OFF1] aus/dem “Aawenderprogramm

AUSL1 fehlt [OFF1] weggenommen. Uberprufen:

Wirkung:

Der Antrieb wird Uber eine Rampe (P464

Ricklaufzeit) stillgesetzt. AnschlieBend erfolgt

Impulssperre. Das gilt auch, wenn P443 =0

(Funktionsplan 310) ist und der

Hochlaufgeber-Bypass (Funktionsplan 320)

verwendet wird.

A132 -Wahrend der Abarbeitung eines -Die Ansteuerung des Steuersignales AUS2

Verfahrbefehles wurde das Steuersignal AUS2 | [OFF2] aus dem Anwenderprogramm

AUS2 fehlt [OFF2] weggenommen. Uberpriifen.

-Wahrend der Abarbeitung eines -Bei Fehlen des Ruickmeldesignales AUS2

Verfahrbefehles ist das Rickmeldesignal [OFF2] ist die Versorgung des Steuerwortes 1

AUS2 [OFF2] weggenomimen worden. (Funktionsplan MASTERDRIVES Blatt 180) zu
Uberprifen.

Wirkung:

Es wird sofort die Impulssperre gesetzt. Ist der | Hinweis:

Motor ungebremst, seftrudelt'ep aus. Um wieder den Zustand "In Betrieb [IOP]" zu
erhalten, muss AUS1 [OFF1] weggenommen
und wieder angesteuert werden.

A133 -Wahrend der Abarbejtung eines -Die Ansteuerung des Steuersignales AUS3

Verfahrbefehles\wurde das Steuersignal AUS3 | [OFF3] aus dem Anwenderprogramm

AUS3 fehlt [OFF3] weggenommen. Uberprufen.

-Wahrerid der Abarbeitung eines -Bei Fehlen des Riickmeldesignales AUS3

Verfahrbefehles ist das Riickmeldesignal [OFF3] ist die Versorgung des Steuerwortes 1

AUS3 [OEE3],weggenommen worden. (Funktionsplan MASTERDRIVES Blatt 180) zu
Uberpriifen.

Wirkung:

Motombremst an der Stromgrenze ab. Hinweis:

AnschlieBend erfolgt Impulssperre. Um wieder den Zustand "In Betrieb [IOP]" zu
erhalten, muss AUS1 [OFF1] weggenommen
und wieder angesteuert werden.

Al134 Wahrend der Abarbeitung eines Die Ansteuerung des Steuersignales

Reglerfreigabe/ENC
fehlt

Verfahrbefehles wurde das Steuersignal
Reglerfreigabe [ENC] weggenommen
(Steuerbit 3, "Freigabe Wechselrichter"; siehe
Fkt.plan Blatt 180).

Wirkung:
Es wird sofort die Impulssperre gesetzt. Ist der
Motor ungebremst, so trudelt er aus.

Reglerfreigabe [ENC] aus dem
Anwenderprogramm uberprifen.
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Stérungen und Warnungen

Nummer / Warnung Ursache Abhilfe
A135 Lageistwert nicht o.k. von Lageerfassung -Verdrahtung von BO070 und B0O071
(BOO70/B0O071) Uberpriifen,

Lageistwert nicht o.k.

-Lagegeber und Auswertebaugruppe
Uberpriifen,
-Geberleitung uberprifen.

A136

Maschinendatum 1
geandert - RESET
erforderlich

Das Maschinendatum 1 (Wegmessgeber -Typ
/ Achs-Typ) wurde geandert.

Wirkung:
Die Ansteuerung von Verfahrbefehlen wird
unterbunden.

Ist das Maschinendatum 1 geandert worden,
so muss das Steuersignal Technologie
zuriicksetzen [RST] angesteuert oder die
Elektronik-Stromversorgung des @
MASTERDRIVES aus- und wie
eingeschaltet werden.

Al137

Achszuordnung
fehlerhaft

Es wurde fir mehrere Achsen die gleiche
Achszuordnung (Maschinendatum 2) getroffen
(nur M7, bei Verwendung der
Technologieoption FO1 nicht relevant).

Wirkung:
Die Ansteuerung von Verfahrbefehlen wird
unterbunden.

Fur alle Achsen auf ein 7
eindeutige Achszuordnun

Es ist nicht erlaubt, z.B el
Achsen zu definieren.

tro

sen als X-

A138

Achszuordnung
Walzenvorschub
fehlerhaft

Der Verfahrsatz beim Achstyp Achse mit
inkrementellem oder absolutem
Wegmessgeber (Maschinendatum 1 = 1 oder
2) beinhaltet eine Achsnummer welche als
Walzenvorschub definiert ist (nur M7, bei
Verwendung der Technologieoption FO1 nicht
relevant).

Der Verfahrsatz beim Achstyp
Walzenvorschub (Maschinendatum 1 =
beinhaltet:

-Keine Achsnummer (X, Y, Z...)

-eine falsche Achsnummer

Wirkung:

A139

Fehlparametrierung
Lageverfolgung
Motorgeber

-Achstyp 1 Qahrsatz darf keine

als Walzenvorsc definierte Achsnummer
angegebe in (nur M7).

-Achstyp jedem Verfahrsatz muss die
S| des Walzenvorschubes
e erden.

Die Verfahrprogrammbearbej
Warnung wird nur bei R @
ausgelost.

Die Bitbreite des Pro s de
Getriebenenner (U810.2 6.2) darf nicht
groRer als die Differe 5 it Datenbreite

Beispiel: Torg
MT: Multiturnat

Motorgeber

A140

Schleppabstand
Stillstand

Entsprechend nebenstehenden Formel sind
die Getriebenenner des P116 bzw. U810 zu
verkleinern.

ppabstandsiiberwachung - Stillstand
chinendatum 14) falsch eingegeben

sition erreicht - Genauhaltfenster
(Maschinendatum 17) grof3er als die
Schleppabstandsuiberwachung - Stillstand
(Maschinendatum 14) eingegeben

-Achse wurde mechanisch aus der Position
gedriickt

Wirkung:

Die Lageregelung wird abgeschaltet und die
Achse Uber die Rucklaufzeit bei Fehler
(Maschinendatum 43) abgebremst.

-Uberpriifung und Korrektur der
entsprechenden Maschinendaten,

-Optimierung des Drehzahl-/Stromreglers,

-mechanisches Problem beseitigen.
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Nummer / Warnung

Ursache

Abhilfe

Al41

Wahrend der Verfahrbewegung wurde die
Schleppabstandsgrenze fir Fahren

-Uberpriifung und Korrektur der
entsprechenden Maschinendaten

Schleppabstand Uberschritten:

Fahren -Lageistwert Uberpriifen (drehzahlgereg.
-Schleppabstandsiiberwachung Fahren Betrieb), Lagegeber, Auswertebaugruppe
(Maschinendatum 15) falsch eingegeben Geberleitung tberprifen.
-Die Mechanik kann den Vorgaben des -Optimierung des Lagereglers bzw.
Lagereglers nicht folgen Drehzahlreglers ¢
-Lageistwerte nicht giltig -Uberpriifung der Mechanik
-Fehlerhafte Optimierung des Lagereglers
bzw. des Drehzahlreglers
-Mechanik schwergéangig oder blockiert @
Wirkung:
Die Lageregelung wird abgeschaltet und der
Antrieb Uber die Ricklaufzeit bei Fehler
(Maschinendatum 43) abgebremst.

Al142 Das "Position erreicht - Genauhaltfenster" -Uberprifi nd Korrektur der

Position erreicht -
Zeitliberwachung

wurde nicht innerhalb der "Position erreicht -
Zeituberwachung" erreicht:

-Position erreicht - Genauhaltfenster
(Maschinendatum 17) zu klein

-Position erreicht - Zeitiberwachung
(Maschinendatum 16) zu kurz

-Lageregler bzw. Drehzahlregler nicht
optimiert

-Mechanische Ursachen

Wirkung:
Die Lageregelung wird a ltet.

entspr, aschinendaten
timi des Lagereglers bzw.
al ers

rufung der Mechanik

A145

Istwert sperren
unzulassig -
Achsenstillstand

Bei laufendem Walze SCl wurde der
"digitale Eingang" mit de ktion "Istwert
sperren” angesteue

er die
gehalten, die Funktion

Verzoégerungs
v icht ausgefihrt.

"Istwert sp

Al46

Bewegungsrichtung
unzulassig

Die Ansteuerung des "digitalen Einganges"
"Istwert sperren” darf nur bei stehender Achse
angesteuert werden.

ist abgebrochen worden.
der Unterbrechungsstelle
nvorschub in die
zte Richtung fahren missen,
um die programmierte Zielposition zu
efreichen, Dies ist jedoch durch die
g des Maschinendatums 37
alten nach Abbruch) untersagt worden.

Uberfahren der Zielposition bei Abbruch
der Positionierung kann mehrere Ursachen
haben:

-Austrudeln des Motors

-Es wurde bewusst beispielsweise in der
Betriebsart Einrichten verfahren.

Wirkung:
Die Achsbewegung wird unterbunden.

Die Achse vor der Fortsetzung in der
Betriebsart Einrichten vor die Zielposition
bewegen.
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Ursache

Abhilfe

A148

Verzégerung = 0

Der laufende Bremswert ist 0, z.B. bei
fehlerhafter RAM-Speicherung oder Fehler in
der Technologiefirmware.

Wirkung:

Die Lageregelung wird abgeschaltet und der
Antrieb Uber die Rucklaufzeit bei Fehler
(Maschinendatum 43) abgebremst.

Dieser Fehler sollte eigentlich nicht auftreten.
Er dient der Technologiesoftware als
Notbremse.

Hardware (M7; MCT) tauschen.

Dieser Fehler sollte eigentlich nicht auftreten.

A149 Interner Fehler der Technologiesoftware.
Er dient der Technologiesoftware als
Restverfahrweg Wirkung: Notbremse.
negativ Die Lageregelung wird abgeschaltet und der
Antrieb Uiber die Rucklaufzeit bei Fehler
(Maschinendatum 43) abgebremst.
A150 Das angewahlte Verfahrprogramm beinhaltet | Es kann nicht eine Sla

Slave-Achse anderer
Master-Achse
zugeordnet

eine Slave-Achse, die bereits von einer
anderen Master-Achse verwendet wird (nur
bei M7, nicht relevant bei Technologieoption
FO1).

Beispiel:

Verfahrprogramm 1, gestartet in der Achse X,
beinhaltet Verfahrsatze fur die Achsen X und
Y. Verfahrprogramm 2 wird in der Achse Z
gestartet und beinhaltet Verfahrsatze fir die
Achse Z und Y. Dieses Verfahrprogramm wird
mit der Warnung 150 abgelehnt, da die Achse
Y bereits vom Verfahrprogramm 1 verwen
wird.

Wirkung:
Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden oder abgebrochen.

von mehreren Verfah
werden.

Al151

Betriebsart Slave-
Achse unzulassig

Die von der Master-Achse bendétigie' S -
Achse ist nicht in die Betriebsart "
geschaltet (nur M7, nichtr be
Technologieoption FO1)

Die Slave-Achse muss in die Betriebsart
"Slave" geschaltet werden.

A152

Betriebsart in der

Wirkung:

Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden oder al , die Achse
wird Uber die Verzd pe stillgesetzt
Wahrend der Ve ng wurde die
Betriebsart "SI lave-Achse

abgewahit,(nu

Die Slave-Achse muss in die Betriebsart
"Slave" geschaltet bleiben.

Slave-Achse Technologicopti
gewechselt \
Wirl :
Die hr rammbearbeitung wird
unt der abgebrochen, die Achse
Wi Verzdgerungsrampe stillgesetzt.
A153 er von der Master-Achse benétigten Slave- | Die Verfahrprogrammbearbeitung kann nur

Fehler in der Slave-

¢
&

ht eine Warnung an (nur M7, nicht
ant bei Technologieoption FO1).

ung:
Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden oder abgebrochen, die Achse
wird Uber die Verzdgerungsrampe stillgesetzt.

ausgefuhrt werden, wenn alle benétigten
Achsen fehlerfrei sind. Um diese Warnung
I6schen zu kénnen, miissen erst die
Warnungen in der Slave-Achse geldscht
werden.
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Abhilfe

A154

Nachfuhrbetrieb in der
Slave-Achse aktiv

In der von der Master-Achse bendgtigten Slave-
Achse steht das Steuersignal Nachfiihrbetrieb
[FUM] an. Eine in Nachfuihrbetrieb geschaltete
Slave-Achse kann von der Master-Achse nicht
gefahren werden (nur M7, nicht relevant bei
Technologieoption FO1).

Wirkung:

Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden oder abgebrochen, die Achse
wird Uber die Verzégerungsrampe stillgesetzt.

Den Nachfiihrbetrieb in der Slave-Achse
ausschalten.

A155

RESET in der Slave-
Achse aktiv

In der von der Master-Achse benétigten Slave-
Achse steht das Steuersignal Reset [RST] an.
Eine Slave-Achse mit angesteuerten Reset
kann von der Master-Achse nicht verwendet
werden (nur M7, nicht relevant bei
Technologieoption FO1).

Wirkung:

Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden oder abgebrochen, die Achse
wird Uber die Verzégerungsrampe stillgesetzt.

Das Steuersignal ResetqRST]\infder Slave-
Achse wegnehmen.

A156

Achs-Typ (MD 1) der
Slave-Achse
unzuléassig

Es wurde ein Verfahrprogramm gestartet, in
dem eine Slave-Achse vom Achstyp
Walzenvorschub vorkommt (nur M7, nicht
relevant bei Technologieoption FO1).

Die Warnung wird in der Master-Achse
ausgegeben und weist auf einen unzuléssigen
Achs-Typ in der Slave-Achse hin.

Wirkung:

Die Verfahrprogrammbearbeitung wire
unterbunden oder abgebrochen, die"Achse
wird Uber die Verzégerungsrampe'stillgesetzt.

AchseaWiom Achstyp Walzenvorschub kénnen
nur in eigenen,Verfahrprogrammen verwendet
werden

A160

Geschwindigkeitsstufe

Der eingegebene GeschwindigkeitswertfUr die
angewahlte Stufe [F_S] (Stufe X oder Stufe 2)
in der Betriebsart Einrichtefyist' Null.

Zulassigen Geschwindigkeitswert fur die Stufe
1 und/oder Stufe 2 vorgeben. Die zulassigen
Werte liegen zwischen 0,01 [1000*LU/min]

Einrichten = 0 und Verfahrgeschwindigkeit - maximal
Wirkung: (Maschinendatum 23).
Die Achsbewegung wirdjunterbunden.
Al161 Der eingegebene Geschwindigkeitswert fur die | Zulassigen Geschwindigkeitswert fiir die
Referenzpunkt - Anfahrgeschwindigkeit Anfahrgeschwindigkeit eingeben. Die
Referenzpunkt - (Maschinendatdm 7) ist"Null. zulassigen Werte liegen zwischen 0,01
Anfahrgeschwindigkeit [1000*LU/min] und der Verfahrgeschwindigkeit
=0 Wirkung: - maximal (Maschinendatum 23).
Die Achshewegung wird unterbunden.
A162 Derjeingegebene ‘Geschwindigkeitswert fur die | Zulassigen Geschwindigkeitswert fiir die
Referenzpunkt,- Reduziergeschwindigkeit Referenzpunkt - Reduziergeschwindigkeit
Referenzpunkt — (Masehinendatum 6) ist Null. eingeben. Die zuléssigen Werte liegen

Reduziergeschwindig-
keit =0

Wirkung:
Bie“‘Aehsbewegung wird angehalten oder
yunterbunden.

zwischen 0,01 und 1000 [1000*LU/min].

A165 Die'unter den Steuersignalen angegebene Vorgabe einer zulassigen MDI-
MDI-Verfahrsatznummer [MDI_NO] ist gréRBer | Verfahrsatznummer [MDI_NO] zwischen 0 und
MDI- als 11. 10.
Verfahrsatznummer
unzulassig Wirkung:
Die Achsbewegung wird unterbunden.
A166 In der Betriebsart MDI wurde das Steuersignal | Reihenfolge von Dateniibertragung und

Position MDJ, nicht

Start [STA] vorgegeben, ohne vorher an den
angewahlten MDI-Verfahrsatz einen

Starten der Achse einhalten.

vorhanden Positionswert zu Ubertragen.
Wirkung:
Die Achsbewegung wird unterbunden.
6SE7087-6KP50 Siemens AG
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Ursache

Abhilfe

A167

Geschwindigkeit MDI
nicht vorhanden

In der Betriebsart MDI wurde das Steuersignal
Start [STA] vorgegeben, ohne vorher an den
angewahlten MDI-Verfahrsatz einen
Geschwindigkeitswert zu Ubertragen.

Wirkung:
Die Achsbewegung wird unterbunden.

Reihenfolge der Datenubertragung und
Starten der Achse einhalten.

A168

Fliegendes MDI mit
G91 nicht zulassig

Im MDI-Verfahrsatz wurde fir die Funktion
Fliegendes MDI als 1. G-Funktion G91
(KettenmaR) vorgegeben.

Wirkung:
Die Achsbewegung wird unterbunden oder
Uber die Verzégerungsrampe angehalten.

Die Funktion fliegendes MDI lasst als 1. G-
Funktion ausschlieflich GO0 (AbsolutmaR)gzu.

A169

Startbedingung
fliegendes MDI nicht

-Steuersignal "Achse riicksetzen" [RST]
angesteuert

-Steuersignal "Nachfuhrbetrieb" [FUM]

Steuersignale korrekt yer n.

vorhanden angesteuert
Wirkung:
Die Funktion "Fliegendes MDI" wird nicht
ausgefihrt.
A170 In der Betriebsart Einzelsatz wurde ein Verf

Verfahrsatz Betriebsart
Einzelsatz nicht

Verfahrsatz gestartet, obwohl noch keiner
Ubertragen wurde.

s rtragen.

rfahrprogramm an die Technologie

-Richtige Verfahrprogrammnummer vorwahlen

vorhanden Wirkung:
Die Verfahrsatzbearbeitung wird unterbund
Al72 Die fiir die Betriebsart Automatik unter
[PROG_NO] angegebene
Verfahrprogramm- Verfahrprogrammnummer ist nicht im icher
nummer nicht der Technologie.
vorhanden
Wirkung:
Die Verfahrprogrammbear. wi
unterbunden.
A173 Die fur die Betriebsart Au unter
[PROG_NOQ] angegeb
Verfahrprogramm- Verfahrprogrammnumme unzulassig.

nummer unzuléssig

Wirkung:

Die zulassigen Verfahrprogrammnummern
liegen zwischen 1 und 200.

Al74

Verfahrprogramm-
nummer wahrend
Fahren gewechselt

Die Verfahrprogr. be i i
unterbunden.

Wahrenddder Verfahrprogrammbearbeitung
wurde die ammnummer

[PROG 19 chselt.

Di
ebroghen und die Achse(n) tber die
Odgerungsrampe angehalten.

Wahrend der Verfahrprogrammbearbeitung
darf die Verfahrprogrammnummer nicht
gewechselt werden.

A175

Kein Verfahrsatzende

program%

L 4

Wirkung:
\@ grammbearbeitung wird
al

dierte Verfahrsatz ist nicht mit der
satzkennung "0" abgeschlossen.

dem Auftrag "Istwerte Ausgabe - Fehlerort
ecoder" kann die Verfahrprogrammnummer
und die Verfahrsatznummer ausgelesen
werden, bei welcher der Verfahrsatzdecoder
den Fehler festgestellt hat.

Wirkung:

Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden oder abgebrochen. Bewegte
Achsen werden Uber die Verzégerungsrampe
angehalten.

Verfahrsatz richtigstellen.

Der letzte Folgesatz muss die
Folgesatzkennung "0" beinhalten.
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A177 Die mit der Funktion Satzvorlauf Ubertragene | Vorgabe einer vorhandenen
Verfahrprogrammnummer flr das Hauptprogrammnummer.

Verfahrprogramm-
nummer Satzvorlauf
nicht vorhanden

Hauptprogramm (Ebene 0) ist nicht
vorhanden.

Wirkung:
Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden.

Al178

Verfahrprogramm-
nummer Satzvorlauf
unzuléassig

-Die mit Satzvorlauf Ubertragene
Verfahrprogrammnummer flr das
Hauptprogramm (Ebene 0) ist ungleich der
angewahlten Verfahrprogrammnummer.

-Fir die Funktion "Satzvorlauf automatisch" ist
keine Unterbrechungsstelle bekannt (es
erfolgte noch kein Programmabbruch).

-Fir die Funktion "Satzvorlauf automatisch" ist
als Unterbrechungsstelle eine andere
Programmnummer gespeichert.

Wirkung:
Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden.

Fir die Funktion Satzvorlauf muss als
Verfahrprogrammnummer fiir das
Hauptprogramm die angewabhlte
Verfahrprogrammnummer [PROG~NO]
vorgegeben werden.

Al179

Verfahrprog.nr.
Satzvorlauf Ebene 1/2
nicht vorh.

Die mit Satzvorlauf angegebene
Unterprogrammnummer fir die Ebene 1 oder
Ebene 2 ist nicht vorhanden.

Wirkung:
Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden.

Filr die Funktion Satzvorlauf muss als
UnterprogrEammnummer fir die Ebene 1 oder
2 eine'verhandene Verfahrprogrammnummer
vorgegeben werden.

A180

Verfahrprog.nr.
Satzvorlauf Ebene 1 <>
Auftrag

Die mit Satzvorlauf Gibertragene
Unterprogrammnummer fiir die Ebepe,1 ISt
ungleich der Unterprogrammnummier im
Verfahrsatz.

Wirkung:
Die Verfahrprogrammbearbeitdng wird
unterbunden.

Fir die Funktion Satzvorlauf muss als
Unterprogrammnummer fir die Ebene 1 die im
Verfahrsatz angegebene
Unterprogrammnummer angegeben werden.

A181

Verfahrprog.nr.
Satzvorlauf Ebene 2 <>
Auftrag

Die mit Satzvorlauf Gibertragene
Unterprogrammnummer filr die’Ebene 2 ist
ungleich der Unterprogrammmummer im
Verfahrsatz.

Wirkung:
Die Verfahrpregrammbearbeitung wird
unterbunden.

Fir die Funktion Satzvorlauf muss als
Unterprogrammnummer fir die Ebene 2 die im
Verfahrsatz angegebene
Unterprogrammnummer angegeben werden.

A183

Verfahrsatznr.
Satzvorlauf Ebene 0
nicht vorhanden

Die jmit, Satzvorlauf ubertragene
Verfahrsatznammer fiir das Hauptprogramm
(Ebene Olistsim Hauptprogramm nicht
varhanden.

Wirkung:
DiegVerfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden.

Fur die Funktion Satzvorlauf muss als
Verfahrsatznummer fiir das Hauptprogramm
eine vorhandene Satznummer vorgegeben
werden.

A184

Verfahrsatznr.
SatzvorlaufEbene O
kein UP-Aufruf

Die mit Satzvorlauf Ubertragene
Verfahrsatznummer fiir das Hauptprogramm
(Ebene 0) enthalt keinen Unterprogrammaufruf
fur die Unterprogrammebene 1.

Wirkung:
Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden.

Fur die Funktion Satzvorlauf muss als
Verfahrsatznummer fiir das Hauptprogramm
(Ebene 0) eine Verfahrsatznummer mit
Unterprogrammaufruf vorgegeben werden,
wenn ein Satzvorlauf in der
Unterprogrammebene 1 durchgefiihrt werden
soll.
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A185

Verfahrsatznr.
Satzvorlauf Ebene 1
nicht vorhanden

Die mit Satzvorlauf Ubertragene
Verfahrsatznummer fiir die
Unterprogrammebene 1 ist im Unterprogramm
nicht vorhanden.

Wirkung:
Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden.

Fur die Funktion Satzvorlauf muss als
Verfahrsatznummer fur die
Unterprogrammebene 1 eine in diesem
Unterprogramm vorhanden
Verfahrsatznummer vorgegeben werden.

A186 Die mit Satzvorlauf Ubertragene Fur die Funktion Satzvorlauf muss als @
Verfahrsatznummer fiir die Verfahrsatznummer fur die

Verfahrsatznr. Unterprogrammebene 1 enthélt keinen Unterprogrammebene 1 eine

Satzvorlauf Ebene 1 Unterprogrammaufruf fur die Verfahrsatznummer mit&nte ammaufruf

kein UP-Aufruf Unterprogrammebene 2. vorgegeben werden, wenn‘ein S rlauf in

die Unterprogrammebe! gefiihrt

Wirkung: werden soll.
Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden.

A187 Die mit Satzvorlauf Ubertragene Fir die Funktion Sat uf muss als
Verfahrsatznummer fir die Verfahrsatznu e

Verfahrsatznr. Unterprogrammebene 2 ist im Unterprogramm | Unterprogr eine in diesem

Satzvorlauf Ebene 2 nicht vorhanden. Unterprog m anden

nicht vorhanden Verfahrsa mer vorgegeben werden.

Wirkung:
Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden.

A188

Restschleifenzahl
Satzvorlauf Ebene 1/2
unzulassig

Die mit Satzvorlauf Ubertragene
Restschleifenzahl fur die

Unterprogrammebene 1 oder 2 ist gréRer
die programmierte Schleifenzahl.

Wirkung:
Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden.

A190

Digitaler Eingang nicht
programmiert

tion Satzvorlauf darf als
ifenzahl nur ein Wert zwischen 0 und

Der eingelesene Verfahrsatz enthélt d
Funktion "Fliegendes Messe

"Fliegendes Istwertsetzen: | f se
Funktion kein digitaler Ej
(Maschinendatum 45) iert wurde

Wirkung:

Die Verfahrprogrammbearb
unterbunden oder alagebrochen, die Achse
wird Uber die Verzgdg gsrampe stillgesetzt.

Digitalen Eingang entsprechend der
gewunschten Funktion programmieren.

A191

Digitaler Eingang nicht
betatigt

Obwohl die Fur erner Satzwechsel"
programmiert der digitale Eingang

nicht ange e den, um den externen
SatzwechSel auszulosen.

-Korrekte Programmierung

-Ansteuerung des digitalen Eingangs
Uberprifen

A195

Softwareendsc r
negativ angefahre

Wirkung:
Da ogramm wird angehalten, die
se Wi er die Verzdgerungsrampe
stillgesetzt.
endschalter - negativ angefahren

-Softwareendschalter - negativ
schinendatum 12) falsch eingegeben

-programmierte Position ist kleiner als der
negative Softwareendschalter

-Referenzpunkt - Koordinate
(Maschinendatum 3) kleiner als der negative
Softwareendschalter

-Maschinendaten und Verfahrprogramm
Uberprufen

-Geberistwert kontrollieren

L 4
-fehlerhafter Geberistwert
Wirkung:
Die Achsbewegung wird uber die
Verzégerungsrampe angehalten.
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A196

Softwareendschalter -
positiv angefahren

-Softwareendschalter - positiv angefahren

-Softwareendschalter - positiv
(Maschinendatum 13) falsch eingegeben

-programmierte Position ist grof3er als der
positive Softwareendschalter

-Referenzpunkt - Koordinate
(Maschinendatum 3) gréRer als der positive
Softwareendschalter

-fehlerhafter Geberistwert
Wirkung:

Die Achsbewegung wird Uber die
Verzdgerungsrampe angehalten.

-Maschinendaten und Verfahrprogramme
Uberprifen

-Geberistwert Uberprifen

A200

Position Automatik
nicht vorhanden

Fir die Variante Walzenvorschub ist im
Verfahrsatz keine Position programmiert,
obwohl die Achsnummer des
Walzenvorschubes angegeben ist.

Wirkung:

Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden oder abgebrochen, die Achse
wird Uber die Verzégerungsrampe stillgesetzt.

Bei der Variante Wa orschub muss in
jedem Verfahrs i

Positionswe,

ndung der Linearinterpolation mit
eschwindigkeit (GO1) muss eine
eschwindigkeit unter F vorgegeben
den. Bei Verwendung der Kettung mit
sgeschwindigkeit (G77) mussen die
chsgeschwindigkeiten unter FX, FY, etc.
vorgegeben werden. Bei Verwendung des
Walzenvorschubes mit Achsgeschwindigkeit
(G01) muss die Geschwindigkeit unter F
vorgegeben werden.

A201 Der decodierte Verfahrsatz benétigt die
Vorgabe einer Bahn- bzw.
Geschwindigkeit Achsgeschwindigkeit.
Automatik nicht
vorhanden Wirkung:
Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden oder abgebrochen, die ,Achs
A202

Achse unbekannt

fahrsatzen die logischen
ift'werden.

Achsname\
Auspal Das Maschinendatum 2
(Ac orl ) wird nachtréaglich geéndert.
em ag "Istwerte Ausgabe - Fehlerort
oder kann die Verfahrprogrammnummer
iesVerfahrsatznummer ausgelesen

en, bei welcher der Verfahrsatzdecoder
en Fehler festgestellt hat.

Eingabe von

Wirkung:

Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden oder abgebrochen, die Achse
Uber die Verzégerungsrampe angehalten.

Verfahrsatz richtigstellen.
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A203

Der eingelesene Verfahrsatz beinhaltet eine
unzuléssige 1. G-Funktion.

-BA MDI:Als 1. G-Funktion dirfen nur G90
(Absolutmaf3) und G91 (Kettenmalf3)

1. G-Funktion eingegeben werden. Bei Walzenvorschub ist
unzulassig Mit dem Auftrag "Istwerte Ausgabe - Fehlerort | nur G91 zul&ssig.
Decoder" kann die Verfahrprogrammnummer
und die Verfahrsatznummer ausgelesen -BA Automatik/Einzelsatz: Vorgabe einer
werden, bei welcher der Verfahrsatzdecoder zulassigen 1. G-Funktion laut Tabelle (siehe
den Fehler festgestellt hat. Programmieranleitung)
Wirkung:
Die Achsbewegung wird unterbunden oder
Uber die Verzégerungsrampe angehalten.
A204 Der eingelesene Verfahrsatz beinhaltet eine -BA MDI:Als 2. G-Funktion‘diirfengadr G30 bis
unzuléssige 2. G-Funktion. G39 (Beschleunigungsoverride)eingegeben
2. G-Funktion werden.
unzulassig Mit dem Auftrag "Istwerte Ausgabe - Fehlerort
Decoder" kann die Verfahrprogrammnummer | -BA Automatik/EinZelsatzi\orgabe einer
und die Verfahrsatznummer ausgelesen zulassigen 2. G-Funktign laut Tabelle (siehe
werden, bei welcher der Verfahrsatzdecoder Programmieranleitung)
den Fehler festgestellt hat.
Wirkung:
Die Achsbewegung wird unterbunden oder
Uber die Verzégerungsrampe angehalten.
A205 Der eingelesene Verfahrsatz beinhaltet eine -BA MDEEs st keine 3. G-Funktionen zul&ssig
unzuléssige 3. G-Funktion.
3. G-Funktion -BA Autematik/Einzelsatz: Vorgabe einer
unzulassig Mit dem Auftrag "Istwerte Ausgabe - Fehlefort™pzulassigen 3. G-Funktion laut Tabelle (siehe
Decoder" kann die Verfahrprogrammnummer @ Programmieranleitung)
und die Verfahrsatznummer ausgelesen
werden, bei welcher der Verfahrsatzdecgtler
den Fehler festgestellt hat.
Wirkung:
Die Achsbewegung wird unterbundenfoder
Uber die Verzégerungsrampe angehalien:
A206 Der eingelesene Verfahrgatz beinhaltet eine -BA MDL:Es ist keine 4. G-Funktionen zul&ssig
unzuléssige 4. G-Funktion.
4. G-Funktion -BA Automatik/Einzelsatz: Vorgabe einer
unzulassig Mit dem Auftrag "Istwerte Ausgabe - Fehlerort | zulassigen 4. G-Funktion laut Tabelle (siehe
Decoder" kann die Verfahrprogrammnummer | Programmieranleitung)
und die Verfahrsatzhummenausgelesen
werden, bei welcher'der Verfahrsatzdecoder
den Fehler festgestellt hat.
Wirkung:
Die Achshewegung wird unterbunden oder
Uber die'Verzégerungsrampe angehalten.
A208 Im decedierten, Verfahrsatz wurde eine D- Verfahrsatz richtigstellen.

D-Nummer unzuldssig

Nummergroer 20 gefunden.

Mit.dem Auftrag "Istwerte Ausgabe - Fehlerort
Pecader” kann die Verfahrprogrammnummer
yundidie Verfahrsatznummer ausgelesen
werden, bei welcher der Verfahrsatzdecoder
dén Fehler festgestellt hat.

Wirkung:
Die Achsbewegung wird unterbunden oder
Uber die Verzégerungsrampe angehalten.
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A210

Interpolation 3 Achsen
unzulassig

Der decodierte Verfahrsatz beinhaltet eine
Interpolation von 3 oder mehr Achsen.

Mit dem Auftrag "Istwerte Ausgabe - Fehlerort
Decoder" kann die Verfahrprogrammnummer
und die Verfahrsatznummer ausgelesen
werden, bei welcher der Verfahrsatzdecoder
den Fehler festgestellt hat.

Wirkung:

Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden oder abgebrochen, die Achse
Uber die Verzdgerungsrampe stillgesetzt.

Verfahrsatz richtigstellen. Es ist nur eine 2D-
Interpolation zulassig.

L 4

A211

Kirzester Weg G68
und G91 gleichzeitig
unzulassig

Im decodierten Verfahrsatz wurde die G-
Funktion G68 (kurzester Weg bei Rundachse)
festgestellt, obwohl G91 (Kettenmald) aktiv ist.

Beispiel: N10 G91 G68 X20.000

Mit dem Auftrag "Istwerte Ausgabe - Fehlerort
Decoder" kann die Verfahrprogrammnummer
und die Verfahrsatznummer ausgelesen
werden, bei welcher der Verfahrsatzdecoder
den Fehler festgestellt hat.

Wirkung:

Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden oder abgebrochen, die Achs
Uber die Verzdgerungsrampe stillgesetz

A212

Sonderfunktion und
Achskombination
unzulassig

In einem Verfahrsatz nach einer
Sonderfunktion wurde eine andere Ach
programmiert (nur M7).

Beispiel:
N10 G50 X100 F1000

N15 G90 Y200 falsch
N15 G90 X200 richti

Mit dem Auftrag "Istwi A e - Fehlerort
Decoder" kann die Verfal grammnummer
und die Verfahrsatz ner alsgelesen

Wirkung:
Die Verfahrgrog earbeitung wird
abgebrochen, die Achse

zO0gerungsrampe stillgesetzt.

A213

D-Nummer mehrfach
unzulassig

Verfahrsatz richtigstelle
Die Funktion G68 da sammenhang
mit G90 (Absolut p miert werden.

fahrprogramm richtigstellen. Die in dem
rfahrsatz mit Sonderfunktion verwendete
chse muss auch im folgenden Verfahrsatz
programmiert werden.

Verfahrsatz beinhaltet mehrere

it/dem Auftrag "Istwerte Ausgabe - Fehlerort
oder" kann die Verfahrprogrammnummer
und die Verfahrsatznummer ausgelesen
werden, bei welcher der Verfahrsatzdecoder
den Fehler festgestellt hat.

Wirkung:

Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden oder abgebrochen, die Achse
Uber die Verzégerungsrampe stillgesetzt.

Verfahrsatz richtigstellen.
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A214

Beschleunigungs-
verhalten mehrfach

Der decodierte Verfahrsatz beinhaltet mehrere
sich gegenseitig ausschlieRende G-
Funktionen aus der Gruppe des
Beschleunigungsverhalten (G30 bis G39).

Verfahrsatz richtigstellen.

S

S

unzulassig
Beispiel:
N1 G34 G35
Mit dem Auftrag "Istwerte Ausgabe - Fehlerort ¢
Decoder" kann die Verfahrprogrammnummer
und die Verfahrsatznummer ausgelesen
werden, bei welcher der Verfahrsatzdecoder
den Fehler festgestellt hat. \
Wirkung:
Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden oder abgebrochen, die Achse
wird Uber die Verzdgerungsrampe stillgesetzt.
A215 Der decodierte Verfahrsatz beinhaltet mehrere | Verfahrsatz ricl tellen:
sich gegenseitig ausschlieRende G-
Sonderfunktionen Funktionen aus der Gruppe der
mehrfach unzulassig Sonderfunktionen (G87, G88, G89, G50, G51).
Beispiel:
N1 G88 G50
Mit dem Auftrag "Istwerte Ausgabe - Fehlerort
Decoder" kann die Verfahrprogrammnum
und die Verfahrsatznummer ausgelesen
werden, bei welcher der Verfahrsatzdec
den Fehler festgestellt hat.
Wirkung:
Die Verfahrprogrammbearbeitung
unterbunden oder abgebroche >
wird Uber die Verzégerungsramy tzt.
A216 Der decodierte Verfahrs, Itet mehrere | Verfahrsatz richtigstellen.
sich gegenseitig aussch
Satziibergangs- Funktionen aus der G
verhalten mehrfach Satziibergangsverhalten
unzulassig G67).
Beispiel:
N1 G64 G66 X1.00 00.00
Mit dem KJ g e Ausgabe - Fehlerort
&Ver‘fahrprogrammnummer
ahrsatznummer ausgelesen
Icher der Verfahrsatzdecoder
festgestellt hat
rprogrammbearbeitung wird
bunden oder abgebrochen, die Achse
irduber die Verzégerungsrampe stillgesetzt.
S .
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A217

Achsprogrammierung
mehrfach unzuléssig

Der decodierte Verfahrsatz beinhaltet
mehrmals die gleiche Achse.

Beispiel:
N1 G90 GO01 X100.000 X200.000 F100.00

Mit dem Auftrag "Istwerte Ausgabe - Fehlerort
Decoder" kann die Verfahrprogrammnummer
und die Verfahrsatznummer ausgelesen
werden, bei welcher der Verfahrsatzdecoder
den Fehler festgestellt hat.

Wirkung:

Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden oder abgebrochen, die Achse
wird Uber die Verzdgerungsrampe stillgesetzt.

Verfahrsatz richtigstellen.

A218

Wegbedingung
mehrfach unzuléssig

Der decodierte Verfahrsatz beinhaltet mehrere
sich gegenseitig ausschlieRende G-
Funktionen aus der Gruppe der
Wegbedingungen (G00/G01/G76/G77).

Beispiel:
N1 GO1 (Linearinterpolation) G77 (Kettung)
X10 F100.

Mit dem Auftrag "Istwerte Ausgabe - Fehlerort
Decoder" kann die Verfahrprogrammnummer
und die Verfahrsatznummer ausgelesen
werden, bei welcher der Verfahrsatzdecader
den Fehler festgestellt hat.

Wirkung:
Die Verfahrprogrammbearbeitung wird

.
>

Verfahrsatz ricf%

A219

MafRangaben mehrfach
unzulassig

Funktionen aus der Gruppeyde

(G90/G91).

Beispiel:

N1 G90 G91.

Mit dem Auftra usgabe - Fehlerort
Decoder'skannidie Verfahrprogrammnummer
und die Verfahr mer ausgelesen
werden, er der Verfahrsatzdecoder

estgestellt hat.

ogrammbearbeitung wird
en oder abgebrochen, die Achse
die Verzdgerungsrampe stillgesetzt.

Verfahrsatz richtigstellen.

12-34

Betriebsanleitung

6SE7087-6KP50 Siemens AG
SIMOVERT MASTERDRIVES




06.2006

Stérungen und Warnungen

Nummer / Warnung

Ursache

Abhilfe

A220

NPV-Anwahl mehrfach
unzulassig

Der decodierte Verfahrsatz beinhaltet mehrere
sich gegenseitig ausschlieRende G-
Funktionen aus der Gruppe der
Nullpunktsverschiebungen (G53 bis G59).

Beispiel:
N1 G54 G58

Mit dem Auftrag "Istwerte Ausgabe - Fehlerort
Decoder" kann die Verfahrprogrammnummer
und die Verfahrsatznummer ausgelesen
werden, bei welcher der Verfahrsatzdecoder
den Fehler festgestellt hat.

Wirkung:

Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden oder abgebrochen, die Achse
wird Uber die Verzégerungsrampe stillgesetzt.

Verfahrsatz richtigstellen.

>

A221

WZK-Anwahl mehrfach
unzulassig

Der decodierte Verfahrsatz beinhaltet mehrere
sich gegenseitig ausschlieRende G-
Funktionen aus der Gruppe der WZK-Anwahl
(G43/G44).

Beispiel:
N1 G43 G44 D2

Mit dem Auftrag "Istwerte Ausgabe - Fehlerort
Decoder" kann die Verfahrprogrammnum

und die Verfahrsatznummer ausgelesen
werden, bei welcher der Verfahrsatzdec

den Fehler festgestellt hat.

Wirkung:
Die Verfahrprogrammbearbeitung
unterbunden oder abgebroche

Verfahrsatz ricl tellen.

<

A223

Unterprogramm-
nummer nicht
vorhanden

Unterprogrammaufruf, wobei das aufgerufene
Verfahrprogramm nic i
Technologie vorhanden i

Verfahrsatz richtigstellen.

A224

Schachtelungstiefe
Unterprogramme
unzulassig

Die zuldssi htelungstiefe von
Unterprogramme,wurde Uberschritten.
i ufrufvon Unterprogrammen.

g "Istwerte Ausgabe - Fehlerort
n die Verfahrprogrammnummer
rfahrsatznummer ausgelesen

ei welcher der Verfahrsatzdecoder
ehler festgestellt hat.

ung:
Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden oder abgebrochen, die Achse
wird Uber die Verzégerungsrampe stillgesetzt.

Verfahrprogramm richtigstellen.

Die zulassige Schachtelungstiefe bei
Unterprogrammen betragt 2
Unterprogrammebenen.

¢
&
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A225

Auswahl
Kollisionsiiberwachung
unzulassig

Der decodierte Verfahrsatz beinhaltet
gleichzeitig die Anwahl und Abwahl der
Kollisionsiiberwachung (G96/G97).

Beispiel:
N1 G96 G97 X100

Mit dem Auftrag "Istwerte Ausgabe - Fehlerort
Decoder" kann die Verfahrprogrammnummer
und die Verfahrsatznummer ausgelesen
werden, bei welcher der Verfahrsatzdecoder
den Fehler festgestellt hat.

Wirkung:

Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden oder abgebrochen, die Achse
wird Uber die Verzégerungsrampe stillgesetzt.

Verfahrsatz richtigstellen.

A227

Softwareendschalter
negativ wird verletzt

Die Look-Ahead-Funktion des Decoders
erkennt ein Uberfahren des negativen
Softwareendschalters. Siehe auch
Fehlermeldung "A195: Softwareendschalter
negativ angefahren".

Mit dem Auftrag "Istwerte Ausgabe - Fehlerort
Decoder" kann die Verfahrprogrammnummer
und die Verfahrsatznummer ausgelesen
werden, bei welcher der Verfahrsatzdecoder
den Fehler festgestellt hat.

Wirkung:
Die Verfahrprogrammbearbeitung wird
unterbunden oder abgebrochen, die A
wird Uber die Verzégerungsrampe sti

A228

Softwareendschalter
positiv wird verletzt

Die Look-Ahead-Funktion des De
erkennt ein Uberfahren des negat

Softwareendschalters. Siehe au
Fehlermeldung "A196: @

positiv angefahren".

Mit dem Auftrag "Istwerte g - Fehlerort

Decoder" kann die V rogrammnummer
und die Verfahrsatziu usgelesen
werden, bei welcherd ahrsatzdecoder
den Fehler fes ell .

Wirkung:’
Die Verfal

r mmbearbeitung wird
oder‘abgebrochen, die Achse
erzfgerungsrampe stillgesetzt.

Verfahrprogramm richtigstellen.
Maschinendaten Uberpriifen.

A241

Verfahrtabellen-
zuordnung geéndert

ungultig

Verfahrtabellen neu Gibernehmen.

Hinweis:

Eine Verfahrtabelle kann nur dann neu
Ubernommen werden, wenn sie nicht
angewahlt ist. Mit erfolgreicher Ubernahme
der Verfahrtabelle wird die Warnung
selbsténdig geldscht.

Die Verfahrtabelle 1 ist nicht korrekt
Ubernommen oder zuriickgesetzt.

Wirkung:
Die Verfahrtabelle 1 kann nicht bearbeitet
werden.

Verfahrtabelle 1 neu Gibernehmen.

Hinweis:

Die Verfahrtabelle 1 kann nur dann neu
Ubernommen werden, wenn sie nicht
angewahlt ist. Mit erfolgreicher Ubernahme
der Verfahrtabelle 1 wird die Warnung
selbsténdig geldscht.
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A243

Verfahrtabelle 2
ungliltig

Die Verfahrtabelle 2 ist nicht korrekt
Ubernommen oder zuriickgesetzt.

Wirkung:
Die Verfahrtabelle 2 kann nicht bearbeitet
werden.

Verfahrtabelle 2 neu bernehmen.

Hinweis:

Die Verfahrtabelle 2 kann nur dann neu
Ubernommen werden, wenn sie nicht
angewabhlt ist. Mit erfolgreicher Ubernahme
der Verfahrtabelle 2 wird die Warnung
selbsténdig geldscht.

A244

Verfahrtabelle 3
ungliltig

Die Verfahrtabelle 3 ist nicht korrekt
Ubernommen oder zuriickgesetzt.

Wirkung:
Die Verfahrtabelle 3 kann nicht bearbeitet
werden.

Verfahrtabelle 3 neu bernehmen. @

Hinweis:
Die Verfahrtabelle 3 kal
Ubernommen werden, we
angewahlt ist. Mit erfolgrei
der Verfahrtabelle 3 wi
selbstandig geléscht.

A245

Verfahrtabelle 4
ungliltig

Die Verfahrtabelle 4 ist nicht korrekt
Ubernommen oder zuriickgesetzt.

Wirkung:
Die Verfahrtabelle 4 kann nicht bearbeitet
werden.

A246

Verfahrtabelle 5
ungliltig

Die Verfahrtabelle 5 ist nicht korrekt
Ubernommen oder zuruickgesetzt.

Wirkung:
Die Verfahrtabelle 5 kann nicht bearbeite
werden.

Verfahrtabelle 4 n

Hinweis:

Die Verfah e n nur dann neu
Ubernom Wi , wenn sie nicht
angewahlt ist, Mit erfolgreicher Ubernahme

4 wird die Warnung

gloscht.

elbstandig geldscht.

A247

Verfahrtabelle 6
ungliltig

Die Verfahrtabelle 6 ist nicht korrek
Ubernommen oder zuriickgesetzt.

Wirkung:
Die Verfahrtabelle 6 ka earbeitet
werden.

Verfahrtabelle 6 neu bernehmen.

Hinweis:

Die Verfahrtabelle 6 kann nur dann neu
Ubernommen werden, wenn sie nicht
angewabhlt ist. Mit erfolgreicher Ubernahme
der Verfahrtabelle 6 wird die Warnung
selbsténdig geldscht.

A248

Verfahrtabelle 7
ungliltig

Die Verfahrtabelle 7
Ubernommen oder

Wirkung:
Die Verfafyrtabelle 7 kann nicht bearbeitet
werden.

Verfahrtabelle 7 neu tbernehmen.

Hinweis:

Die Verfahrtabelle 7 kann nur dann neu
Ubernommen werden, wenn sie nicht
angewabhlt ist. Mit erfolgreicher Ubernahme
der Verfahrtabelle 7 wird die Warnung
selbstandig geldscht.

A249

Verfahrtabelle 8
ungliltig

Die hr lle 8 ist nicht korrekt
b der zuriickgesetzt.

hrtabelle 8 kann nicht bearbeitet

Verfahrtabelle 8 neu tibernehmen.

Hinweis:

Die Verfahrtabelle 8 kann nur dann neu
Ubernommen werden, wenn sie nicht
angewabhlt ist. Mit erfolgreicher Ubernahme
der Verfahrtabelle 8 wird die Warnung
selbstandig geldscht.

Tabelle 12-2

Warnnummern, Ursachen und ihre Abhilfe
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12.3

Fatale Fehler (FF)

Fatale Fehler sind schwerwiegende Hard- oder Softwarefehler, die
keinen reguléaren Betrieb des Gerats mehr zulassen. Sie erscheinen nur
auf der PMU in der Form "FF<Nr>". Das Druicken einer beliebigen
Taste auf der PMU fiihrt zu einem Neustart der Software.

Nummer / Stérung

Ursache

Abhilfe

FFO1

Zeitscheibeniberlauf

In den hochprioren Zeitscheiben wurde ein
nicht behebbarer Zeitscheibeniberlauf
erkannt.

Mindesten 40 Ausfalle der Zeitscheiben T2,
T3, T4 oder T5 (siehe auch Parameter r829.2
bis r829.5)

- Pulsfrequenz (P340) erniedrigen
- CU tauschen

FFO3 Es sind schwerwiegende Fehler beim Zugriff - CU tauschen, bzw. Gerat tauschen
auf externe Optionsbaugruppen (CB, TB, (Bauform Kompakt'RLUS)

Zugriffsfehler SCB, TSY ..) aufgetreten

Optionsbaugruppe - LBA tauschen

- Optionsbatigruppe tauschen

FFO4 Beim Test des RAMs ist ein Fehler - CU tauscéhen, bzwr Gerét tauschen
aufgetreten. (Bauform, Komipakt PLUS)

RAM

FFO5 Beim Test des EPROMs ist ein Fehler - CU {tauscheny bzw. Gerét tauschen
aufgetreten. (Bauform Kempakt PLUS)

EPROM-Fehler

FF06 Uberlauf des Stacks. Bei\VCyAbtastzeit (P357) vergrofRern

Stack-Overflow

Bei'MC: Pulsfrequenz (P340) erniedrigen

aCU tauschen, bzw. Gerét 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

FF09

Protection Fault

illegales Format bei einém gesehitzten
Prozessorbefehl

- CU tauschen, bzw. Gerat tauschen
(Bauform Kompakt PLUS)

- Firmware tauschen

FF10

lllegal Word Operand
Adress

Wortzugriff auf eine‘tungerade Adresse

- CU tauschen, bzw. Gerét tauschen
(Bauform Kompakt PLUS)

- Firmware tauschen

FF11

lllegal Instruction
Access

Sprungbefehlfauf eine ungerade Adresse

- CU tauschen, bzw. Gerat tauschen
(Bauform Kompakt PLUS)

- Firmware tauschen

FF13

Falsche Firmware-
Version

EsistyeinVersionskonflikt der Firmware mit
dér 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 Stack-Uberlauf (C-Compiler Stack) Baugruppe tauschen
CSTACK_OVEREKOW
FF16 NMI - Firmware tauschen
- CU tauschen, bzw. Gerét tauschen
NMI-Fehler (Bauform Kompakt PLUS)
nicht Kompakt PLUS
Tabelle 12-3  Fatale Fehler
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Umweltvertraglichkeit

13 Umweltvertraglichkeit

Umweltaspekte bei
der Entwicklung

Eingesetzte
Kunststoffteile

Umweltaspekte bei
der Fertigung

Umweltaspgkte hei
der Entsorgung

Gegeniber friitheren 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 Volamens, der
Masse und der Typenvielfalt der Metall- und Kunststoffteileigelegt.

ABS: PMU-Tragerplatte, SiemenstLOGEO

PC/ ABS: Frontklappe MC-Large

PAG: Frontklappe MC, Anschlussleisten,
Abstandsbolzen, Lifterflugeirad

PAG6.6: Zwischenkreisklemmenabdeckung,

Durchgangsklemmen;¥Klemmleisten,
Reihenklemmen

Pocan (PBT): Optionskartenblenden
PP: PMU;Abdeckkappe
PBTP: Luftergehause
Hostaphan (Makrofol): Isolierplatten

Formex: IsOlierfolie

NOMEX: [Solierpapier

FR4: Leiterplatten

HalogenhaltiggyFlammenschutzhemmer wurden bei allen wesentlichen
Teilen durch schadstofffreie Flammenschutzhemmer ersetzt.

Bei der Auswahl'der Zulieferteile war Umweltvertraglichkeit ein
wichtiges Kriterium.

Der Transpert der Zulieferteile geschieht vorwiegend in
Umlaufverpackung.

Auf Oberflachenbeschichtungen wird, bis auf Ausnahme der
feuernverzinkten 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.
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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 pracedures.

¢ Trained in rendering first aid.

indicates an imminently hazardous situationywhich, if not avoided, will
result in death, serious injury and considérable 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 6SE7087-6KP50
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WARNING

NOTE

Hazardous voltages are present in this electrical equipment during
operation. O
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 i ent on
correct transport, proper storage and installation as well a ul

operation and maintenance.

connection with installation, operation or maintenance.

Should further information be desired of's particular problems
arise which are not covered suffici o] purchaser's purposes,

the matter should be referred to the IEMENS sales office.

The contents of this documenta
any prior or existing agreeme&'
contract contains the entire gbligati

contained in the contract
SIEMENS AG. Any sta
warranties or modi

This documentation does not purport to cover Qon all types of
the product, nor to provide for every possib@gency to be metin

not become part of or modify
itment or relationship. The sales
of SIEMENS AG. The warranty
n the parties is the sole warranty of
ontained herein do not create new

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 toughing an
electronic board.

Boards must not come into contact with highly insulating materials - e.g.
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 storgd“and transported in
conductive packaging (e.g. metalized plasti€ boxes’or metal
containers).

If the packing material is not condugtive; the boards must be wrapped
with a conductive packaging material, €yg. 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  6SE7087-6KP50
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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, commissioning0f the
drive converter (i.e. the starting of normal operatien) is
prohibited until the machinery has been provedyto
conform to the provisions of the directive 98I87/EG
(Machinery Safety Directive - MSD). Accountgis todbe
taken of EN 60204.

Commissioning (i.e. the starting of normal opertion) is
admissible only where conformity with the EMGC, directive
(89/336/EEC) has been establisheds

The drive converters meet the requirements of the low-
voltage directive 73/23/EEC.

They are subject to the harmonizedystandards of the
series EN 50178 / DIN VDE “0%60 in “conjunction with
EN 60439-1 / DIN VDE 0660 part 500 and EN 60146 /
VDE 0558.

The technical data as wélljas information concerning the
supply conditions shall beftaken from the rating plate and
from the documentationfandshall be strictly observed.

3. Transpoxt, storage

The instruction$” for tfansport, 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 infthegpertinent
documentation.

The drive converters shall be protected against
excessive strains. In particular, nogecomponents must be
bent or isolating distances altered/in \the course of
transportation or handling. No centact shall be made with
electronic components and contacts:

Drive  converters  contain“@yelectrostatic  sensitive
components which aré liable “to damage through
improper use. Electfic components must not be
mechanically damaged "o, destroyed (potential health
risks).

5. Electrical €ennection

When workingyondlive drive converters, the applicable
national'aecidentyprevention rules (e.g. BGV A2) must be
compliedith.

The <electricaly installation shall be carried out in
accordanceyWwith the relevant requirements (e.g. cross-
sectional areas of conductors, fusing, PE connection).
Fon further information, see documentation.

Imstructions for the installation in accordance with EMC
reguirements, 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 these safety instructions in a safe place!

1-4
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2 Description O

Range of application The inverter is a power electronics component for feeding highly s ’
dynamic three-phase drives in the output range from 0.75 kW to 37 kW.

The unit can be operated from a DC system with voltages from 510 V to
650 V. S

The inverter enables a three-phase system with a variable %
link

frequency between 0 Hz and 400 Hz to be generated
voltage with the pulse width modulation method (PWM).

The unit is controlled by the internal closed-loop contfol

which consists of a microprocessor and a digital signal
(DSP). The functions are provided by the unit s%
C

The unit can be operated via the PMU operat panel, the user-
friendly OP1S operator control panel, the terfninalstrip or via the bus
system. For this purpose, the unit has a nu of interfaces and three
slots for the use of optional boards.

Resolvers, encoders, pulse encod
used as encoders on the motor.

d iturn encoders can be

Terminal stri
Optional [ Terminal strip | ' : PMU
boards Control electroni Sl Serial
interface

C/L+ Oommb %T [ M
| v2/T2 Motor
: : terminals
D/L- O
: DC link \ DC

o W2/T3

fuse link Inverter
e R T T — \ ................................... .0 PE2
e trersassssrrenanns R H
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3 Transport, Storage, Unpacking O

The units and components are packed in the manufacturing plant 0
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 4

handling.
Transport Vibrations and jolts must be avoided during transport. h@
damaged, you must inform your shipping company immediate
Storage The units and components must be stored in clean, dfy roe

Temperatures between -25 °C (-13 °F) and +70 °C (1568 °F) are
permissible. Temperature fluctuations must not be ethan 30 K per
hour.

CAUTION If the storage period of two years is excee
formed. See Section "Forming".

nit must be newly

Unpacking The packaging comprises board an ted paper. It can be
disposed of corresponding to riate local regulations for the

disposal of board products. it components can be installed
and commissioned after they e n unpacked and checked to
le

ensure that everything is c% d that they are not damaged.

>
N
O
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First Start-up

4

Unpack and check the
units

v

Mount the unit and
install optional boards
which have not yet
been fitted

\

Form the DC link
capacitors, if necessary

v

Connect the protective
conductor, the power
cables or buses and, if
present, the ext. 24 V

supply

v

Connect the control
cables, communication
cables, encoder cables

and motor cables

First Start-up

After removing the packaging, check that the unit is
intact and undamaged. Only intact units may be started
up. Please also check that the unit is complete, that the
correct optional boards are fitted, and that the
technology option has been released, if ordered.

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
two years, you have to newly form the DC link capacitors

Please connect, starting with thegprotective conductor,
the power cables or DC link buses‘and the external 24 V
supply. Pay attention to EMC instructions when laying
the cables. Please do not at this stageyconnect any
control, communication, encoder and motor cables
(exception: cable for conpécting Up an OP1S, if
parameterization is to be effected via the OP1S).

Please connegt theyi€maining control, communication,
encoder and moter cables. Pay attention to the EMC
instructions when laying the cables.

WARNING

A

Theldevice must be disconnected from
itssvoltage 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 extemal

After checking that the cabling has been correctly
connected and that it sits properly, power up the external
24 V supply. After the electronics power supply has been

See section
"Transport,
Storage,
Unpacking"

See section
"|nstallation”
andinstallation
infConformance
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"

24V supply started, the unit initializes itself. The action can take
several seconds. The drive status is subsequently shown
v on the PMU.
Siemens AG  6SE7087-6KP50
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If the PMU does not show status °005 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 " - ..’
Parameterization
parameter modules

' N

After checking the unit and the cabling once more, powe
up the line voltage and perform a function test accordi
to your parameterization.

WARNING It must be ensured that no da
persons and equipment can o
energizing the power and
recommended not to driven
machine until the fun
been successfull

Function test

Further start-up and parameterization a
your specific requireme

N
S

L 4

Q
o
&
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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 féFwork
on electrical power equipment (e.g. VDE, UL) must bg'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{designedn accordance with degree
of protection IP20 or IBXXB in accordanee with EN 60529 and as open-
type devices to UL 50, thus pr@viding protection against electrical
shocks. In order to also ensure,pretection 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,anéhclassified as enclosure type to UL 50.

Clearances

When you installfthe equipment, make sure that the DC link connection
is at the top and thedmotor connection is at the bottom.

The devices mustbe ‘mounted side by side in close physical contact.

In order to efnsure,an’adequate supply of cooling air, a clearance of
100 mm must pe left at the top of the unit and at the bottom of the unit
respectiyely ta components which may considerably affect the flow of
cooling air.

Whén maunting in cabinets, the cabinet cooling must be designed
according to the power loss. Please refer to the Technical Data in this
regard.

Siemens AG 6SE7087-6KP50
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Requirements at the ¢ Foreign particles
point of installation 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
dust which could diminish the functionality. If necessary, filters
should be used or other corrective measures taken.

¢ Cooling air
The units must only be operated in an ambient cli
accordance with DIN |IEC 721-3-3 Class 3K3. For(co air

temperatures of more than 45 °C (113 °F) and insta n altitudes
higher than 1000 m, derating is required.

Mounting
surface @

00

Cooli

100 mm

L 4

&& Minimum clearances for cooling

L 4

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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Installation

Installation

The unit is mounted directly to a mounting surface. Fixing is by means
of two or four M5 screws.

Mounting surface Slots
for screws M5

F—ZGO mm—»I / o .

I T :

360 mm
425 mm

—414 mm

45 mm
90 mm

4.0 kw

T

I_| _T:

——220 mm —>|

22.5 mm
45 mm

0.55 kW

t front cover)

Side view

Fig. 5-2 Dimension drawings for hous to 90 mm wide

Cutouts
for M5 screws

25 mm

360 mm
414 mm

22.5 mm 1 1
—~

180 mm

135 mm

55/7.5/11 kW 15 - 37 kW
Front view

220 mm —»

Side view

% Fig. 5-3 Dimension drawings for housings 135 mm and 180 mm wide

Siemens AG

6SE7087-6KP50
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5.2 Installing the optional boards

DANGER The unit has hazardous voltage levels up to 5 minutes after it has beep
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.

5.2.1 Installing optional boards on units with a width up to 90 mm

Disconnect unit
from power supply

DANGER

Dismantling the unit

Opening the unit

Removinggthess|ot
cover

Disconnect the rectifier unit or the converter fromythe power supply and
switch OFF the unit. Remove the 24V powersupply for the electronics.
Take off all connecting leads.

Dismantle the unit as follows:

<

Open the terminals of the.DGylink"bus module.

Remove the fixing screwsiyby means of which the unit is fixed to the
mounting surface.

Pull the unit down,untilthe DC link bus module is completely
exposed.

Pull the unit outowards you.

Lay the unit onyits feft side.

Unscrew/the two fixing screws of the right-hand side wall. The fixing
screws areflocated at the top of the unit at the rear right-hand
cornér, and at the bottom of the unit in the middle of the right-hand
Side wall.

You de,not have to remove the two fixing screws completely, as the
wall of the unit is provided with a cutout to enable you to swing out
the,cover once the screws have been loosened.

Open the right-hand side wall. To open it, swing the right-hand side
wall towards you and pull it upwards out of the guide on the front
edge.

Remove the cover of the selected slot on the front panel.

+ To do so, you must carefully cut through the four connecting points

of the cover on the front panel with a thin knife.

5-4
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Fixing screw for side
cover

Designation plates

1 for the optional
= 7 boards

ﬂ 3

=3
=
1)
2
@

EEEETTEITTTH

=

5600
!naaaa S
8

=

Fig. 5-4 Position of th%ws on the right-hand side wall

U
PBI
L 4
Slot A
g
5 @
L |© &
&
< Slot B
(2]
ke]
o
\ 2 T g
= “i
2
@
Slot C ‘
ot
K‘ _rsLli
* n
////’/'///// //J]//
Fig. 5-5 Removing the right-hand side wall
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Installing the Push the optional board from behind into the opening on the front cover
optional board (D) until the position of the 64-pole system connector on the main
board corresponds with the position of the socket.

Insert the optional board from the right onto the 64-pole system
connector on the main board (@). The view shows the installed state.

Screw the optional board tight at the fastening points in the front section
of the optional board (®).

N L 4
% Slot B %
o
e — —
g @ A d ‘_g
Slot C \ 5 Slot C -
] & 11 @ &
@f @
Lﬂ ® 'y 4
Fig. 5-6 Installing the optional board
Assembling and Close the right-hand side w he“unit as follows
mounting the unit ¢ Insert the right-hand sid&wall from above into the guide on the front

right-hand side.
¢ Swing back the_side
tight'again by means of the two fixing screws.
WS:

Mount the unigas
¢ Insert the unitinto

mounting position from the front underneath

the DCIi dule.
¢ Liftth i ards until the DC link bus module is completely in its
origimal position again.
Qmit tight to the mounting surface with the fixing screws.
terl the DC bus module.
e-eonnect all previously removed connecting cables.

. ck all connecting cables and the shield to make sure they sit
roperly and are in the correct position.

Designating the ¢ To designate the optional board, insert the relevant designation
plate into the envisaged position on the front of the unit.

optional bo
% + After powering up the voltage, you can log on the optional boards in

the software of the unit and commence start-up.

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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5.2.2 Installing optional boards on units with a width of 135 mm and
180 mm O
Disconnect unit
from power supply
DANGER Disconnect the rectifier unit or the converter from the power supply and

switch OFF the unit. Remove the 24V power supply for the electronic$’

Take off all connecting leads. %
023

NOTE Optional boards are mounted when the power sec eady
installed.

Opening the unit + Loosen the 2 fixing screws on the front @t at the top. There
is no need to remove the screws co ,'since cutouts are
provided in the housing to per f come away after the
screws have been loosened.

+ Carefully swing the upper f
from the housing.

+ At the power section, op
connects up with the cofitrol electronics.

+ Take off the front of moving it forwards.
Removing the slot ¢ Remove the c t lected slot on the front panel.
cover ¢ Todoso,y carefully cut through the four connecting points

of the cover.o front panel with a thin knife or remove the
existing bIN.

Removing the ¢ Undoth nal board screws by about one turn each.
optional board . Loose: nection between the system connector and the

ion forwards (approx. 30 °) away

ing lever of the ribbon cable that

board so 0 prevent any mechanical tension arising when the
fully unscrewed.

s
o\ét the optional board screws and remove the board.

O
Q>®

L 4

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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Mounting the ¢ Insert the optional board from the behind the broken-out slot cover
optional board (D) until the position of the 64-pole system connector on the
electronic board corresponds with the position of the socket.

¢ Insert the option board into the 64-pole system connector on the
electronic board (@).

+ Screw the optional board tight at the fastening points in the front
section of the optional board with the two screws (®). ¢

Slot C ‘

Fig. 5-7 Installing the optional be
Assembling and + Keep the front of the un%about approximately 30 ° forwards
mounting the unit and insert the cutou er guide plate - approaching from

below - into the ower section.
¢ Insert the co n cable plug into the power section socket and
close the lgck ever

9
+ Carefully r ront of the unit into the housing. Make sure that
the guid s‘on the right-hand side of the front (viewed from the
r ousing cutouts.
t of the unit securely to the power section with the two

fixi

Connecting up the . - ect all previously removed connecting cables.

unit k all connecting cables and the shield to make sure they sit
rly and are in the correct position.

Designating the + STo designate the optional board, insert the relevant designation
late into the envisaged position on the front of the unit.

optional board
@o After powering up the voltage, you can log on the optional boards in

%\ the software of the unit and commence start-up.

6SE7087-6KP50 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 dargest
possible surface areas (not paint on paint). If required, use,semated
washers. The cabinet door must be connected to the gabinetthrough
grounding straps which must be kept as short as possible.

NOTE Grounding installations/machines is essentially a proteetive measure.
However, in the case of drive systems, this also has an influence on the
noise emission and noise immunity. A system cahyeither be grounded
in a star configuration or each component grounded separately.
Preference should be given to the lattergrounding system in the case
of drive systems, i.e. all parts of thejinstallation to be grounded are
connected through their surface or in, awmesh pattern.

Rule 2 Signal cables and power cablés,must.be routed separately (to eliminate
coupled-in noise). Minimum €learahce: 20 cm. Provide partitions
between power cables and signalcables. The partitions must be
grounded at several points aleng their length.

Rule 3 Contactors, relays, solepoidwalves, electromechanical operating hours
counters, etc. in theseabinet must be provided with quenching elements,
for example, RC£lements;*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 conductorymust be twisted, or the surface between the
outgoing and incoming conductors kept as small as possible in order to
prevent ummecessary coupling effects.

Rule 5 Eliminate, anyjunnecessary cable lengths to keep coupling
capacitances and inductances low.

Rule 6 Connect the reserve cables/conductors to ground at both ends to
achievean 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 DAGS5).

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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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 shieldfaswell as
braided shields; they are poorer by a factor of at least 5!

The cable shields of analog signal cables can be connectedyto ground
at both ends if the equipotential bonding is good. Gogd 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 nFIL00 V type MKT).
However, the shield is still connectéd, at’bgth ends to ground for high
frequency as a result of the capacitok,

If possible, the signal cables shouid,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 fram beihg céupled-in through the supply.

SIMOVERT MASTERDRIVES and automation units/control electronics
should be conneeted-up to different supply networks. If there is only
one commongAetwork, the automation units/control electronics have to
be de-coupled fronrthe supply using an isolating transformer.

The usef a radio interference suppression filter is obligatory to
maintainlimit value class "First environment" or "Second environment”,
evenifsinusoidal 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 interferencefSuppression
filter have to be spatially separated/isolated.

In order to limit the noise emitted, all variable-speed metorsthave to be
connected-up using shielded cables, with the shields/beingiconnected
to the respective housings at both ends in a low-inductive Mmanner
(through the largest possible surface area). The motonfeeder cables
also have to be shielded inside the cabinet or at least shielded using
grounded partitions. Suitable motor feeder cablete.g. Siemens
PROTOFLEX-EMV-CY (4 x 1.5 mmZ2 ... 4 x 120 mm?2) with Cu shield.
Cables with steel shields are unsuitable,

A suitable PG gland with shield codnection can be used at the motor to
connect the shield. It should also betensured that there is a low-
impedance connection betweefthe metorterminal box and the motor
housing. If required, connect:up using an additional grounding
conductor. Do not use plasticimotorterminal boxes!

A line reactor has to be installed between the radio interference
suppression filter and thesSIMOVERT MASTERDRIVES.

The line supply cable has o b€ spatially separated from the motor
feeder cables, e.g. by grounded partitions.

The shield betweenthe motor and SIMOVERT MASTERDRIVES must
not be interrupted byathe installation of components such as output
reactors, sinuseidahfilters, dv/dt filters, fuses, contactors. The
components mystibe mounted on a mounting panel which
simultaneeusly.serves as the shield connection for the incoming and
outgoingmot@r cables. Grounded partitions may be necessary to shield
the camponents.

In arder taylimit the radio interference (especially for limit value class
“First'environment "), in addition to the line supply cable, all cables
exterpally connected to the cabinet must be shielded.

Examples of these basic rules:

Siemens AG 6SE7087-6KP50
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Cabinet 1 Cabinet 2 Cabinet 3 |
*) Keep the radio interference
suppression filters away from
SIMOVERT MASTERDRIVE
air discharge duct, e.g. by
@ Rule nother level
13
L 4
Control
Rule
9,10
) N——
@ Shield connection
Fig.g—l amples for applying the basic EMC rules
Co hth ends to the ]
in using through the
t possible surface areal! ] ]
Shield rail
@ )
% / Cable retaining bar
s . A
* / f?
Fig. 6-2 Connecting the motor cable shield where the cable enters the cabinet

6SE7087-6KP50 Siemens AG
6-4 Operating Instructions ~ SIMOVERT MASTERDRIVES



06.2006 Installation in Conformance with EMC Regulations

] .
Motor terminal box %

Fig. 6-3 Shield connection at the motor Q

The shield can be connected throu metric gland (nickel-
plated brass) with a strain reli . Thusythe degree of protection IP

20 can be achieved.

For higher degrees of protec
glands with shield connecti

¢ SKINDICHT SHVE,
+ UNIIRIS Dicht @

upto IP 68), there are special PG

app, Stuttgart
Dicht, Messrs. Pflitsch, Hickeswagen
use plastic motor terminal boxes!

Shield

O Cable con-
T nector
\
\ g
~—
Fig. 6-4 Connecting the signal cable shields for SIMOVERT MASTERDRIVES

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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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.

—
L 4
Serrated bar ble connector

]
o

N\,
Connect serrated bars _/Z/M/.'/:/.///IAZ/./MA%

at both ends to the P Py

cabinet housing
through the largest
possible surface area!

Fig. 6-5 Connecti s@wshields in the cabinet
Wherever possible,
reduce the shi e
L 4 \< ,

L 4

ermediate terminals should not be used as they
ect!

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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7 Connecting-up O

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 dam\%ncur if

these warning instructions are not observed.

Hazardous voltages are still present in the unit up to s after it
has been powered down due to the DC link capaciters. s, the
appropriate delay time must be observed beforgwor on the unit or
on the DC link terminals.

The power terminals and control terminals still'be live even when
the motor is stationary.

If the DC link voltage is supplied centrally, nverters must be
reliably isolated from the DC link v e!

uld be observed that live
) can be touched (shock

When working on an opened
components (at hazardous volt
hazard).

The user is responsible tha%e units are installed and connected-up
according to recognized atiens in that particular country as well as
other regionally valid re @ s. Cable dimensioning, fusing,

Ol )

grounding, shut and overcurrent protection should be
0

>
\\\O

O
<<>Q’

L 4

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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227777222777,
7777777777772
2077707000077
| Jf=!
. X3 DC link
Safe STOP (optional) X533 ——£&z777777272727227, A - busbars
¢

BBEAH

PMU 2] %
Bl 7]
External DC24 V supply, j b Fx100 |
RS485 (USS) X100~ [trA
S1
Bus terminating resistor (USS) S1—— = &
Slot A

Terminal strip X101 ———»

R 5[]
||

@
[¢]

RS232 / RS485 (USS) X103 ——— Slot C

x
0000
o0o0000)[ &

Motor connection X2

O

_ _ Shield
Shield connection for — || connections for
control cables motor cable
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DC link bus module X3 , ) f {PE3
f f
A 727 +_
ZZZZ4N Sate STOP
I (option) X533 r's
CEEE|
PMU—| &
External DC24 V supply, [Fl &
RS485 (USS) X100 P Ea
S1
Bus terminating —

resistor (USS) S1

x
=
o
=
w

Terminal strip X101 ——¢

ARRRERRRRR:

X
A
o
=
[¢)

RS232/RS485 (USS) X103 ——

0000
00000

O

Slot C

Motor connection X2 ——»

Fig. 7-2

C\Zvervew of units 135 mm wide

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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06.2006
DC link bus module X3 / £ , || PE3
; f — |+_
YL/ L, Safe STOP
[RERRRRIIARARAY! option) X533
[RERRRRIARARAY! (option) L 4
EEEE]
PMU —
DC24 V supply, I &
RS485 (USS) X100 FE A @
S1
Bus terminating u
resistor (USS) S1 — ®
U

X
=
o
=

Terminal strip X101 ——

] TR

X
1=
o
@

RS232/RS485 (USS) X103 ——

0000
00000

Slot B

Slot C

O

Motor connection X2 ———»

CNEvervew of units 180 mm wide

7-4
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7.1 Power connections
WARNING Q

Protective conductor

The protective conductor must be connected up both on the mains sid
and on the motor side.

On account of leakage current through the interference-suppression 4
capacitors the following must be observed as per EN 5017

e A minimum cross-section of 10 mm2 Cu must be u

o If supply connections with cross-sections less than are
used, two protective conductors have to be conn he

cross-section of each of the protective conductors'c ponds to
the cross-section of an outer conductor. é

NOTE If the unit is mounted on a grounded mounti urface via a conductive
connection, the protective conductor crg§s section can be the same as

that of the phase conductor. The fuhcti e second protective
conductor is afforded by the groun ing surface.

Q‘D

N
>
$

L 4

Q
o
&

L 4
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7.1.1 Power connections for units with a width up to 90 mm
Protective On top of the unit behind the DC link connection X3 is an extra
conductor protective conductor connection in the form of a threaded M4 bolt.
It is used for connecting a protective conductor for units in isolated
connection.
X3 - DClink bus The DC link bus module serves to supply the unit with electrical energy.
module . . :
Bar Designation Meaning Range
3 PE3 Protective conductor connection
2 D/L- DC link voltage - DC’510 - 650 V
1 C/L+ DC link voltage + DC 510 - 650V

Connectable cross-section: "Electro-plated copperi 3xd10 mm, rounded
off according to DIN 46433

Bar 1 is at the front when installed.

Table 7-1 DC link busbars
X2 — Motor The motor connection is locatéd\atithe lower section of the unit.
connection - 3
Terminal Meaning Range
[—?_' % ﬁ PE2 Protective conduetor connection
1 | B S u2 PhaSe U2/ T1 3ACOV-480V
1 EIE V2 Rhase V2/ T2 3ACOV-480V
] S w2 Phase W2 / T3 3ACOV-480V
Connectable créss-segtion: 4 mm? (AWG 10), stranded
Terminal PE2 isfat'the front when installed.
Table 7-2 Motor connection
CAUTION Thé connector has to be screwed firmly to the housing (providing
resistance to vibration and protecting against being inadvertently
withdrawn).

The motor cables must be dimensioned in accordance with VDE 298,
Part 2.

After installation of the connector, the shield of the motor cable must be
fixed to the shield plate through a large surface area.

6SE7087-6KP50 Siemens AG
7-6 Operating Instructions ~ SIMOVERT MASTERDRIVES



06.2006 Connecting-up

7.1.2 Power connections for units with a width of 135 mm and 180 mm
X3 - DClink bus The DC link bus module serves to supply the unit with electrical energy.
module - - )
Bar Designation Meaning Range
3 PE3 Protective conductor connection
2 D/L- DC link voltage - DC 510 - 650 V
1 C/L+ DC link voltage + DC 520 - 650 V

Connectable cross-section: "Electro-plated copper" 3x20 mmgfrounded
off according to DIN 46433

Bar 1 is at the front when installed.

Table 7-3 DC link busbars
X2 — Motor The motor connection is to a terminal block at theysbottom of the unit.
connection - -
<18.5 kW Terminal Meaning Range
PE Protective conductor cénnection
Uu2/T1 Phase U2/ T1 3ACO0V-480V
V2 /T2 Phase V2UI2 3ACO0V-480V
@ @ @ @ W2/T3 Phase W2,/ T3 3ACO0V-480V
Connectable cross-section:

Housing width 135 mm: #10,mm?2 (AWG 8), stranded
Housing width 180 mm:, 16 mmz2 (AWG 6), stranded

Viewed from the front, Terminal PE"is at the left.

Table 7-4 Metor connection

The motor cablesimust be dimensioned in accordance with VDE 298,
Part 2.

After installation of the connector, the shield of the motor cable must be
fixed to the,shield plate through a large surface area.

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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X2 — Motor The motor connection is to a terminal block at the bottom of the unit.
connection = 22 kW ) )
Terminal Meaning Range
@ Protective conductor connection < ,
U2/T1 Phase U2 /T1 3ACO0V-480V
V2/T2 Phase V2 /T2 3ACO0V-480V
D) W2 /T3 Phase W2 / T3 3ACOV-480v ¢
@ Connectable cross-section:
@) Maximum cross-section: 50 mm? (AWG 1/0),
[ ] © Minimum cross-section: 10 mm?2 (AWG 6)
PE terminal is at the bottom right of the shield plate. @
Table 7-5 Motor connection
The motor cables must be dimensioned in ordamnce with VDE 298,
Part 2.
After installation of the connector, the shie e motor cable must be
fixed to the shield plate through a area.

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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7.2 Control connections

connections connections:
+ external 24V supply, USS bus connection (RS485)
¢ serial interface for PC or OP1S

Standard The basic version of the unit is provided with the following control OO

+ control terminal strip. L4
WARNING The device must be disconnected from its voltage suppli DC
electronics supply and mains voltage) before the co ncoder

leads are connected or disconnected!

Failure to observe this advice can result in encoder cts, which may
in turn cause uncontrolled axis movements.

WARNING The external 24 V infeed and all circuits acted to the control
ty separation as

stipulated in EN 50178 (PELV circui ective Extra Low Voltage).

CAUTION The external 24 V supplydnustibe protected by an m.c.b. in order to
prevent the overloadingfof d conductors / components in the

event of a device ( short circuit in the control electronics or
a wiring fault).
Fuse —F1,F2 x , tripping characteristic C,

Siemens 55X2 1 .
(For wiring inf fon, see supplementary sheet supplied with rectifier
r

unit or conve nd Fig. 7-4).
L 4

Q
o
&

L 4
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3AC
380 -480V
N
|../\. N W
PELV power
supply _
+ i
DC — A fomms

24V —

. I I
electronics
34I I

O
Control
electronics
O

Inverter 1.2

Inverter 1.3

Inverter 2.1
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Switch for ON +5V
External 24 V _|}24V 33 R I — B P24 USS bus connection S1 OFF
supply o 31 = 36V S
®__I\N\ ry GND|
pE L 17 RS485N
Serial USS = ) 35 LS RS485P M TxD
interface (RS485) RS485N I:.:’ l RxD |_|>1
94 -
36 ® LlJ EN_RS232
X101 Controller i I
— - RS232 1d
Lo w2 en sy MICTO BOOT &
Aux. powr N controller 5
supply 2 — M24
S o ]2
[N |
3 3|8
»—B—t > S-He—> «—Out 0|0 |9
Out In »In B
3 2| 1
Two-way ._W > 4 OHe—> < (I)nut
digital inputs »>
and outputs Z . 5 SHe—r < (I)nut
6 <
—B—d— — > e - - IOnut
Outputs , 4 two-waydigital inputs/outputs
—" S < : >
Digital inputs 8
L
Inputs A
9
Analog input ® X103
ulg <:'> Slot B
Analog output
12| o] <:> Slot C
Fig. 7-5 Overvi the ard connections
’\

N
&
&

L 4
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X100 - external The 4-pole terminal strip serves to connect the external 24 V DC power
DC24 V supply, supply (supply from the supply unit or an AC/AC converter) and for
USS bus connecting a USS bus.

9-pole Sub-D socket of the serial interface X103.

The bus terminating resistor can be switched in via switch S1 as
required. In the lower position, the bus termination is switched off. ¢

The termination has to be switched in whenever the unit is loeated at
one end of the USS bus.

The USS bus connection is linked to the control electronics and the < )

Terminal Designation Significance
33 +24 V (in) 24V DC power suppl
- 34 ov Reference potentia

o[o[]]
0000

ooog

35 RS485P (USS) USS bus conne RS485
36 RS485N (USS) USS bus ¢

Connectable cross-section: 2.5 mmz (A

Terminal 33 is at the top when installed.

Table 7-6 External 24 V supply, USS b

The unit draws a current of
optional boards are plugge

e 24 V power supply. When

NOTICE The RS485 interface ¢ rated either via —X100 or —X103.

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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X101 - Control

terminal strip ¢ 4 combined digital inputs and outputs

1 analog input
1 analog output

* & & o

inputs.

2 additional digital inputs

The following connections are provided on the control terminal strip:

24 V auxiliary voltage supply (max. 60 mA, output only!) for the

CAUTION

If the digital inputs are supplied from an external 24 V supply, this must

be referenced to frame X101.2. Terminal X101.1 (P24 AUX) may not
be connected with the 24V supply.

Terminal Designation

Meaning

Range

1 P24 AUX Aux. voltage stipply DC 24V /60 mA
1 2 M24 AUX Referencepotential ov
2 choked
3 3 DIO1 DigitahinpUt/output 1 24V, 10 mA /20 mA
4 4 DIO2 Digital input/output 2 24V,10 mA /20 mA
2 5 DIO3 Digital input/output 3 24V, 10 mA /20 mA
7 6 DIO4 Digital input/output 4 24V, 10 mA /20 mA
8 7 DI5 Digital input 5 24V, 10 mA
1% 8 Di6 Digital input 6 24V, 10 mA
11 9 Al— Analog input — 11 bit + sign
12 differential input:
10 Al+ Analog input + +10V/Ri=40kQ
11 AO Analog output 8 bit + sign
+10V/5mA
12 M AO Ground analog output
Connectable cross-section: 0.14 mmz2 to 1.5 mmz2 (AWG 16)
Terminal 1 is at the top when installed.
Table 7-7 Control terminal strip
NOTE The outputs of the customer terminal can assume undefined states

during power up/board initialization/execution time overflow, unless a
specific response has been expressly defined (and implemented in the
hardware) for these periods.

Siemens AG 6SE7087-6KP50
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X103 - Serial It is possible to connect either an OP1S or a PC with RS232 or RS485
interface serial interface via the 9-pole SUB D socket. There are different
connecting cables for the PC for the various transmission protocols.
The 9-pole SUB D socket is internally coupled with the USS bus, thus
enabling data exchange with other nodes linked via the USS bus.
This interface is also used for loading software.
Pin  Designation Meaning Range 4
1 RS232 ID Changeover to RS232 protocol
—\ 2 RS232 RxD Receive data via RS232
9 }/5 3 RS485 P Data via RS485 interface
o
\8 0o 4 Boot Control signal for software upd
e} 8 5 M5 AUX Reference potential to P ov
] % 6 P5V 5V aux. voltage su +5 V, max. 200 mA
O |1 7 RS232 TxD Transmit data via RS232
~——
8 RS485 N Data via RS48 RS485
9 M_RS232/485 Digital g
Table 7-8 Serial interface

Q
o
&

L 4

>
N
O

7-14
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X533 - Safe stop
option

Using the "safe stop" option, it is possible to interrupt the gating signals
to the power section by means of a safety relay. This ensures that the
unit will definitely not generate a rotating field in the connected motor.

Even if the control electronics generates trigger commands, the power
section cannot move the motor.

The "safe stop" function is a "device for the prevention of unexpected
starting" in accordance with EN 60204-1, Section 5.4, and meets the
requirements of Safety Category 3 to EN 954-1 by virtue of appropriate
external protective circuitry.

DANGER

The "safe stop" function does not electrically isolate the moter from the
power section, i.e. the motor terminals are still at hazardous voltage
when the function is active!

The safe stop option is not suitable for bringing a rotating motor to a
quick halt as by de-energizing the trigger signals, thegmotor is only
braked by the connected load.

The motor cannot produce a torque,when the,"safe stop" function is
activated. Where external forces are appliedsto the drive axes or with
drives that are not self-arresting (e.g.\ertical axes), additional holding
devices, e.g. brakes, are required.

A residual risk cannot be precluded'in the case of two simultaneous
errors in the power section. In thiskease, the drive can be aligned by a
small angle of rotation (asynchronous motors: Max. 1 slot pitch in the
remanence range, corresponding to about 5° to 15°).

NOTE

The products.desctibed here have been developed to perform safety-
related functionstas part of a complete system or machine. A complete,
safety-related’system generally includes sensors, evaluation units,
signaling devigés jand strategies for safe shutdown. The manufacturer
of an instalfationsor machine is responsible for providing an appropriate
ovefall safety system. Siemens AG, its regional offices and associated
companiesreferred to as "Siemens" below) cannot guarantee all the
characteristics of a complete installation or machine that has not been
designed by Siemens.

Siemens shall not be liable for recommendations that are made or
implied as a result of the following description. No new warranty or
liability claims over and above those stated in the Siemens general
delivery conditions can be inferred from the following description.

Siemens AG 6SE7087-6KP50
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The safe stop option comprises the safety relay and the connecting
terminals for relay triggering and a checkback contact.

1 4 Terminal Designation Meaning Range
2 3
3 g 2 1 Contact 1 Checkback "safe stop" DC 20V -30 V.
4 pn 1 2 Contact 2 Checkback "safe stop" 1A
X533 X533 3 Control input  Rated resistance of field coil DC 20V -30V
"safe stop" >823Q = 10% at20°C  max. operating
frequency@6/min
4 P24 DC Supply voltage "safe stop" DCa24'V /
30 mA

Connectable cross-section: 1.5 mm2 (AWG 16)

When installed, terminal 4 is situated at the top front @f the Uit (see Fig. 7-1 to
7-3).

Table 7-9 Terminal assignment for the "safe stop*@ption

Exception: On units > 22 kW ©BSE70247TP_0,
6SE7026-0TP_0, 6SE7027-2TP_0) terminal 1 is at the
top front whenginstalled (see Fig. 7-1 to 7-3).

The field coil of the safety relayis conhected at one end to the
grounded electronics frame®When'the field coil is supplied via an
external 24 V supply, its megative pole must be connected to ground
potential. The external 24 ¥ supply must comply with the requirements
for PELV circuits 10 EN 50178 (DIN VDE 0160).

In the shipped state,& jumper is inserted between terminals 3 and 4.
The jumper must beikemoved before the "SAFE STOP" function can be
used and an external control for selecting the function connected.

If the safetyfrelayiis 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
- X633 :

Or
O

O w -
O |-

Optocoupler / *
fibre optics
_1 supply

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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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

Liability Insurance Regulation BGV Al 8§39, para. 3. Accordifngl

function checks must be performed as required by the#& service
a
0

conditions, but at least once a year and additionally after titi
commissioning and any modification and/or mainten

P24 ]

Request protective |4 _______|
device enable o, ]

Emerg.
stop

(O

Mains
Main switch  -Q1 I—L %/%
Al EYll Y12 |Y21)Y22 13 23 |31 47 57
N IR ' ] Il
LT
3TK2828
Y Y
AY33AY34 PE A2 14 24 |32 48 58
K1

SIMOVERT
-K2

MASTERDRIVES
M .
X: Binary input, connect to OFF3

e.g. X101.8 -->P558=21
Y: Binary output, connect to "Comparison value
reached"

\ e.g.X101.6 -->P654 = 120; P796 = 0 (comparison value)
Fig. 7-6 Sample application of "safe stop" function with contactor safety
combination for monitoring a moving protective device in Safety Category

3to EN 954-1

u2va [w2

% L
* S ) - | “ﬁ‘
:! I—Cu control -

i board
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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. 7-6, the tumbler does not release the movi
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 connecteﬁ
directly to terminals Y11 and Y12 and electromagnet Y1 is .

Binary input X is negated with signal "OFF3", i.e. at 24 erter
decelerates the motor to zero speed along the parameteri
deceleration ramp. The converter signals zero speedivi ry output

Y, thus energizing relay K2.
Once the motor has stopped, the safety relay in@erter is opened
iadhe

and the coil of main contactor K1 remains at checkback
contact. If contacts in the safety relay are stickin e checkback
contacts do not close and the safety combination on the right
deenergizes main contactor K1 via del cts 47/48 when the
set delay period expires.

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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Connecting-up

7.3 Conductor cross-sections

Protective
conductor

If the unit is mounted conductively on a grounded mounting surface, the
cross section of the protective conductor can be the same as that of the
phase conductor.

WARNING

In the case of insulated installation on units up to 90 mm wide, a
second protective conductor (with the same cross section as'the, line
conductor) must be connected to ground (M4 threadedioltsson the top
of the unit next to the mains terminal).

Motor cable

For cross-sections and leads, see catalog Motion Control SIMOVERT
MASTERDRIVES MC or IEC 60 204-1: 1997/1998:

7.4 Combinations of units

For simple configuration of multi-akis drives, one or several Compact
PLUS DC/AC inverters can be fed from the DC link of the Compact
PLUS AC/AC converters.

WARNING

The total drive poweref thegdnverters must not exceed the drive power
of the convertef, A simultaneity factor of 0.8 applies here.

For example; a'4 kW inverter and a 1.5 kW inverter can be connected
to a conyerter,With a drive power of 5.5 kW by a common DC bus.

The line-side components are rated according to the total power of all
converters and inverters. In the case of a multi-axis drive from one
5.5%\W, converter, one 4 kW inverter and one 1.5 kW inverter, the line-
sidé components must be rated for an 11 kW converter. If the total
power does not exactly equal that of one converter, then the line-side
components must be dimensioned according to the next-higher
converter power.

NOTICE

If more than two inverters are connected to the DC bus of a converter,
an external DC 24 V supply must be provided for these inverters. Only
one further inverter can be connected to the 24 V voltage output in the
case of a converter with a housing width of 45 mm.

Siemens AG 6SE7087-6KP50
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06.2006 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 extepSive parameter
aids and a prompted start-up function.

The unit can be further parameterized by entering pasameters with the
OP1S manual operator panel and via a controllérat the'field bus level
(e.g. Profibus).

NOTE In firmware V.20 (for performance 2 units) BIC® parameters can also
be changed in the "Run" drive status¥(see\also parameter list
"Changeable in"). In contrast to firmwarell.x in which BICO
parameters could only be changeduin,the "Ready" drive status,
structural changes can also begmade on performance 2 units with
firmware V2.0 during runningsoperation.

WARNING Unintentional axis movements‘may occur as a result of undesired
changes to BICQfparameters in the "Run" drive status.

8.1 Parametes,menus

Parameters with related functions are compiled in menus for structuring
theWparameter set stored in the units. A menu thus represents a
selection out of the entire supply of parameters of the unit.

ItsiS 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  6SE7087-6KP50
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Menu level 1
Select via
P60 Menu Select

Menu level 2
(only on OP1S)

Menu level 3
(only on OP1S)

User parameters

P60

Parameter menu

Fixed settings

Quick
parameterization

Board
configuration

Drive setting

Download

Upread/free access

Power section
definition

General parameters

Terminals

Communication

Control and status words

Setpoint channel

Motor/encoder

Control/gating unit

Sequen

Releases

Free blocks

Technology

P358 Key

PU——

SCom1/SCom2

o | Field bus interfaces.J

Sl INK

Position control

Speed control

VI/f open-loop control

| Current control |

Gating unit

Faults/alarms

e | Messages/displays

Trace

Synchronism

Positioning

Basic positioner |

| Setting up/MDI

P359 Lock

Parameter menus

By entering a password in P359,
access to the menus in the gray

shaded area can be prohibited to
unauthorized persons

8-2
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Parameterization

Menu levels

Main menus

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 "User parameters" menu selected

P0O60 =1 "Parameter menu" selected

P060 =8 "Power section definition" menu selected

Menu levels 2 and 3 enable the parameter set to be moreyextensively
structured. They are used for parameterizing the unitsgwith the OP1S
operator control panel.

P060 Men

u Descriptig s

0 User parameters e Freely configurable menu

1 Parameter menu e Contains complete parameter set

e More extensive strueture ofithe¥functions achieved by using
an OP1S operator control"panel

Fixed settings e Used to perform a'parameter reset to a factory or user setting

Quick

parameterization

e Used for quick parameterization with parameter modules
e When selecfed;the tnit switches to status 5 "Drive setting”

4 Board configuration e Usedddrconfiguring the optional boards

o \When selected, the unit switches to status 4 "Board
configuration"

5 Drive setting

e Usedyfor detailed parameterization of important motor,
enceder and control data

o * When selected, the unit switches to status 5 "Drive setting"

6 Download

¢ ‘Used to download parameters from an OP1S, a PC or an
automation unit

® When selected, the unit switches to status 21 "Download"

7 Upread/free access e Contains the complete parameter set and is used for free

access to all parameters without being restricted by further
menus

e Enables all parameters to be upread/upload by an OP1S, PC
or automation unit

8 Power,section e Used to define the power section (only necessary for units of

définition

the Compact and chassis type)

¢ When selected, the unit switches to status 0 "Power section
definition”

Table 8-1 Main menus

Siemens AG 6SE7087-6KP50
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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 an
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 po e to
restrict access to the parameters by defining your own with
the parameters:

¢ P358 key and

>
N

8-4
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06.2006 Parameterization
8.2 Parameter input via the PMU
The PMU parameterizing unit enables parameterization, operator
control and visualization of the converters and inverters directly on th
unit itself. It is an integral part of the basic units. It has a four-digit
seven-segment display and several keys.
Seven segment display for: @
/ drive statuses
S
l/__/l I/__// //__// //__// Alarms and faults 035
Parameter numbers - B B U O E E E
Raise k — — -
e key AN PECE Do LBEE
Lower key —f—— o
Toggle key ——— P Parameter indices ' L—’, ',_-’, ;
Parameter values 5 U B B
Fig. 8-2 PMU parameterizing unit
Key Significance
Toggle ke
P 99 y
A Raise key
\VA4 Lower key
press = single-step decrease
o g press = rapid decrease
P |+ A Hold toggle% o /' If parameter number level is active: For jumping back and forth
and press r. between the last selected parameter number and the
key operating display (r000)
\ o |If fault display is active: For switching over to parameter
number level
o |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)
P Hold toggle key e |If parameter number level is active: For jumping directly to the
nd press lower operating display (r000)
key o If parameter value level is active: For shifting the displayed
value one digit to the left if parameter value cannot be
P displayed with 4 figures (right-hand figure flashes if there are
any further invisible figures to the right)
Table 8-2 Operator control elements on the PMU
Siemens AG  6SE7087-6KP50
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Toggle key As the PMU only has a four-digit seven-segment display, the 3

(P key) descriptive elements of a parameter
¢ Parameter number, O
& Parameter index (if the 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, adjus@can

be made using the raise key or the lower key.
With the toggle key, you can change Parame xr

over:

e from the parameter number to the IE‘ IE‘
parameter index
o from the parameter index to the P ;
parameter value Parame arameter
index value

o from the parameter value to the

parameter number E
If the parameter is not indexed, you
can jump directly from the parameter
number to the parameter value.

NOTE If you change the value of
effective immediately. It i

er, this change generally becomes
the case of acknowledgement

meter list by an asterisk * *’) that the
tive until you change over from the

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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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 via PMU

zIEIN ZIZIN ZIZIN 7||E|N

| P053 [| 0000 [| 0001 [| 0002 [| P053 | L 4

Select P060

[ =os3 ZI%'N os0 | 0(}®
S

Set P0O60 to 0002 and select "Fixed settings" menu

A IE N 2 IZ' N 2 IE N
| P060 [| 1 [| 2 [| PO,
Select P970
» (] {\'

| P060 | . | P970 |

Set P970 to 0000 and start parameter re @

[Py 2 [V APl
| P970 || 1 | °005

3
Q
&

L 4

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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8.3

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. The parameter sets must be read out (upread),from the
units first. Stored parameter sets can also be transferred (downléaded)
to other units.

The OP1S and the unit to be operated communicate withyeach other via
a serial interface (RS485) using the USS protocol. Ddring
communication, the OP1S assumes the function ofithe ‘master whereas
the connected units function as slaves.

The OP1S can be operated at baud rates of 9 kBdsand 19.2 kBd, and
is capable of communicating with up to 32 slaves (addresses 0 to 31). It
can therefore be used both in a point-to-peint ik (e.g. during initial
parameterization) and within a bus configuration.

The plain-text displays can be shown‘in onesof five different languages
(German, English, Spanish, French, ltaliap). The language is chosen by
selecting the relevant parameterforitheislave in question.

Components Order Number

OP1S 6SE7090-0XX84-2FK0
Connecting cable 3 6SX7010-0AB03
Connecting cable,m 6SX7010-0AB05
Adapter for installationtin cabinet door incl. 5 m cable [6SX7010-0AA00

NOTE The parameter settings for the units connected to the OP1S are given
in the carrespending documentation of the unit (Compendium).
6SE7087-6KP50 Siemens AG
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2' fag ng xin—?a LCD (4 lines x 16 characters)
# 188, 688 min-1
Run \
9-pole SUB-D connector
LED red O Fault on rear of unit .
LED green O Run
— \ Reversing key
ON key | S 1IVAN Raise key \
OFF key (0] PN/ Lower key
| lev,
Jog key Jog || 7|/ 8] 9

OP1S

Key for toggling between contb
0 to 9: number keys

Reset|

Reset key{ackna @ )

Sign key

Connecting

Fig. 8-4

View of the OP1S

A—U—

1777447477447,
777777777777,
7174
| J
7722777222777

[

3
@

Unit side: L

9-pole SUB-D connector V4

Example: The OP1S in a point-to-point link with the Compact PLUS unit

NOTE In the as-delivered state or after a reset of the parameters to the factory
setting, a point-to-point link can be adopted with the OP1S without any
further preparatory measures and parameterization can be
commenced.

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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Key

Significance

Function

ON key

For energizing the drive (enabling motor activation). The
function must be enabled by means of parameterization

OFF key

For de-energizing the drive by means of OFF1, OFF2 or
OFF3, depending on parameterization. This function
must be enabled by means of parameterization.

Jog

Jog key

For jogging with jogging setpoint 1 (only effective when
the unit is in the "ready to start" state). This f@ifiction must
be enabled by means of parameterization.

Reversing key

For reversing the direction of rotation of theydrive. The
function must be enabled by means @f parameterization.

Toggle key

For selecting menu levels and switching between
parameter number, parameter indextand parameter
value in the sequence indicatediyhe gurrent level is
displayed by the position ofghe,curser on the LCD
display (the command comes intoteffect when the key is
released).

For conducting a numericaliinput

Reset

Reset key

For leaving menuilevels

If fault displayais,active, this is for acknowledging the
fault. This funetion must be enabled by means of
parameterization:

Raise key

For increasing the displayed value:

Shog'press =single-step increase
Long press = rapid increase

If/motorized potentiometer is active, this is for raising the
Setpoint. This function must be enabled by means of
parameterization

Lower key

Forlowering the displayed value:

Short press = single-step decrease
Long press = rapid decrease

If motorized potentiometer is active, this is for lowering
the setpoint. This function must be enabled by means of
parameterization.

+/-

Sigmkey:

For changing the sign so that negative values can be
entered

to

Number keys

Numerical input

NOTE

Table 8-3

Operator control elements of the OP1S

If you change the value of a parameter, the change does not become
effective until the toggle key (P) is pressed.

Parameter changes made using the OP1S are always stored safely in
the EEPROM (protected in case of power failure) once the toggle key
(P) has been pressed.

8-10

6SE7087-6KP50 Siemens AG

Operating Instructions ~ SIMOVERT MASTERDRIVES




06.2006 Parameterization

Some parameters may also be displayed without a parameter number,
e.g. during quick parameterization or if "Fixed setting" is selected. In
this case, parameterization is carried out via various sub-menus.

Example of how to proceed for a parameter reset.

2 X
A [Pl A [P] V]
0

0.0 A 0V 0||MotionControl Menu Selection
# 0.00 min-1|[*Menu selection |[[*User Param.
* 0.00 min-1|| OP: Upread Param Menu. .
Ready|| OP: Download Fixed Set...

Selection of fixed setting

IEN z@a ZIE'N

Fixed Setting Fixed Setting actory Setting
*Select FactSet *Select FactSet #FactSet.
FactSet. #FactSet. *No FactSet

Selection of factory setting

Ple

Factory Setting
#FactSet.
*No FactSet

Start of factory s

NOTE

It isenot e to start the parameter reset in the "Run” status.

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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8.4 Parameter input with DriveMonitor

NOTE Please refer to the online help for detailed information on
DriveMonitor ( ? | button or F1 key).

8.4.1 Installation and connection

8.4.11 Installation
A CD is included with the devices of the MASTERBRIVES/Series when
they are delivered. The operating tool supplied an thel€D (DriveMoni-
tor) is automatically installed from this CD. If "automatic notification on
change" is activated for the CD drive on the PC,“aser guidance starts
when you insert the CD and takes you through,installation of
DriveMonitor. If this is not the case, startfilessAutoplay.exe" in the root
directory of the CD.

8.4.1.2 Connection

RS232 interface

There are two ways of conneeting a PC to a device of the SIMOVERT
MASTERDRIVES Series viaythe?USS interface. The devices of the
SIMOVERT MASTERDRIVES Series have both an RS232 and an
RS485 interface.

The serial interfacethat PCs are equipped with by default functions as
an RS232 interface. This interface is not suitable for bus operation and
is therefore only,intepded for operation of a SIMOVERT
MASTERDRIVES device.

A == _ ] xa00:
/5 ) A 5 | 1n.c. (not connected)
1%, o ® 9l | (Compact PLUS: RS232 Id)
| 4 4 2 RxD (RS232)

l
b ]
Iso 30 : P P : .3 .8| 3 Rx+/Tx+ (RS485)
17 05— [ L AP
10,21 & | >< r —>@ | 5Ground
By 2t i +@ odl 615V (OP1S)
| 10 I I .1 | 77D (RS232)
N } k 8 Rx-ITx- (RS485)
- = - 9 Ground
To PC COMXx Device side
socket -X300 (compact PLUS -X103)
9-pin SUB-D connector
Fig. 8-5 Connecting cable for connecting PC COM(1-4) to SIMOVERT

MASTERDRIVES X300

NOJICE 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.
6SE7087-6KP50 Siemens AG
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RS485 interface The RS485 interface is multi-point capable and therefore suitable for

8.4.2

8421

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 -X103 connectio
For the cable: see pin assignment -X300 and device documentation of
the interface converter.

L 4

Establishing the connection between DriveMonitor %device

Setting the USS interface :
You can configure the interface with menu Tg LINE Settings.

E3 DriveMon

OMLIME Setkings...

Options...
Language...

Siemens AG

6SE7087-6KP50
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The following settings (Fig. 8-7) are possible:
¢ 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. P
NOTE Set the baudrate to the baudrate parameterized in SIM

MASTERDRIVES (P701) (factory setting 9600 bau

Further settings: operating mode of the bus in RS tion;

setting according to the description of the interfac ter

RS232/RS485
¢ Tab card "Extended"
Request retries and Response timeout; h 0 n increase the

values already set if communication err@ frequently.

[ZE «+ Drive ES USSParam

+» Drive ES USSParam

£ 4

+» Drive ES USSParam

Bus Type |Intufacei Entendad Bus Type Interface iExtendedl Bus Tupe | Inteiface E*'md!dl
e reece:  ETENN <) Requeststis T pang
i Baudisie [9800  ~ Responsstimeout (1100 ms} 40 (20.300)
Task teas (5} [40 (0.939)
Cencel | Hep | wop (B[ ok ] Concel | Heb |
Fig. 8-7

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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8.4.2.2 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 connecte
devices:

E2 DriveMon
Wiew Tools  Help L 4

CTRL+C

Set up an OMLIME conneckion ...

Expart
Imnport

Convert

Parameter sets last dealt with

Exik

Fig. 8-8 Starting the USS bu

NOTE The "Set up an onli ion” menu is only valid from Version 5.2
onwards.

Linit type | “ersion | Open |
MOMP ME
Cance| |

[~ Den ersten gefundenen Antrieb sofaort onling dffnen

— Suchen Antriebe

Cuantity of I2

Adress 4 ll
L4 Fig. 8-9 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 8.4.2.1.

Siemens AG  6SE7087-6KP50
SIMOVERT MASTERDRIVES  Operating Instructions 8-15



Parameterization 06.2006

8.4.2.3 Creating a parameter set

With menu File 2 New ... you can create a new drive for O
parameterization (see Fig. 8-10). 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
Set up an OMLIME connection ...

Expork

Irnpoart

Convert

Parameter sets last dealt with

Exit

Generates a new parameter set baséd ¥ ackory setking.

Fig. 8-10 Creating a new dr&

Based on factory i
¢ The parame preassigned with the factory setting values

Empty param e
+ For compilati individually used parameters

of a parameter set that has already been created
changed, this can be done by calling the corresponding
via the “File 2 Open” menu function. The last four drives
opened via “Parameter sets last dealt with”.

u create a new drive, the window "Drive Properties" (Fig. 8-11)
. Here you must enter the following data:

p
@: dropdown list box "Device type", select the type of device (e.g.
MASTERDRIVES MC). You can only select the devices stored.

@0 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)

6SE7087-6KP50 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 O

(P700).
No bus address is assigned to the drive with the button "Disconnect O
network connection".

. 4

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 th ing value

in the program matches the value in parameter P70%rive at all
times.

Drive Properties

[Unit bype

Short Type

it wersian

dware MC P2 [Performance 2)

Techrnology Typ % J

Bus r-‘-.dl:lres\ |EI dizconnect network, connection |

Cluantity D%
Cancel |
& Create file; Drive properties

Qr confirming the drive properties with ok you have to enter the name

\Qand storage location of the download file to be created.

2

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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8.4.3 Parameterization
8.4.3.1 Structure of the parameter lists, parameterization with DriveMonitor O

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

parameter value, binectors, and connectors
¢ On a change of parameters: Display of parameter limi ossible

parameter values

The parameter list has the following structure:

Field |Field Name Function
No.
1 P. Nr Here the parameter number is displayed. nly change the field in

menu Free parameterization.

Name Display of the parameter name, i with the parameter list

3 Ind Display of the parameter index fo arameters. To see more than
index 1, click on the [+] sign. is is then expanded and all indices of
the parameter are displayed

4 Index text Meaning of the index of the parameter
Parameter Display of the current parameterwvalue. You can change this by double-
value clicking on it or se ecting a essing Enter.

6 Dim Physical dimen W e parameter, if there is one

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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With buttons Offline, Online (RAM), Online (EEPROM) (Fig. 8-12 [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 ‘iew Drive Mavigator Parameters ®perate Diagnostics  Tools  Window  Help
B D& =& S8((e & &2 8Byl als| i =0
B sie |
I <Y
] Device identification “!| Parameter List Complete 2
] 'ﬁ' Drive Mavigatar A
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 nil74 # Cann/BinC2 0000a00an00
-] Parameter Menu e L] # Conn/BinC3 00000000000
2 B Common Parameters [F3B20000 # of Fauks a
B Terminals nl7? HBin/CaonnC1 0000000aoar
- (B Communication UE2S " HinterpolPoint +w | oo Tahle 1 i
. LG40 32BGear 1 ACL ool input 4096
B Serial Interfaces 1j2
B} Field Bus Interface UBH  3%EGear 1WNom + |ood Input 0.0
B UG4S 32BGear 2ACL + o0 [input 4096
SIMELINK UB4E 32BGear 2YNfim (001 [input 0.0
Bl scejsar " 4
B ControkStatus Word | [agasii s + 0T IFDs i 050 L
3 B @ - J 2
[ [2] [orF | [0 ans 8] JOFFLNE
JFar Help, press Fi LF

Fig. 8-12 ri indow/parameter list

ig. 8-12 [2]). You can deselect this additional operating tool

The’ '\Q)tor drive window has a directory tree for navigation
purpos
i View - Parameter selection.

O
Q>®

L 4

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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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 0

Connection ok, device in fault state

L 4
Connection ok, device in alarm state

Device is parameterized offline %
No connection with the device can be establism ffline

2 JOl=Ig Tl

parameterization possible).

NOTE If no connection with the device can be esta ause the device
does not physically exist or is not connected, you¢an perform offline
parameterization. To do so, you have to nge,to offline mode. In that
way, you can create an individually ad nload file, which you
can load into the device later.

N
RS
R
.Q(b
<
O
&

L 4

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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Drive Navigator

EZ DriveMon, - [MASTERDRIVES MC Plus (Adr.: 0) : (RAM)]

This is used to quickly access important functions of the DriveMonitor.
Settings for Drive Navigator under Tools -> Options (Fig. 8-14):

ii File View Drive Navigator Parameters Operate Diagnostics Tools  Window Help

@ % - 2e eplky |

CEX

2NE @|HE 22 @ R
ke i

i

L 2

Drive Navigator

Asgsisted
commiggioning

Downlaad pararmeter
file ta drive

Direct to pararmeter -
lst d 4—5
1)

General diagnostics

. = Save drive parameters

i :ﬁ i _’5 to a file
3 | 2
(e e (o}

Extended functions
i =~ | Loadstandard - Agzsisted FO1
'@ application ‘° technalogy COMM
] o O3

"~
At Basic positioner

-
&
N

g, = operating screen
TN
b
E |Systern Set. 0.00 jn.od Device status ith device 0K Bus Address| 0 A
For Help, press F1
Fig. 8-13
Options
N\ U
[ igate Toolbars
‘s % Small icons
f" regelection parameter list) " Large icons
indow preselection Show info window
None ™ ‘Yes

* Parameter List Complete " No

™ Free Parameterization

Parameter selection window Activate tool interface

% Save last zettings v ‘Yes

" Al subdirectoies opened .

@ Cancel
Fig. 8-14 Options menu display

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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Toolbar of the Drive Navigator

= ﬁ Assisted commissioning

Direct to parameter list \%
n‘" H L
H &, e 1@‘

- e

= - E_/ﬂ. General diagnostiQ

' = Save @i e@eters to a file
le—
I {osue

d parameter file to drive

i [

! b
L
LJ‘J'

Load standard application

Assisted FO1 technology COMM

‘ Basic positioner operating screens

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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8.4.3.2 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.

General Diagnostics

| Actree W armings | Akbree Faul
Mo. | Warning Test | About | Mo | Fault Text
2 SIMOLIME ztart alarm 153 Reguest master control enakble
18 Encoder adjustment
19 Encoder data senial protocol
23 Motor temperature | Faul History
| No.l Fault Text aulk Time | About |
2 153 Reguest master control enable 0 0000:0000-0017
3 2 Pre-charging fault Q 000000000017
DOperat. Hours 17 d 1 h 17 s DC Bus Vi 541 W
Firmwareverzion W2 200 Output 134 A
CaleTimeHdroom 27 X Fdobor L 7373 4
Drive Temp 23 T rdotor erat. 35 C
Dirive Utilizat. EB A ac 3000 min !
Extended Diagrostics
Fig. 8-15 n agnostics

Via the Exten nostics button you can reach the next

Graphic Diagnostics
Bus Diagnostics Trace Function
e Cross Reference T Cross Reference
) Binectors L Connectors
L 4 Abbrechen
Fig. 8-16 Extended diagnostics

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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8.5 Parameter reset to factory setting

The units are delivered with this setting.

You can restore this initial state at any time by resetting the parameter
to the factory setting, thus canceling all parameter changes made since
the unit was delivered. P

PO53 = 6 Grant parameter access %
6: Parameter changes permitted via PMU and seriahinterface
Il SCom1 (OP1S and PC) (b
P0O60 =2 Menu selection "Fixed settings" 0
_ Select desired factory setting
=9
P366 =" 0: Standard Q

The factory setting is the defined initial state of all parameters of a unthQ

Note: This parameter wa e et prior to despatch of
the unit and only nee e changed in exceptional
cases.

P970=0 Start parameter reset\
0: Parameter reset
1: No parameter c

Unit carries out parameter

reset and then leaves the

"Fixed settings" menu.

Fig. 8-17 &NZr parameter reset to factory setting

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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8.6 Parameterizing by download
Downloading with The OP1S operator control panel is capable of upreading parameter
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 the power section definition
are thus not transferred (see section "Detailed parametetizationgpower
section definition"). If a PIN has been entered to releaseyoptional
technology functions, this is also not overwritten during dowsloading.

With the "OP: Download" function, a parameter sefistoredfin the OP1S
can be written into the connected slave. Startingyfrom‘the basic menu,
the "OP: Download" function is selected with “ower0r "Raise" and
activated with "P".

A [P] s

MotionControl Download

*Menu selection *1909199701

OP: Upread MASTERDRIVES MC
#OP: Download PLUS

Example: Selecting and activating‘the "Download" function

Now one of the parameter sets stored in the OP1S has to be selected
using the "Lowef or ZRaise" keys (displayed in the second line). The
selected ID iségonfitmed with the "P" key. Now the slave ID can be
displayed with "Cower®or "Raise". The slave ID contains various
characteristig’features of the unit such as rated output, order number,
software version, etc.

The "Download*procedure is then started with the "P" key. During
download, the OP1S displays the parameter currently being written.

7||E|N 7'|E|N

Download Download MotionControl 00
*1909199701 *1909199701 Download
MASTERDRIVES MC MASTERDRIVES MC Pxxx

PLUS PLUS

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.

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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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: MotionControl 00 .
*1909199701 *1909199701 Different

MASTERDRIVES MC MASTERDRIVES MC IDs

PLUS PLUS

Yes:  Downloading is discontinued.
No: Downloading is carried out.

8.7 Parameterizing with parameter modulés

es are stored in the
ined with each other, thus
esired application by just a
e of the complete parameter

Pre-defined, function-assigned parame
units. These parameter modules ¢
making it possible to adjust your uni
few parameter steps. Detaile
set of the unit is not required

Parameter modules are avai he following function groups:

1. Motors

2. Motor encoders

3. Control types

4. Setpoint an and sources

Parameterizal is cted by selecting a parameter module from
each functio nd then starting quick parameterization. A

e factory setting is performed and then, according
e required device parameters are set to achieve the
required contrel functionality. The parameters necessary for fine

j he control structure are automatically adopted in the

NOTE If parameter changes have already been carried out on the unit, it is

mmended that you carry out a parameter reset to the factory

setting prior to performing "Quick parameterization".

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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P060 =3

PO71="7°

P0O95 =?

P095 =1 2 5

P096 = ?

P0O97 =7

P099 =?

P130="7?

1
0,1,2,3,56,7 4

\
P147.1¥=4?

Select "Quick Parameterization" menu

Input of unit line voltage in V
AC Units: RMS value of AC voltage
DC Units: DC link voltage

Input of motor type
0: No motor connected
1: 1FT6/1FK6 synchronous servo-motor
2: 1PH7(=1PA6)/1PL6/1PH4 induction sen/@:motar
5: Torque motor 1FW3

Input the code number for the connected®dFK6/1FT6 motor
(For list see Chapter 8.8)

Input the code number for the connected 1PH7(=1PAG),
1PH4, 1PL6 motor (For list see Chapter 8.8)

Input the code number fanthe connected 1FW3 motor
(For list see Chapter 8.8)

Select motor encoder

0: automatic encoder deteetion

1: 2-pole resolver

2: Resolver withfpaleypair number of motor

3: Encode2048/rev.

4: Multiturn encoder 2048/rev.

5: Pulse‘epcbder 1024/rev.

7: Encoderswithout C/D track 2048/rev (SW V1.30 and
laten)
Theabselute initial position is not set on encoders without
a C/Dgrack. These can only be used on asynchronous
machines. The position is corrected via a zero pulse (if
connected).
4PA6, 1PL6, 1PH4 and 1PH7 asynchronous motors with
encoder:
These motors are normally supplied with an ERN1381
encoder without C/D track.

Selection of a multiturn enocder

1: EQN1325 (2048 lines)

: ECN1313 (2048 lines)

: EnDat

: EQI1325 (32 lines)

: EQN1125 (Heidenhain) EnDat
: ECN1113 (Heidenhain) EnDat

©ONON

Siemens AG 6SE7087-6KP50
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P367 =7

Select type of control
0: V/f open-loop control

2: Torque control
3: Speed control

P368 = ?

Select setpoint and command source
: hot used

P368 = 4|7, 8
0,123

v
P700.1 =7

: Analog input and terminal strip

: Fixed setpoints and terminal strip

: MOP and terminal strip

Uss

: not used

: PROFIBUS (CBP2)

: OP1S and fixed setpoints via SCom1
: OP1S and MOP via SCom1

Input the USS address

O~NDU A WNR O

v

P9O18.1 =7

Input the PROFIBUS address

\4 ¢

P370=1

Start of quick parameterization
0: No parameter change

1: Parameter change according to chosen
combination,of parameter modules
Note:
After start;upaan automatic factory setting of P366 =0
takes place, fallowed by the associated parameterization.

P0O60 =0

Return to user menu

Function diagram
modules

Fig. 8-18 Sequence for parameterizing with parameter modules

Fungtion diagram modules (function diagrams) are shown after the flow
chart for parameter modules stored in the unit software. On the first few
pages‘are the:

¢ setpoint and command sources, on the following pages are the
+ Janalog outputs and the display parameters and the
¢ open-loop and closed-loop control types.

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 and can
be visualized or changed there.

The parameter numbers of the user menu are entered in P360.

8-28
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Setpoint and command source
Terminal strip and .
H -X101/1 P24
analog input ol
-X101/2 &  M24
-X101/3 ;\ 1= Opera‘tion
\'4 N
[} _
-X101/4 0= Fault1
[]
-X101/5 8 0= Alarm @
O <
[ ] -
1 -X101/6 2 1= Inverter;relesae
]
-X101/7 1-Edge = Acknowledge
, e A N
Y v
-X101/8 & 1=ON 0=OFF1
L I >
(]
]
Differential input Analn Scale
+-10V P630
Analn Offset
LION 0V ... + 10V P631
-X101/9 6— corresponds to
. A -100 % ... +100 %
(]
o Al- D
-X101/100——
]
]
Control type:
Speed
control
—>| r003 Output Volts
—>| r004 Output Amps
Ref- —»| 1006 DC Bus Volts
speed }—b Norm.
P353
. . Gai n-Reg. Time
Disp Speed Conn P235.1 P240.1
r041.1 FSe_tp
(= speed n(max, Spe! T T Torq(Lim1)
setpoint) P452. P263.1
l \ \ I , Current —p <|
control
/1 &N
n( R d) FSetp =
r 1 P4 Torq (Lim2)
Accel gDecel P264.1
Time P462.1 Ti
Motor
Analog output AnaOut Scale Ana(;tét4 gniooth encoder
+-10V Ang P643.1 .

-x101/11 H-AA__|

[}
-X101/12 QJ-_
[ ]

Type of encod
Resolve

Data of resolver to be connected:
- 2-pol

Data of pulse encoder simulation:
- 1024 pulses/revolution

"

-

R Disp Speed Conn
r041.2
(=speed actual value )

- X _
ylVl= 100 %P643.l

______________________________ I X

"o 6
' SBR1/2 s

g -X410/90 ® Track A+ sin + s o] xa14i3

S 41001 § TrackA- sin - o o[ xa14i4 x

£ (E/.E) X410/92  Track B+ cos+ o o | -xa14/6

3 5 -X410/93 ~ Track B- cos- o o | -X414/7

S > _X410/94 A Zeropulse + Excitation | o o | -xa14/9

$ e -X410/95 a Zero pulse - Me iaio : o | -X414/11

3 M s~

o [
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Setpoint_ and comnjand source: .
Terminal strip and fixed setpoints (FSetp)

-X101/1 P24

O

[
-X101/2 M24

]
-X101/3 8
—

]
-X101/4 o

0 = Fault
4

24 :
-X101/5 ¢ FSetp Bit 0

1 = Operation
<

O >
-X101/6 ®  FSetp Bit 1
>

]
-X101/7 o

1 ]
-X101/8 o

L X X ¢

1-Edge = Afknowledge

1=ON 0=0FF1

Control type:
Torque
control —>| r003 Output Volts
—>| r004 Output Amps
Ref —»| 1006 DC Bus Voits
Torque }—b Norm
P354 Disp Torg Conn
(:r'(l"g?cl]ie FSetp Torq(Lim1)
setpoint)

P263
3

gl

FSetp Torq(Li
P264
xut Scale

P643.1

Analog output
+/-10 V

Speed
monitoring

Current »
control

P452

AnaOut Smooth
P642.1

o

1

n(max FWD speed) n(max REV speed)

P453

Disp Torq Conn

r039.2

(=Torque actual

value)

X101/11 &fAnaouty

encoder

A X Disp Speed Conn
*AnaOut D YVI= 1555, P643 : 1041.2
-X101/12 Q— (=speed actual value)
[
"o sey
#SBP UB A -X400/60 P
. -X400/61
. Track A+ ¥ -X401/68
Data of pulse encoder to be connected: . Track B+ -X401/70
. - HTL encoder (15 V) .
-1024 Inc. . Zero pulse + -X401/72
- without control track Yecccccsses
Shield
connection
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Setpoint and command source
Terminal strip and motorized potentiometer

]
-X101/1 8 P24

[
-X101/2 & M24

(]
-X101/3 o 1 =Operation  MOP Accel Time MOP Decel Time
M N P431 P432 @
-X101/4 o 0 =Fault 1T T MOP(max)
P421
D—/
b—/
D—/

& <
-X101/5 8 1 = Raise l\ﬂOP
Q »

-X101/6 rl\ 1 = Lower MOP
C — »
-X101/7 Q 1-Edge = A'Eknowledge MaPi
4
- -X101/8 & 1=ON 03 OFF1 Conf MOP
M P425
. 00x0 = ... Without storin er OFF
. 00x1 = ... Storin ro
Type of control
VIf control
—>| r003 Output Volts
< —>| r004 Output Amps \
Ref speed
PSES Norm. —>| r006 DC Bus Volts \
olts Curvel
P327
req U
n(max, FWD spee 2
P452.1 3.4
A ' M
2
/1 & . —
n(max, RE €
1T 1 Pas3, 4
Accel Time Decel Time f

P462.1 P464.1 Motor
L 4

Freq Curvel encoder
\ P326
Analog output AnaOut Smooth

+-10 V AnaOut Qffset naOut Scale P642.1

. P643.1 1

8 AA ———
-X101/11 22— A R Disp Freq Conn
: » r043.2
(=F4requency actual value)

[ ]
-X101/12 QL D

X pg43.1
100 %

Type of encoder:

Without e de
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06.2006 Parameterization

Setpoint and command source
USS

<1> Interface parameters P700 to P704 remain
unchanged if parameter P370=1 is set
via SCom1 (e. g. DriveMonitor).

Ramp generator active
Energize main contactor
Undervoltage fault
Ready for operation

Comparison setp ok
Ready for ON

Reserve

FWD/REV speed setp
+ | PZD control

Deviation

Alarm effective

ON blocked

OFF3 effective

OFF2 effective

Fault effective

Operation

L 4

<1>

-X100/35, PKWA

RS485P .
> d PZD:2 ¢ I PKW

(] Baud rate: Transmit

[ ]
L_|-X100/360 9.6 KB Receive

RS485N
] Tigfailure | ———> [_PKW PKW | [ Dataword1 |

time: 0 = Control word 1
none

iy
wu

Status word 1

PKW | [ Dataword 1 | [ Datawo

15
proposal  [0]ofof1]1]1]o]o] 1
° N = o

ON/OFF1| |o

Raise MOP
REV speed
FWD speed
PZD control

External fault
Lower MOP

Inverter relesat
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Parameterization

|

06.2006

Setpoint and command source:
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06.2006 Parameterization
8.8 Motor lists
Synchronous
motors
1FK6 / 1FK7/
1FT6/ 1FS6
NOTE 1FK7xxx HD (High Dynamic, P096=82-92) are new AC servo motors
based on the 1FK6 series. The data of 1IFK7xxx HD (High Dymamic)
and 1FK6xxx therefore tally.
Input in | Motor order number Speed Torque Number
P096 (MPRD) n, [rpm] M, [Nm] of pole
pairs
1 1FK6032-6AK7 6000 0.8 1.5 3
2 1FK6040-6AK7 6000 0.8 1.75 3
3 1FK6042-6AF7 3000 246 2.4 3
4 1FK6060-6AF7 3000 40 3.1 3
5 1FK6063-6AF7 3000 6.0 4.7 3
6 1FK6080-6AF7 3000 6.8 5.2 3
7 1FK6083-6AF7 3000 10.5 7.7 3
8 1FK6100-8AF7 3000 12.0 84 4
9 1FK6101-8AF7 3000 15.5 10.8 4
10 1FK6103-8AF7 3000 16.5 11.8 4
11 1FT6031-4AK % 6000 0.75 1.2 2
12 1FT6034-1AK7_-3A
1FT6034-4AKT 6000 1.4 2.1
13 1FT6041-4AF7( 3000 2.15 1.7 2
14 1FT6041-4AKT) 6000 1.7 2.4 2
15 1FTE044-1AF7 -3A
1FT6044-4AF7_ 3000 4.3 2.9 2
16 TRI6044-4AK7 6000 3.0 4.1 2
17 1F§6061-6AC7_ 2000 3.7 1.9 3
18 LET6061-1AF7_-3A
1FT6061-6AF7_ 3000 35 2.6 3
19 1FT6061-6AH7_ 4500 2.9 34 3
20 1FT6061-6AK7_ 6000 2.1 3.1 3
21 1FT6062-6AC7_ 2000 5.2 2.6 3
22 1FT6062-1AF7_-3A
1FT6062-6AF7_ 3000 4.7 3.4 3
23 1FT6062-1AH7_
1FT6062-6AH7_ 4500 3.6 3.9 3
24 1FT6062-6AK7_ 6000 2.1 3.2
25 1FT6064-6AC7_ 2000 8.0 3.8
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Input in | Motor order number Speed Torque Current | Number
P096 (MPRD) Nn [rpm] Mn [Nm] In [A] of pole
pairs
26 1FT6064-1AF7_-3A
1FT6064-6AF7_ 3000 7.0 4.9 3
27 1FT6064-6AH7_ 4500 48 55 3
1FT6064-1AH71
28 1FT6064-6AK7_ 6000 21 35 3
29 1FT6081-8AC7_ 2000 7.5 N 4
30 1FT6081-8AF7_ 3000 6.9 5.6 4
31 1FT6081-8AH7_ 4500 5.8 78 4
32 1FT6081-8AK7_ 6000 4.6 7.7 4
33 1FT6082-8AC7_ 2000 11.4 6.6 4
34 1FT6082-1AF7_-1A
1FT6082-8AF7_ 3000 10.3 8.7 4
35 1FT6082-1AH7_
1FT6082-8AH7_ 4500 8.5 11.0
36 1FT6082-8AK7_ 6000, 55 9.1
37 1FT6084-8AC7_ 2000 16.9 8.3
38 1FT6084-1AF7_-1A
1FT6084-8AF7_ 3000 14.7 11.0
39 1FT6084-8AH7_ 4500 10.5 12.5
1FT6084-1AH71
40 1FT6084-8AK7_ 6000 6.5 9.2 4
1FT6084-1AK71
41 1FT6084-8SC7" 2000 235 125 4
42 1FT6084-8SE7_ 3000 22.0 17.0 4
43 1FT6084-8SH7. 4500 20.0 24.5 4
44 1FT6084-8SK7) 6000 17.0 255 4
45 1FT6086-8ACT_ 2000 22.5 10.9 4
46 1FT6086-1AF7_-1A
1RI6086-8AF7_ 3000 18.5 13.0
47 1F§6086-8AH7_ 4500 12.0 12.6
1FT6086-1AH71
48 1FT6086-8SC7_ 2000 33.0 17.5 4
49 1FT6086-8SF7_ 3000 31.0 24.5 4
50 1FT6086-8SH7_ 4500 27.0 315 4
51 1FT6086-8SK7_ 6000 22.0 29.0 4
52 1FT6102-8AB7_ 1500 24.5 8.4 4
53 1FT6102-1AC7_-1A
1FT6102-8AC7_ 2000 23.0 11.0
54 1FT6102-8AF7_ 3000 19.5 13.2
55 1FT6102-8AH7_ 4500 12.0 12.0
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Input in | Motor order number Speed Torque Current | Number
P096 (MPRD) N, [rpm] M, [Nm] In [A] of pole
pairs
56 1FT6105-8AB7_ 1500 41.0 14.5 4
57 1FT6105-1AC7_-1A
1FT6105-8AC7_ 2000 38.0 17.6 4
58 1FT6105-8AF7_ 3000 31.0 22.5 4
59 1FT6105-8SB7_ 1500 59.0 21.7 4
60 1FT6105-8SC7_ 2000 56.0 280 4
61 1FT6105-8SF7_ 3000 50.0 350 4
62 1FT6108-8AB7_ 1500 61.0 20.5 4
63 1FT6108-8AC7_ 2000 55.0 24.5 4
64 1FT6108-8SB7_ 1500 83.0 31.0 4
65 1FT6108-8SC7_ 2000 800 40.0 4
66 1FT6132-6AB7_ 1500 62.0 19.0 3
67 1FT6132-6AC7_ 2000 55.0 23.0 3
68 1FT6132-6AF7_ 3000 36.0 23.0 3
69 1FT6132-6SB7_ 1500 102.0 36.0 3
70 1FT6132-6SC7_ 2000 98.0 46.0 3
71 1FT6132-6SF7_ 3000 90.0 62.0 3
72 1FT6134-6AB7_ 1500 75.0 24.0 3
73 1FT6134-6AC7_ 2000 65.0 27.0 3
74 1FT6134-6SB7_. 1500 130.0 45.0 3
75 1FT6134-6SC73 2000 125.0 57.0 3
76 1FT6134-6SE/M™ 3000 110.0 72.0 3
77 1FT6136-6AB74 1500 88.0 27.0 3
78 1FT6136-6AC% 2000 74.0 30.0 3
79 1FT6236-6SB7_ 1500 160.0 55.0 3
80 1FT16136-68SC7_ 2000 150.0 72.0 3
81 1RI6108-8SF7_ 3000 70.0 53.0 4
High Dynamic
82 WFK6033-7AK71 6000 0.9 1.5 3
1FK7033-7AK71
83 1FK6043-7AK71 6000 2.0 4.4 3
1FK7043-7AK71
84 1FK6043-7AH71 4500 2.6 4.0 3
1FK7043-7AH71
85 1FK6044-7AF71 3000 35 4.0 3
1FK7044-7AF71
86 1FK6044-7AH71 4500 3.0 4.9 3
1FK7044-7AH71
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Input in | Motor order number Speed Torque Current | Number
P096 (MPRD) N, [rpm] M, [Nm] In [A] of pole
pairs
87 1FK6061-7AF71 3000 54 5.3 3
1FK7061-7AF71
88 1FK6061-7AH71 4500 4.3 5.9 3
1FK7061-7AH71
89 1FK6064-7AF71 3000 8.0 7.5 3
1FK7064-7AF71
90 1FK6064-7AH71 4500 5.0 7.0 3
1FK7064-7AH71
91 1FK6082-7AF71 3000 8.0 6.7 4
1FK7082-7AF71
92 1FK6085-7AF71 3000 6.5 7.0 4
1FK7085-7AF71
Water cooling
100 1FT6132-6WB7 1500 150.0 58.0 3
101 1FT6132-6WD7 2500 13610 82.0 3
102 1FT6134-6WB7 1500 185.0 67.0 3
103 1FT6134-6WD7 2500 185.0 115.0 3
104 1FT6136-6WB7 1500 230.0 90.0 3
105 1FT6136-6WD7 2500 220.0 149.0 3
106 1FT6138-6WB7 1500 290.0 112.0 3
107 1FT6138-6WD7 2500 275.0 162.0 3
108 1FT6163-8WB/ 1500 450.0 160.0 4
109 1FT6163-8WD7 2500 450.0 240.0 4
110 1FT6168-8WB7 1500 690.0 221.0 4
111 1FT6168.8WCT 2000 550.0 250.0 4
112 to 119 | for future applications
120 1FT6062:6 WF7 3000 10.1 7.5 3
121 1FT6062-6WH7 4500 10.0 11.0 3
122 1FT6062-6WK7 6000 9.8 15.2 3
123 1FI6064-6WF7 3000 16.1 11.4 3
124 1FT6064-6WH7 4500 16.0 18.5 3
125 1FT6064-6WK7 6000 15.8 27.0 3
126 1FT6082-8WC7 2000 22.1 13.6 4
127 1FT6082-8WF7 3000 21.6 19.1 4
128 1FT6082-8WH7 4500 20.8 28.4 4
129 1FT6082-8WK7 6000 20.0 32.6 4
130 1FT6084-8WF7 3000 35.0 27.0 4
131 1FT6084-8WH7 4500 35.0 39.0 4
132 1FT6084-8WK7 6000 34.0 51.0 4
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Input in | Motor order number Speed Torque Current | Number
P096 (MPRD) N, [rpm] M, [Nm] In [A] of pole
pairs
133 1FT6086-8WF7 3000 46.0 37.0 4
134 1FT6086-8WH7 4500 45.0 53.0 4
135 1FT6086-8WK7 6000 44.0 58.0 4
136 1FT6105-8WC7 2000 82.0 60.0 4
137 1FT6105-8WF7 3000 78.0 82.0 4
138 1FT6108-8WB7 1500 116.0 43.0 4
139 1FT6108-8WC7 2000 115.0 57.0 4
140 1FT6108-8WF7 3000 109.0 81.0 4
141 to 149 | for future applications
Other types
150 1FT6108-8AF7 3000 37.0 25.0 4
151 1FT6105-8SH7 4500 40.0 41.0 4
152 1FT6136-6SF7 3000 145.0 104.0 3
153 1FT6021-6AK7 6000 0:3 11 3
154 1FT6024-6AK7 6000 0.5 0.9 3
155 1FT6163-8SB7 1500 385.0 136.0 4
156 1FT6163-8SD7 2500 340.0 185.0 4
157 1FT6168-8SB7 1500 540.0 174.0 4
158 to 159 | for future applications
Compact
160 1FK7022-5AK71 6000 0.6 1.4 3
161 1FK7032-5AK71 6000 0.75 1.4 3
162 1FK7040-5AK71 6000 1.1 1.7 4
163 1FK7042-5AF71 3000 2.6 1.9 4
164 1FK#042-5AK71 6000 15 24 4
165 1FK7060-5AF71 3000 4.7 3.7 4
166 1FKZ060-5AH71 4500 3.7 4.1 4
167 1FK7063-5AF71 3000 7.3 5.6 4
168 IFK7063-5AH71 4500 3.0 3.8 4
169 1FK7080-5AF71 3000 6.2 4.4 4
170 1FK7080-5AH71 4500 4.5 4.7 4
i1l 1FK7083-5AF71 3000 10.5 7.4 4
172 1FK7083-5AH71 4500 3.0 3.6 4
173 1FK7100-5AF71 3000 12.0 8.0 4
174 1FK7101-5AF71 3000 155 10.5 4
175 1FK7103-5AF71 3000 14.0 12.0 4
176 1FK7042-5AH71 4500 2.2 2.2 4
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Input in | Motor order number Speed Torque Current | Number
P096 (MPRD) Nn [rpm] Mn [Nm] In [A] of pole
pairs
177 1FK7105-5AC7 2000 37.0 16.0 4
178 1FK7105-5AF7 3000 26.0 18.0 4
179 to 199 | for future applications
Explosion-proof
200 1FS6074-6AC71 2000 7.2 34 3
201 1FS6074-6AF71 3000 6.3 4.4 3
202 1FS6074-6AH71 4500 45 5.0 3
203 1FS6074-6AK71 6000 1.9 3.2 3
204 1FS6096-8AC71 2000 20.0 918 4
205 1FS6096-6AF71 3000 17.0 12.0 4
206 1FS6096-8AH71 4500 11.0 11.5 4
207 1FS6115-8AB73 1500 37,0 13.0 4
208 1FS6115-8AC73 2000 34.0 16.0 4
209 1FS6115-8AF73 3000 28.0 20.0 4
210 1FS6134-6AB73 1500 68.0 22.0 3
211 1FS6134-6AC73 2000 59.0 24.0 3
212 1FS6134-6AF73 3000 34.0 22.0 3
213 to for fut licati
253 or future applications
Table 8-4 MotanplistdFK6 / 1FK7 / 1FT6 / 1FS6
Torque motors
1FW3
Input in [@Motak ord Speed Torque Current | Number
P099 N PRD) Nn [rpm] Mn [Nm] In[A] | of pole
{ pairs
A o
1 1FW3201-1.H 300 300 22 14
2 1FW3202-1.H 300 500 37 14
3 1FW3203-1.H 300 750 59 14
4 1FW3204-1.H 300 1000 74 14
5 1FW3206-1.H 300 1500 117 14
6 1FW3208-1.H 300 2000 152 14
7 1FW3AH150 gen. | General template for customer-specific 7
1FW3
8 1FW3AH200 gen. | General template for customer-specific 14
1FW3
9 1FW3AH280 gen. | General template for customer-specific 17
1FW3
10 1FW3281-1.G 250 2400 153 17
6SE7087-6KP50 Siemens AG
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Input in [ Motor order Speed Torque Current | Number
P099 number (MPRD) N, [rpm] M, [Nm] In [A] of pole
pairs pu
11 1FW3283-1.G 250 3400 222 17
12 1FW3285-1.G 250 4800 306 17
13 1FW3288-1.G 250 6700 435 17
14 1FW3281-1.E 150 2500 108 17
15 1FW3283-1.E 150 3500 150 17
16 1FW3285-1.E 150 5000 207 17
17 1FW3288-1.E 150 7000 292 17
18 to 30 | for future applications
31 1FW3150-1.H 300 100 7 7
32 1FW3150-1.L 500 100 11 7
33 1FW3150-1.P 800 100 17 7
34 1FW3152-1.H 300 200 14 7
35 1FW3152-1.L 500 200 22 7
36 1FW3152-1.P 800. 200 32 7
37 1FW3154-1.H 300 300 20 7
38 1FW3154-1.L 5@0 300 32 7
39 1FW3154-1.P 800. 300 47 7
40 1FW3155-1.H 300. 400 28 7
41 1FW3155-1.L 500 400 43 7
42 1FW3155-1.P 800 400 64 7
43 1FW3156-1.H 300 500 34 7
44 1FW3156-1.L 500 500 53 7
45 1FW3156-1.P 800 500 76 7
46 to 60 |Jfor future applications
61 LFW3201-1.E 150 300 12 14
62 TEW3201-1.L 500 300 37 14
63 4EW3202-1.E 150 500 21 14
64 1FW3202-1.L 500 500 59 14
65 1FW3203-1.E 150 750 30 14
66 1FW3203-1.L 500 750 92 14
67 1FW3204-1.E 150 1000 40 14
68 1FW3204-1.L 500 1000 118 14
69 1FW3206-1.E 150 1500 65 14
70 1FW3206-1.L 500 1400 169 14
71 1FW3208-1.E 150 2000 84 14
72 1FW3208-1.L 500 1850 226 14
73 to 253 | for future applications
Table 8-5 Motor list 1IFW3
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Asynchronous For 1PH7, 1PH4, and 1PL6 motors, the up-to-date calculation data
motors have been stored in the unit. These might differ from the rating plate

1PH7/1PL6/ 1PH4

determined by automatic parameterization.

slightly. Always use the data stored. The magnetization current is

NOTE 1PH7xxx is the new designation of what were formerly 1PABGxxx
motors. The 1PH7xxx and 1PA6xxx data therefore tally.
Input in Motor order Rated Pole pair | Current | Voltage Torgue quency
P097 number speed number | |, [A] Uy [V] Mn [ n [HZ]
(MPRD) N, [rpm] Zp A
1 1PH7101-2_F 1750 2 9.7 398 236 60.0
2 1PH7103-2_D 1150 2 9.7 391 35.7 40.6
3 1PH7103-2_F 1750 2 12.8 398 34.1 61.0
4 1PH7103-2_G 2300 2 16.3 388 31.1 78.8
5 1PH7105-2_F 1750 2 17.2 398 43.7 60.0
6 1PH7107-2_D 1150 2 17.1 360 59.8 40.3
7 1PH7107-2_F 1750 2 21.7 381 54.6 60.3
8 1PH7131-2_F 1750 2 23% 398 70.9 59.7
9 1PH7133-2_D 1150 2 275 381 112.1 39.7
10 1PH7133-2_F 1750 2 33.1 398 95.5 59.7
11 1PH7133-2_G 2300 2 4274 398 93.4 78.0
12 1PH7135-2_F 1750 2 40.1 398 117.3 59.5
13 1PH7137-2_D 1150 2 40.6 367 161.9 39.6
14 1PH7137-2_F 1750 2 53.1 357 136.4 59.5
15 1PH7137-2_G 2300 2 54.1 398 120.4 77.8
16 1PH7163-2_B 400 2 28.2 274 226.8 14.3
17 1PH7163-2_D 1150 2 52.2 364 207.6 39.2
18 1PH7163-2_F 1750 2 69.1 364 185.5 59.2
19 1PH7163-2_G 2300 2 77.9 374 157.8 77.4
20 1PH7167-2_B 400 2 35.6 294 310.4 14.3
21 1PH7167-2" D 1150 2 66.4 357 257.4 39.1
22 1PH7167-23F 1750 2 75.3 398 223.7 59.2
23 1PH7184-2(B 400 2 51.0 271 390 14.2
24 1PHZ184<2_D 1150 2 89.0 383 366 39.2
25 1PH7184-2_F 1750 2 120.0 388 327 59.0
26 1PH7184-2_ L 2900 2 158.0 395 265 97.4
27 1PH7186-2_B 400 2 67.0 268 505 14.0
28 1PH7186-2_D 1150 2 116.0 390 482 39.1
29 1PH7186-2_F 1750 2 169.0 385 465 59.0
6SE7087-6KP50 Siemens AG
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Input in Motor order Rated Pole pair | Current | Voltage Torque Frequency
P097 number speed number | I, [A] Uy [V] M, [Nm] fn [HZ] ‘
(MPRD) Nn [rpm] Z, -]

30 1PH7186-2_L 2900 2 206.0 385 333 97.3
31 1PH7224-2_B 400 2 88.0 268 725 14.0
32 1PH7224-2_D 1150 2 160.0 385 670 38.9
33 1PH7224-2_U 1750 2 203.0 395 600 58.9
34 1PH7224-2_L 2900 2 274.0 395 490 97.3
35 1PH7226-2_B 400 2 114.0 264 935 14.0
36 1PH7226-2_D 1150 2 197.0 390 870 38.9
37 1PH7226-2_F 1750 2 254.0 395 73¢ 58.9
38 1PH7226-2_L 2900 2 348.0 390 610 97.2
39 1PH7228-2_B 400 2 136.0 272 1145 13.9
40 1PH7228-2_D 1150 2 238.0 390 1070 38.9
41 1PH7228-2_F 1750 2 342.0 395 975 58.8
42 1PH7228-2_L 2900 2 402.0 395 708 97.2
43 1PL6184-4 B 400 2 69:0 300 585 14.4
44 1PL6184-4 D 1150 2 121,0 400 540 39.4
45 1PL6184-4 F 1750 2 166:0 400 486 59.3
46 1PL6184-4_L 2900 2 209.0 400 372 97.6
47 1PL6186-4 B 400 2 90,0 290 752 14.3
48 1PL6186-4 D 1150 2 158.0 400 706 394
49 1PL6186-4_F 1750 2 231.0 400 682 59.3
50 1PL6186-4 L 2900 2 280.0 390 494 97.5
51 1PL6224-4 B 400 2 117.0 300 1074 14.2
52 1PL6224-4 D 1150 2 218.0 400 997 39.1
53 1PL6224-4 F 1750 2 292.0 400 900 59.2
54 1PL6224-4_L 2900 2 365.0 400 675 97.5
55 1PL6226-4.1B 400 2 145.0 305 1361 14.0
56 1PL6226-4_D 1150 2 275.0 400 1287 39.2
57 1PL6226-4_F 1750 2 350.0 400 1091 59.1
58 1PL6226:4 | 2900 2 470.0 400 889 97.4
59 1RL6228-4/B 400 2 181.0 305 1719 14.0
60 1PL6228-4_D 1150 2 334.0 400 1578 39.2
61 1PL6228-4 F 1750 2 470.0 400 1446 59.0
62 WPL6228-4_L 2900 2 530.0 400 988 97.3
63 1PH4103-4_F 1500 2 20.2 350 48 52.9
64 1PH4105-4_F 1500 2 27.3 350 70 53.1
65 1PH4107-4_F 1500 2 34.9 350 89 52.8
66 1PH4133-4_F 1500 2 34.1 350 95 51.9
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Input in Motor order Rated Pole pair | Current | Voltage Torque Frequency
P097 number speed number | I, [A] Uy [V] M, [Nm] fn [HZ] ‘
(MPRD) Ny [rpm] Z, -]
67 1PH4135-4_F 1500 2 51.2 350 140 51.6
68 1PH4137-4 F 1500 2 60.5 350 172 51.6
69 1PH4163-4_F 1500 2 86.3 350 236 50.9
70 1PH4167-4_F 1500 2 103.3 350 293 51.0
71 1PH4168-4_F 1500 2 113.0 350 331 51.0
72 1PH7107-2_G 2300 2 24.8 398 50 78.6
73 1PH7167-2_G 2000 2 88.8 350 196 67.4
74 to 99 | for future applications
100 1PL6284-..D. 1150 2 | 4780 | 400 2325 38.9
101to for fut licati
253 or tuture applications
Table 8-6 Motor list 1PH7 / 1PL6 / 1PH4
For information about motor ratings and availability please see Catalog
DA65.3 "Synchronous and asynehroneus servomotors for SIMOVERT
MASTERDRIVES".
The data stored under the motor numbers describe the design point of
the motor. In Chapter 3 "Inductien servo motors" of Catalog DA65.3 two
operating points are indicatedior operation with MASTERDRIVES MC.
The operating points‘are caleulated for 400 V and 480 V AC line
voltage on the e@nverter input side.
The data for the, 480,V line voltage are stored in the control system as
the rated motar ctrent'is slightly lower for a few motors in this
operating paint,
P293 "Field weakening frequency" is always decisive for the actual field
weakening operating point. The field weakening frequency P293 is
automatically/Calculated for a line voltage of 400 V.
6SE7087-6KP50 Siemens AG
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Parameterization

8.9

CAUTION

WARNING

8.10

Motor identification

From Version V1.30 onwards, automatic motor identification is
available. In the case of Siemens motors (P095 =1 or 2 ) the motor
type is first selected in P096 or P097. In the case of non-Siemens
motors (P095 = 3 or 4), the rating plate data and number of pole pairs
have to be entered, and then automatic paramterizing is called with
P115=1.

After exit from the "drive initial start-up" status with PO60 =4, P45 = 2
is set and hence motor identification is selected. The converter must
now be switched in within 30 s so that measuring can start.“The alarm
AQ78 is set during the 30 s.

The motor shaft can move slightly during the measurement operation.
The motor cables are live. Voltages are present atthe/converter output
terminals and hence also at the motor termin@lsithey are therefore
hazardous to touch.

It must be ensured that no dangenrfogpersons and equipment can
occur by energizing the powerandthe unit.

If measurement is not started Within 30 s or if it is interrupted by an OFF
command, error F114 is set. The converter status during measurement
is "Motid-Still" (r0@1 =x18).\,Measurement is ended automatically, and
the converter reverts40 the status "Ready for start-up” (r001 = 009).

In current-corttrelledimode (P290 = 0), automatic motor indentification
should always_be%erformed during initial start-up.

Complete parameterization

10 make full use of the complete functionality of the inverter/converter,
parameterization must be carried out in accordance with the
"Campendium”. You will find the relevant instructions, function
diagrams and complete lists of parameters, binectors and connectors in
the Compendium.

Language Compendium order number

German 6SE7080-0QX70
English 6SE7087-6QX70
French 6SE7087-7QX70

Spanish 6SE7087-8QX70

Italian 6SE7087-2QX70

Siemens AG

6SE7087-6KP50
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Maintenance

9 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 A2 in Germany).

Maintenance and repair work may only be carried out by properly
qualified personnel and only when the equipment is discongected from
the power supply.

Only spare parts authorized by the manufacturer may oe,used.

The prescribed maintenance intervals and also the instrictiens for
repair and replacement must be complied with.

Hazardous voltages are still present in the drive units'p to 5 minutes
after the converter has been powered down due toxthe DC link
capacitors. Thus, the unit or the DC link terminalsynust not be worked
on until at least after this delay time.

The power terminals and control termingls can still be at hazardous
voltage levels even when the motofiis stationary.

9.1 Replacing the fan

A fan is mounted at the |eWer section of the inverter for cooling the
power section.

The fan is fed byghe 24 V'supply voltage and switched on and off by
electronic controhacgording to the heat sink temperature.

The fan is desighedfor, a service life of L1g = 35,000 hours and an
ambient tempesature,of Ty, = 45 °C. It must be exchanged in good time
to ensure the availability of the unit.

It may befRecessary to disassemble the unit for this purpose.

DANGER

Toaeplacerthe fan the inverter has to be disconnected from the supply
and removed if necessary.

Siemens AG 6SE7087-6KP50
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9.1.1

Removal

Installation

NOTICE

9.1.2

Removal

Installation

NOTICE

9.1.3

Removal

Instala@

Replacing the fan in units up to 45 mm wide

+ After removing the X20 connector which is protected against polarity
reversal and undoing the two cover screws, unscrew the fan and
withdraw the connector.

« Fit the fan in the reverse order, making sure that the arrow indicatigg
the direction of air flow points to the inside of the unit.

Make sure that the leads to the fan are connected the i % round.

Otherwise the fan will not operate!
Replacing the fan in units up to 90 mm wi (Q
i

+ After removing the X20 connec
reversal and unscrewing the two
dismantled by pushing out i
connector can be discon

protected against polarity
rews, the fan can be
of the insert rivets and the
insert rivets can be re-used.

¢ Fit the fan in the reverse%r, making sure that the arrow indicating
the direction of air fl ints’to the inside of the unit.

Make sure that

Replacing’l\cz‘u units 135 mm wide

can remove the fan by undoing the four mounting screws or
iding out the internal parts of the insert rivets. The insert rivets can
‘ le re-used.

ds to the fan are connected the right way round.
ot operate!

isconnect the leads on the fan.

¢ Fit the new fan in the reverse order.

+ Make sure that the arrow indicating the direction of air flow points to
the inside of the unit.

NOTICE 4 Make sure that the leads to the fan are connected the right way round.
Otherwise the fan will not operate!
6SE7087-6KP50 Siemens AG
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9.14 Replacing the fan in units up to 180 mm wide

Two fans are mounted on the lower side of the inverter, an internal fan
for cooling the control electronics and a unit fan for cooling the power;
section.

Internal fan .

Unit fan *

Opening the unit: ¢

e Loosen the 2 mounting screws in the front at the top € unit.
There is no need to take the screws right out. Slgts ided
in the housing to allow the front of the unit to be releas hen
the screws have been loosened.

e Carefully swing the front of the unit forwards (t le of
about 30°) away from the housing.

e On the power section, open the locking | on the ribbon cable
connector to the control electronics.

e Move the cover forwards and take it

Remove the fan connection on the powenRsection.

Undo the four mounting screw: lide the internal parts of the

insert rivets. Then remove the fa insert rivets can be re-used.
Fit the new fan by reversin ence of operations. Make sure

that the arrow indicating irégtion of rotation is pointing to the
inside of the unit. K

Undo the four moun ws or slide out the internal parts of the
insert rivets. Themye the fan. The insert rivets can be re-used.
Disconnect ¢4 on the fan.

Fit the ne n e reverse order.

Make sur arrow indicating the direction of air flow points to
the inside o nit.

NOTICE Mafexg the leads to the fan are connected the right way round.
wi

he fan will not operate!

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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Forming

CAUTION

How the serial
number is made up

10 Forming O
O

If a unit has been non-operational for more than two years, the DC lin
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 two years of manufactuse, %Iink
capacitors do not have to be re-formed. The date of mlN of the

unit can be read from the serial number.

(Example: F2SD123456) )
g

Position  Example Meanin
lto2 F2 Place of manufacture
3 2003

2004

R
S
T 2005
U 2006
Vv 2007 \
W 200
4 1to9 anu September
- I
N November
D December

Not relevant for forming

ies for the above example:
re took place in December 2004.

ing a defined voltage and a limited current are applied to

Duri
link capacitors and the internal conditions necessary for the
ti f the DC link capacitors are restored again.

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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Components for the
forming circuit
(suggestion)

DANGER

Procedure

3AC 400 V
oLl QL2 OL3$PE

NN
1.5 mm2. .........................
Motor
connection
g - : R 1u2ml
§ C/L+ _L _| V22
g P : '| T w23
D/L- }
:  DClink Inverter
PE3 RE2
O s (i
Fig. 10-1 Forming circuit

¢ 1 fuse-switch triple 400 V /10 A
¢ 3incandescent lamps 230 /2400 W
¢ Various small parts e.g. lamp helders, 1.5 mmZ2 cable, etc.

The unit has hazardousyoltage‘levels up to 5 minutes after it has been
powered down due_to the DCilihk capacitors. The unit or the DC link
terminals must n@t be;worked on until at least after this delay time.

Before ygu formythe DC link capacitors the unit or the front and
middlesbaref the DC link bus module have to be removed (C/L+ and
D/L-).

When the"unit has been removed, connect PE2 to earth. Installed
units are earthed through the bar connection PE3.

Thewnit is not permitted to receive a switch-on command (e.g. via
the"keyboard of the PMU or the terminal strip).

The incandescent lamps must burn darker / extinguish during the
course of forming. If the lamps continue to burn, this indicates a fault
in the unit or in the wiring.

Connect the required components in accordance with the circuit
example.

Energize the forming circuit. The duration of forming is approx.
1 hour.

10-2
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Technical Data

11 Technical Data

EC Low-Voltage Directive EN 50178
73/23/EEC and RL93/68/EEC

EC EMC Directive 89/336/EWG EN 61800-3

EC Machinery Safety Directive EN 60204-1
89/392/EEC

Approvals UL: E 145 153

CSA: LR 21927
cULus: E 214113 (> 22 kW)

Type of cooling

Air-cooled with installed fan

Permissible ambient or coolant

temperature
e During operation

e During storage
e During transport

0° Cto+45°C (32°Fto 113° F)
(to 50° C, see fig. “Derating curves”)
-25° C to +55° C (-13° F to 131° F)
-25° C to +70° C (-13° F to 158° F)

Installation altitude

< 1000 m above sea level (100,per. centsloadability)
> 1000 m to 4000 m abovye sea level
(Loadability: seetfig-*“BRerating curves”)

Permissible humidity rating Relative air humidity <95% during transport and storage
<85,% in operation (condensation not
permissible)

Environmental conditions Climate: 3K3

to DIN IEC 721-3-3

Chemically active)sdbstances: 3C1

Pollution degree

Pollution degree 2 tofEC 664-1 (DIN VDE 0110, Part 1),
Moisture‘egndensation during operation is not permissible

Overvoltage category

Categorylll toplEC 664-1 (DIN VDE 0110, Part 2)

Type of protection

IP20 EN,60529

Protection class

Class ¥to'EN 536 (DIN VDE 0106, Part 1)

Shock-hazard protection

EN'60204-1 and to DIN VDE 0106 Part 100 (BGV A2)

Radio interference level

According to EN 61800-3

e Standard No radio interference suppression

e Options Radio interference suppression filter for class Al to EN 55011
Noise immunity Industrial sector to EN 61800-3

Paint Indoor duty

Miscellaneous

The devices are ground-fault protected, short-circuit-proof and idling-
proof on the motor side

Siemens AG 6SE7087-6KP50
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Mechanical strength

- Vibration According to DIN IEC 68-2-6
During stationary duty:

const. amplitude
o deflection 0.15mm in frequency range 10 Hz to 58 Hz

(housing width <90 mm)

0.075 mm in frequency range 10 Hz to 58 Hz
(housing width > 135 mm) *

e acceleration 19.6 m/s2  in frequency range > 58 Hz to 500 Hz

(housing width < 90 mm) \%

9.8 m/s? in frequency range > 58 Hz to 500 Hz

e accleration 9.8 m/s? in frequency range > 9 Hz to 500

- Shocks According to DIN IEC 68-2-27 / 08.89
30 g, 16 ms half-sine shock
- Drop According to DIN IEC 68-2-31/ 04.

onto a surface and onto an edge

(housing width > 135 mm)
During transport:
o deflection 3.5 mm in frequency range 5 Hz to 9 Hz Q

Table 11-1 General data

L 4

N
S

N
&
&

L 4
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Derating curves Permissible rated input voltage in %
according to VDE 0110/ IEC 664-1
(not required by UL / CSA)

100

75

50

Permissible rated current in %

0 1000 2000 3000 4000 \
>
Height above sea level in m 0

100
Derating
90 factor K1
1.0
80
0.9
70 0.845
0.8
60
0 1000 2000

Heig

Permissible rated curri

100 Temp Derating
[°C] factor K2
75 50 0.879
45 1.0
50 40 1.125
35 1.25*
30 1.375*
25 15*

25
L 2
0 0 20 30 40 50 *See note
>
\ Coolant temperature in °C below

Derating for units of > 22 kW
Permissible rated current in %

100 I
Pulse Derating
\ frequency factor K
kHz 3
75
6 1.00
7 0.95
50 8 0.90
9 0.85
L 4 o 10 0.80
2 4 6 8 10 12 14 16 18
Pulse frequency
Fig. 11-1 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 45 °C is calculated as

follows:
Total derating =Deratingatitude X Deratingambient temperature ‘ )
K=Kz xKpo

NOTE It must be borne in mind that total derating must not be greater than%!_

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 TR T

SIEMENS

MASTERDRIVES MC
DC/AC DRIVE

® BSETON-8TRED

Bestellnummer: 8SE7021-8TP50-Z
number: Z=G91+C43 List of unit options

Unit designation

Year of manufacture

Month of manufacture

pwrRCONvEG LR21927

E145163 c €

1528922 10

850
GA
@1—2 Example of rating plate (applies only <22 kW)

Date of manufa The date of manufacture can be derived as follows:
r\ Character | Year of manufacture: | Character | Month of manufacture
U 2006 1t09 January to September
\% 2007 (0] October
w 2008 N November
y'S X 2009 D December
Table 11-2 Assignment of characters to the month and year of manufacture

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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Option codes

Option Meaning Option Meaning O

SBP: Pulse encoder evaluation CBP2: PROFIBUS (sync freq possible)
C11 Slot A Ga1 Slot A
C12 Slot B G92 Slot B *
C13 Slot C G93 Slot C

SBR1: Resolver evaluation CBC: CAN bus

without pulse encoder simulation G21 Slot A
Cc23 Slot C G22 Slot

SBR2: Resolver evaluation with Gz3 SlotC

pulse encoder simulation EB1: Expansio d

|

n
C33 Slot C G61 %
SBM2: Encoder and absolute G62
encoder evaluation G63 tc
ca1l Slot A EB2: S Board 2

C42 Slot B G71 Slot A
C43 Slot C G72 Slot B
SLB: SIMOLINK G73 Slot C
G4a1 Slot A K80 TOP” option
G42 Slot B FO1 nology software

G43 Slot C &
Table 11-3 Meaning of th ion es

L 4

N
S

N
&
&

L 4
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Designation Value

Order No. 6SE70...| 12-0TPO0 | 14-0TP00 | 16-0TPO0 | 21-0TPOO | 21-3TPOO
Rated voltage V]

e Input DC 510 (- 15 %) to 650 (+ 10 %)

¢ Output 3 AC 0 up to rated input voltage x 0.64

Rated frequency [Hz]

e Input

e Output 0 ...400

Rated current [A]

e Input 25 5.0 7.5 125 15.7
e Output 2.0 4.0 6.1 10.2 13.2
Motor rated power [kw] 0.75 15 2.2 4.0 5.5
Auxiliary power supply I\ DC 24 (20 - 30)

Max. aux. current requirement [A]

e Standard version at 20 V 0.8

e Maximum version at 20 V 15

Pulse frequency fp [kHZ] 2,510 10.0

Pulse frequencies <5 kHz and >8,kHzare available only with
Performance Il units (60SE¥0 ~_-_TP70)

Load class Il to EN 60 146-1-1 w

Base load current [A] 0.91 x rated output current

Overload cycle time [s] 300

Overload current *) [A] 1964 rated output current

Overload duration [s] 30

Extra short-time loading A\

Short-time current (fp = 5 kHz) [A] 8. x rated output current

Short-time current (fp = 10 kHz)[A] 2/ x rated output current

Short-time cycle [s] 1

Short-time duration [ms] 250

Loses, cooling

Efficiency n (rated operation)

Power loss (fp = 10 kHz) [kw] 0066 0.086 0.116 0.156 0.240
Cooling air requirement [m3/s] 0.002 0.009 0.009 0.018 0.018
Pressure drop Ap [Paj} 10 20 20 15 15
Sound pressure levels, types @thion, dimensions, weights

Sound pressure level [dB(A)) 18 40 40 37 37
Dimensions [Mm]

e Width 45 67.5 67.5 90 135
¢ Height 360 360 360 360 360
¢ Depth 260 260 260 260 260
Weight approx: [kal 3 4 4 5 9.1

[0 =5 corresponds to MASTERDRIVES Motion Control
=7 corresponds to MASTERDRIVES Motion Control Performance 2

*)  With a 1.6-fold overload in field weakening, the torque quality is reduced
due to a ripple of 300 Hz.

Table 11-4 Technical data of inverter (Part 1)

6SE7087-6KP50 Siemens AG
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Designation Value

Order No. 6SE70...| 21-8TPO0 | 22-6TP00 | 23-4TP00 | 23-8TPCO |
Rated voltage V]

e Input DC 510 (- 15 %) to 650 (+ 10 %)

¢ Output 3 AC 0 up to rated input voltage x 0.64
Rated frequency [Hz]

e Input

e Output 0 ...400

Rated current [A]

e Input 20.8 304 40.5 44.6

e Output 17.5 255 34.0 375
Motor rated power [kW] 7.5 11.0 15.0 18.5
Auxiliary power supply I\ DC 24 (20 - 30)

Max. aux. current requirement [A]

e Standard version at 20 V 0.8 0.8

e Maximum version at 20 V 2.1 2.4

Pulse frequency fp [kHz]

2.51010.Q

Pulse frequencies <5 kHz and >8,kHzare available only with

Performance Il units (60SE¥0 ~_-_TP70)

Load class Il to EN 60 146-1-1

(N V.

Base load current [A] 0.91 x rated output current
Overload cycle time [s] 300
Overload current *) [A] 1964 rated output current

Overload duration

[s]

30

Extra short-time loading

~ N

Short-time current (fp = 5 kHz) [A]

8. x rated output current

Short-time current (fp = 10 kHz)[A]

2/ x rated output current

Short-time cycle [s] 1
Short-time duration [ms] 250
Loses, cooling
Efficiency n (rated operation)
Power loss (fp = 10 kHz) [kw] 0:300 0.410 0.550 0.660
Cooling air requirement [m3/s] 0.041 0.041 0.061 0.061
Pressure drop Ap [Paj} 30 30 30 30
Sound pressure levels, types @thion, dimensions, weights
Sound pressure level [dB(A)) 48 48 59 59
Dimensions [Mm]
¢ Width 135 135 180 180
¢ Height 360 360 360 360
¢ Depth 260 260 260 260
Weight approx: [kal 9.2 9.3 13.8 14.0

[0 =5 corresponds to MASTERDRIVES Motion Control

=7 corresponds to MASTERDRIVES Motion Control Performance 2
*)  With a 1.6-fold overload in field weakening, the torque quality is reduced
due to a ripple of 300 Hz.

Table 11-5 Technical data of inverter (part 2)
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Designation Value

Order No. 6SE70...| 24-7TPO0 | 26-0TP00 | 27-2TPC0 | |
Rated voltage V]

e Input DC 510 (- 15 %) to 650 (+ 10 %)

¢ Output 3 AC 0 up to rated input voltage x 0.64
Rated frequency [Hz]

e Input ---

e Output 0...400

Rated current [A]

e Input 55.9 70.2 85.7

e Output 47.0 59.0 72.0

Motor rated power [kwW] 22.0 30.0 37.0

Auxiliary power supply I\ DC 24 (20 - 30)

Max. aux. current requirement [A]

e Standard version at 20 V 1.3 1.7

e Maximum version at 20 V 1.8 2.1

Pulse frequency fp [kHZ] 2.51t0 10 kHz (see fig. "Dgratingeurves")

Pulse frequencies <5 kHz and >8,kHzare available only with
Performance Il units (60SE¥Z0 _~_-_TP70)

Load class Il to EN 60 146-

Base load current [A] 0.91 x rated output current
Overload cycle time [s] 300

Overload current *) [A] 1964 rated output current
Overload duration [s] 30

Loses, cooling .

Efficiency n (rated operation)

Power loss (fp = 6 kHz) [kw] 0.58 065 0.85

Cooling air requirement [m3/s] 0.041 0.061 0.061

Pressure drop Ap [Pa] 30 30 30

Sound pressure levels, types of construction, di mions, weights

Sound pressure level [dB(A)] 48 59 59

Dimensions [mm]

¢ Width 180 180 180
* Height 360 360 360
¢ Depth 260 260 260
Weight approx. {kg] 141 14.5 14.7

[] %5 gorresponds to MASTERDRIVES Motion Control
= 7 corresponds to MASTERDRIVES Motion Control Performance 2

*) 4With a 1.6-fold overload in field weakening, the torque quality is reduced
due to a ripple of 300 Hz.

Table 11-6 Technical data of inverter (part 3)

11-8
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Faults and Alarms

12

12.1

Faults and Alarms

Faults

General information regarding faults
For each fault, the following information is available:

Parameter roa7 Fault number
ro49 Fault value
ros1 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 presentagain when the

electronic supply is switched on again. The unit cannot be operated

without resetting the fault message.

Number / Fault

Cause

te sure

Fo01

Main contactor
checkback

The monitoring time of the main contactor
checkback (P600) has expired.

-'€heek main contactor checkback
- Clear main contactor checkback (P591.B = 0)
=Inerease monitoring time (P600)

F002

Pre-charging fault

The monitoring time of pre-charging has
expired, i.e. the DC link voltage has not
reached the setpoint within 3 secs.

- Check voltage connection (AC or DC)
=Unit-dependent: Check fuses
- Compare value in P0O70 and unit MLFB

FO06

DC link overvoltage

Due to excessive DC link voltage, shttdewn
has occurred. The rated value of the shutdewn
threshold is 819 V. Due to gémponent
tolerances shutdown candake place in‘the
range from 803 V to 835V

In the fault value the DC'link voltage upon
occurence of the faultdsyindicated
(normalization Ox7FFEF corresponds to 1000V)

Check the line voltage (AC-AC) or the input
direct voltage (DC-AC). Compare value with
P071 (Line Volts)

F0O08

DC link undervoltage

The lower limit value®of 76% of the DC link
voltage has beepfallenishiort of.

In the fault valueithe DC link voltage upon
occurencegof the fault is indicated
(normalization OXZFFF corresponds to 1000V)

- Check the line voltage (AC-AC) or the input
direct voltage (DC-AC). Compare value with
P071 (Line Volts)

- Check input rectifier (AC-AC)

- Check DC link

FO11
Overcurrent

not Compact PLUS

Overcurtent shutdown has occurred.
Theé shutdown threshold has been exceeded.

Theyphase in which an overcurrent has
occurred is indicated in a bit-coded manner in
the)fault value (see P949).

Phase U --> Bit 0 = 1--> fault value = 1
Phase V --> Bit 1 = 1--> fault value = 2
Phase W--> Bit 2 = 1--> fault value = 4

If an overcurrent occurs simultaneously in
several phases, the total of the fault values of
the phases concerned is the resulting fault
value.

- Check the converter output for short-circuit or
earth fault

- Check the load for an overload condition

- Check whether motor and converter are
correctly matched

- Check whether the dynamic requirements
are too high

Siemens AG

6SE7087-6KP50
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

FO15

Motor blocked

Motor is blocked/overloaded (current control),
or has stalled (v/f characteristic):

Static load is too high

The fault is not generated until after the time
entered in P805.

Binector B0156 is set, in status word 2 r553
Bit 28.

Whether the drive is blocked or not can be
detected at P792 (Perm Deviation) and P794.
P806 enables detection to be limited to "at
standstill" (P806 = 1, only for current control)
or to be completely de-activated (P806 = 2).
In the case of current control, the precondition
for this fault is that the torque limits (B0234)
have been reached.

In the case of slave drive, detection is de-
activated.

In the case of v/f control, the I(max) controller
must be active.

- Reduce the load

- Release the brake

- Increase current limits

- Increase P805 Blocking Time

- Increase the response threshold for the
permissible deviation P792

- Increase torque limits or torque setpoint

- Check connection of motor phases including
correct phase assignment/sequence ¢

v/f characteristic only:
- Reduce rate of accele
- Check characteristic set

jon

FO17
SAFE STOP

Compact PLUS only

SAFE STOP operating or failure of the 24 V
power supply during operation (only for
Compact PLUS units)

OP checkback connected?
mpact PLUS units: check 24 V supply

F020

Excess temperature of
motor

The motor temperature limit value has b
exceeded.

r949 = 1 Motor temperature limit value
exceeded

r949 = 2 Short-circuit in
sensor cable or sensor de

temperature

r949 = 4 Wire break of m perature

sensor cable or sen e

emperature threshold adjustable in P381!
- P131 = 0 -> fault de-activated
- Check the motor (load, ventilation etc.)

- The current motor temperature can be read
in r009 (Motor Temperat.)

- Check the sensor for cable break, short-
circuit

F021

Motor 12t

Parameterized limit(val
for the motor (P3

N

e 12t monitoring
been exceeded

Check: Thermal time constant of motor P383
Mot ThermT-Const or motor 12t load limit
P384.002.

The 12t monitoring for the motor is
automatically activated if P383 >=100s
(=factory setting) and P381 > 220°C is set.
Monitoring can be switched off by setting a
value <100s in P383.

F023

Excess temperature of
inverter

The i of the inverter temperature has
been ex ed

- Measure the air intake and ambient
temperature

(Observe minimum and maximum ambient
temperature from 0°C to 45°C!)

- Observe the derating curves at theta > 45 °C
(Compact PLUS) or 40 °C

- Check whether the fan is running

- Check that the air entry and discharge
openings are not restricted

- In the case of units >= 22 kW
acknowledgement is only possible after 1
minute

upper switch/UCE
Phase L1

For Compact PLUS units: UCE upper switch

For chassis type units: UCE Phase L1

- Check the converter outputs for earth fault

- Check the switch for "SAFE STOP" on
Compact units
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Faults and Alarms

Number / Fault

Cause

Counter-measure

F026

UCE lower switch/UCE
Phase L2

For Compact PLUS units:
UCE lower switch

For Compact and chassis type units: UCE
Phase L2

- Check the converter outputs for earth fault

- Check the switch for "SAFE STOP" on
Compact units

F027

Pulse resistor fault /
UCE Phase L3

For Compact PLUS AC/AC units: Pulse
resistance fault

For chassis type units: UCE Phase L3

- Check the converter outputs for earth fault

- Check the switch for "SAFE STOP" on
Compact DC/DC units and chassis units with
the option "SAFE STOP"

F029
Meas. value sensing

Compact PLUS only

A fault has occurred in the measured value
sensing system:

- (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.

- (r949=65) Autom. Adjustment of the analog
inputs is not possible

FO35

External fault 1

Parameterizable external fault input 1 has
been activated.

FO36

External fault 2

Parameterizable external fault input 2 h
been activated.

F038

Voltage OFF during
parameter storage

Fault in measured value sensifig
Fault in power section (\N lock)

S

Fault on CU

er there is an external fault

hether the cable to the
ponding digital output is interrupted

75 (Src No ExtFaultl)

heck whether there is an external fault

- Check whether the cable to the
corresponding digital output is interrupted

- P576 (Src No ExtFault2)

A voltage failure has occll
parameter task.

Re-enter the parameter. The number of the
parameter concerned is indicated in fault value
r949.

F040

Internal fault of
sequence control

Incorrect operating

Replace the control board (CUMC) or the unit
(Compact PUS).

FO41

EEPROM fault

values in t

Replace the control board (CUMC) or the unit
(Compact PLUS)

F042

Time slot overflow

&

Thejaval calculating time of the time slot
has exceeded.
east ailures of time slots T2, T3, T4 or

T5)(see also parameter r829.2 to r829.5)

- Reduce pulse frequency

- Calculate individual blocks in a slower
sampling time

- The technology functions Synchronization
(U953.33) and Positioning (U953.32) must not
be enabled at the same time.

Siemens AG  6SE7087-6KP50
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

F043

The link to the internal signal processor is
interrupted

- Reduce pulse frequency (perhaps caused by
calculating time overflow)
- If fault re-occurs, replace the board/unit

The pulse frequency P340 should not be
adjusted to values larger than 7.5 kHz (for
60MHz - DSP) or 6 kHz (for 40MHz - DSP). If
higher values are set, indices 12 to 19 have to
be checked on visualization parameter r8

The indicated free calculating time of the DSP
an zero.
is also

)

DSP link
time slots always have to be t
If the calculating time is
displayed by fault FO43 (
Remedy: Reduce pul

F044 A fault has occurred in the softwiring of Fault value r949:

BICO manager fault

binectors and connectors

F045

HW fault on optional
boards

>1000: Fault durin

>2000: Fault during tor softwiring

- Voltage O

- Factory settin new parameterization
- Exchang board

1028iLin ory is full. The link area

wo processors is full. No further
ct an be transferred.
uction of the linked connections between
processors. Interface between the two
Cessors is position control/setpoint
ditioning i.e.softwires from and to the
etpoint conditioning, position controller,
speed controller, torque interface and current
controller which are not necessary should be
dissolved to reduce the link (value 0).

A hardware fault has occu in ss
to an optional board.

FO46

Parameter coupling
fault

- Replace CU board (Compact, chassis units)
- Replace the unit (Compact PLUS)

- Check the connection betewen the subrack
and the optional boards

- Replace optional boards.

If fault re-occurs, replace the board/unit
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

FO51

Encoder fault

S

S

S

- Signal amplitude of resolver or encoder is
below the tolerance threshold

- Power supply faults in the case of encoders
and multiturn encoders

- In the case of multiturn encoders
(SSI/Endat), connection fault of the serial
protocol

N
.Q(b

S
&

Fault value r949:

10th and 1st position:
9 = Resolver signal missing (sin/cos track)

20 = Position error: Alarm A18 was generat
during the change to the "operation" state.
(For remedial action see 29)

21 = A/B track undervoltage: ¢
Root(A*2+B"2)<0.01V (For remedial action
see 29)

22 = A/B track overvolt

Root(A”2+B"2)>1.45V (| : megial‘action
see 29)
25 = Encoder initial pasiti recognized

(C/D track missing
- Check encoder cab ulty / interrupted)?
ameterized?

d for encoder or

multiturn ncoders and multiturn
encoders different cables!
- Enc

26 = Enc

e supply Encoder fault
-circuit in encoder connection?

ncoder incorrectly connected up?

HPower off/on or in drive settings and back to
new initialization of the starting position!!!

29 = A/B track undervoltage: In the zero
passage of one track the amount of the other
track was less than 0.025 V

- Check encoder cable (faulty/torn off)?

- Is shield of encoder cable connected ?

- Encoder faulty?

- Replace SBR/SBM

- Replace unit or basic board

- Is the correct cable being used in each case
for the encoder/multiturn encoder? Encoders
and multiturn encoders require different
encoder cables!

Il'Power off/on or in drive settings and back to
new initialization of the starting position!!!

Multiturn (SSI/EnDat):

30: Protocol fault CRC/Parity Check (EnDat)
31: Timeout Protocol (EnDat)

32: No-load level error, data line (SSI/EnDat)
33: Initialization of timeout

- Check parameterization (P149)

- Check encoder cable (faulty / torn off?

- Encoder cable shield connected ?

- Encoder faulty?

- Replace SBR/SBM

- Replace unit or basic board

Siemens AG
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

34: Address wrong (only EnDat)
- Writing or reading of parameters not
successful, check address and MRS code
(P149)
35: The difference between the serial protocol
and the pulse counter is greater than OxFF
(2n16).
A possible fault may be a jump in the serial
protocol. The fault can only be generated ifyan
absolute encoder with incremental tracks
(P149.01/.06 = X1XX) and m rpgportion is
concerned. (EnDat)
40: Alarm, lighting, EnD
: Alarm, signal ampli

, EnDat encoder
rror, EnDat encoder

: der faulty
encoder faulty

sition: (from V1.50)

Frequency exceeded, EnDat encoder
emperature, EnDat encoder

x: Control reserve, light, EnDat encoder
x: Battery charge, EnDat encoder

xxx: Home point not reached

F054

Encoder board
initialization fault

A fault has occurred during initialization o
encoder board.

N
.Q(b

S
&

Fault value r949:

1: Board code is incorrect

2: TSY not compatible

3: SBP not compatible

4: SBR not compatible

5: SBM not compatible (from V2.0 only the
SBM2 board is supported; see also r826
function diagram 517)

6: SBM initialization timeout

7: Board double

20: TSY board double
21: SBR board double
23: SBM board three-fold
24: SBP board three-fold

30: SBR board slot incorrect
31: SBM board slot incorrect
32: SBP board slot incorrect

40: SBR board not present
41: SBM board not present
42: SBP board not present

50: Three encoder boards or
two encoder boards, none of them on
Slot C

60: internal fault

FO56

SIMOLINK t8legram
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

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
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 during

Is set if parameter PO70 is at zero when
INITIAL LOADING is exited.

Enter correct MLFB after ackno
fault (power section, initial lo

dging the

F065

SCom telegram failure

No telegram has been received at an SC
interface (SCom/USS protocol) within th

telegram failure time.

initial loading
FO61 A parameter which has been entered during The number of the inconsiste rameter is
drive setting is in the non-permissible range. indicated in fault valu . motor
Incorrect enocder = pulse encoder case of
parameterization brushless DC mot - ect this
parameter.
F063 The synchronization or positioning technology | - Deactivate sy nization or positioning
functions have been activated without an - Enter the
PIN is missing authorization being present (PIN)
If technolo nctions are inserted in the time

slots enabling the technology function
thro , the message F063 is
erat is fault can only be cleared by
i correct PIN at U977.01 and

7. nd switching the power off and on
or by disabling the technology functions
53.32 = 20 and U053.33 = 20).

It value r949:

= Interface 1 (SCom1)
2 = Interface 2 (SCom2)

Check the connection of PMU -X300 or X103/
27,28 (Compact, chassis unit)

Check the connection of X103 or X100 / 35,36
(Compact PLUS unit)

Check "SCom/SCB TlgOff" P704.01 (SCom1)
or P704.02 (SCom2)

FO70

SCB initialization fault

A fault has occu during initialization of the
SCB board.

L 4

x$

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

. g

ult has occurred during initialization of the

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
120: Fault on 2nd EB1
210: Fault on 1st EB2
220: Fault on 2nd EB2

FQ73

SL1

ompact PLUS

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.

Siemens AG
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

FO74
Aninp2 SL1

not Compact PLUS

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.

FO75
Aninp3 SL1

not Compact PLUS

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.

L 4

FO76
Aninpl SL2

not Compact PLUS

4 mA at analog input 1, slave 2 fallen short of

Check the connection of the sign urce to

the SCI1 (slave 2) -x42\

Fo77
Anlnp2 SL2

not Compact PLUS

4 mA at analog input 2, slave 2 fallen short of

Check the connection‘of g gnal source to
the SCI1 (slave 2)

FO78
Aninp3 SL2

not Compact PLUS

4 mA at analog input 3, slave 2 fallen short of

FO79
SCB telegram failure

not Compact PLUS

No telegram has been received by the SCB
(USS, peer-to-peer, SCI) within the telegra
failure time.

Check th nnection of the signal source to
the SCI1 ( 2) -X428: 10, 11.

connections of the SCB1(2).
k P704.03"SCom/SCB Tlg OFF"
plce SCB1(2)

- Replace CU (-A10)

F080

TB/CB initialization
fault

Fault during initialization of the boar, th

DPR interface
XS

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 1 to 11

FO81

OptBrdHeartbeat-
Counter

Heautb, }of the optional board is no
long in cessed

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 teleg@m 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
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

F085

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
contacting and check the CB j
parameters:
- P918.02 CB Bus Addre!
- P711.02 to P721.02 C

rrect
tion

ters 1to 11

Friction characteristic
record

interrupted or not done at all.

F109

Mid R(L)

The rotor resistance determined durin
measurement of the direct current dgwviate
greatly.

F111

Mid DSP

F112

Mid X(L)

F087 A fault has occurred during initialization of the | - Replace CU (-A10), e the unit
SLB board. (Compact PLUS type

SIMOLINK initialization

fault - Replace SLB

F099 Recording of the friction characteristic was Fault value r949gives cause (bit coded):

Bit Value displayed
0 1
2
ases missing: 4

i @ n of rotation, inverter, controller
d controller connecting 8

rrupt through cancellation of the 16
record command

llegal dataset changover 32
Time exceeded 64
Measuring error 128

- Repeat measurement
- Enter data manually

A fault has occurred during the

r949=1 The current does
voltage pulses are applie

r949=2 (only for P115=4)
between speed setp, d
too large during measu

r949=3 (only f 15=4)"The magnetizing
current determined is too high.

r949=12 e
determj

or resistance P121 is not
orrectly

r949=
parameteri

rotor time constant P124 is
d with the value 0 ms

The valve voltage drop P347 is not
ermined correctly

- Repeat measurement
- When r949=1: Check motor cables

- When r949=2: Avoid mechanical stressing of
the motor during the measurement; if the fault
occurs directly after the start of the motor
identification check the encoder and motor
cables.

- When r949=3: Check the motor rating plate
data stored (ratio Vrated / Irated does not
correspond with the measured inductance

W A fatiit has occurred during measurement of
motor inductances or leakages.

- Repeat measurement

F114

Mld OFF

The converter has automatically stopped the
automatic measurement due to the time limit
up to power-up having been exceeded or due
to an OFF command during the measurement,
and has reset the function selection in P115.

Re-start with P115 function selection = 2
"Motor identification at standstill".The ON
command must be given within 20 sec. after
the alarm message A078 = standstill
measurement has appeared.

Cancel the OFF command and re-start
measurement.
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

F116
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentation

F117
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentation

F118
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentation

F119
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentatio

F120
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See 1B d@on

F121
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

mentation

F122
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

F123
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

F124
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentati

2 2

F125
Technology board fault

not Compact PLUS

See TBd

X

e TB documentation

See TB documentation

See TB documentation

See TB documentation

F126

Technology board fau

not Compact

e TB documentation

See TB documentation

e TB documentation

See TB documentation

F128

Technology board fault

not'€ompact PLUS

See TB documentation

See TB documentation
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

F129
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentation

F130
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentation

F131
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentation

F132
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentatio

F133
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

F134
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

F135
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

F136
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

F137
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentati

2 2

F138
Technology board fault

not Compact PLUS

See 1B d@on

mentation

e TB documentation

See TB documentation

See TB documentation

See TBd

X

See TB documentation

F139

Technology board fau

not Compact

e TB documentation

See TB documentation

e TB documentation

See TB documentation

F141

Technology board fault

not'€ompact PLUS

See TB documentation

See TB documentation
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Number / Fault

Cause

Counter-measure

F142
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentation

F143
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentation

F144
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentation

F145
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

See TB documentatio

F146
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

F147
Technology board fault

not Compact PLUS

See TB documentation

F148

An active signal is present at binector UQ61

.

See 1B d@on

mentation

amine cause of fault, see function diagram
10

Fault 1

Function blocks

F149 An active signal is present inec 6 Examine cause of fault, see function diagram
). 710

Fault 2

Function blocks

F150 An active signal is pre a ctor U063 Examine cause of fault, see function diagram
). 710

Fault 3

Function blocks

F151 An active signal isspre: t binector U064 Examine cause of fault, see function diagram
). 710

Fault 4 L 4

Function blocks

F152 After an @ppro number of invalid signs of | Check cause of fault, see function diagram
life, f life monitoring block has gone | 170

Signs of life repeatedly | into ta

invalid.

F153

No valid sign-of-life to
interface
F255

Cyclically execute write tasks from the tool
interface within the monitoring time whereby
the sign-of-life has to be increased by 1 for
every write task.

It has occurred in the EEPROM.

Switch off the unit and switch it on again. If the
fault re-occurs, replace CU (-A10), or replace
the unit (Compact PLUS).

Fault in E%Ot

Table 12-1

Fault numbers, causes and their counter-measures

R
&

12-12

Operating Instructions

6SE7087-6KP50 Siemens AG
SIMOVERT MASTERDRIVES




06.2006

Faults and Alarms

12.2

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. Theq4€d LED
additionally flashes (refer to the OP1S operating instructiens).

Number / Alarm

Cause

Counter-measure ‘ ? r

A001

Time slot overflow

The calculating time work load is too high.

a) At least 3 failures of time slots T6 or T7 (see
also parameter r829.6 or r829.7)

b) At least 3 failures of time slots T2, T3, T4 or
T5 (see also parameter r829.2 to r829.5)

- Reduce pulse frequency:

- Calculate individual function blocks in slower
time slots (parametermd950 ff.)

A002

SIMOLINK start alarm

Start of the SIMOLINK ring is not functioning.

- Check thefiber-optic cable ring for
interruptions

~Check whether there is an SLB without
voltagelin the ring

=Check whether there is a faulty SLB in the
ring

A003

Drive not synchronous

Although synchronization has been activated,
the drive is not synchronous.

Possible causes are:

- Poor communication connection (freguent
telegram failures)

- Slow bus cycle times (in the,case’ofthigh bus
cycle times or synchronization ofislow.time
slots, synchronizing cangast for/1-2 minutes in
the worst case).

- Incorrect wiring of the'time caunter (only if
P754 > P746 /TO0)

SIMOLINK (SLB):

4Check r748 1002 and i003 = counters for
CRC faults and timeout faults

- Check the fiber-optic cable connection

- Check P751 on the dispatcher (connector
260 must be softwired); Check P753 on the
transceiver (corresponding SIMOLINK
connector K70xx must be softwired).

A004

Alarm startup of 2nd
SLB

Startup of the 2nd SIMOLRINK¥ing does not
function.

- Check the fiber optic cable ring for any
disconnections

- Check whether an SLB in the ring is without
voltage

- Check whether an SLB in the ring is faulty

A005

Couple full

The closed-eep electronic system of
MASTERDRIVES MC consists of two
microprocessors. Only a limited number of
couple ehannels are provided for transferring
datagbetween,the two processors.

The alarm displays that all couple channels
between the two processors are busy. An
attempt’has, however, been made to
interconnect another connector requireing a
couple channel.

None

A014

Simulation activé alarm

The DC link voltage is not equal to 0 when the
simulation mode is selected (P372 = 1).

- Set P372t0 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

Siemens AG

6SE7087-6KP50
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

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

Safe Stop is detected in the READY states.

See F017 for causes/counter-measures.

A018

Encoder adjustment

Signal amplitude
Resolver/encoder in the critical range.

See FO051 for causes/counter-

As a general rule, itis n
the starting position again

or switch to the drive settings back
again!!!

If alarm A18 occurs i y" status (r001
= 009) while an en€eder se, the
amplitude of the CD ti signal is too small,
or the connecti C rack may be
interrupted, er without CD-Track is
in use.

In the cas n encoder without CD track,

correctly set.

A019

Encoder data serial
protocol

Connection fault of the serial protocol on
multiturn encoders (SSI/Endat)

is defective on multiturn
FO51 for causes/counter-

eneral rule, it is necessary to initialize
rting position again => power OFF/ON
witch to the drive settings and back

A020

Encoder adjustment,
external encoder

The amplitude of an external encoder lies,in
the critical range.

A021

Encoder data of
external multiturn
encoder faulty

ause/remedies see F051

As a general rule, it is necessary to initialize
the starting position again => power OFF/ON
or switch to the drive settings and back
again!!!

A fault has occurred duri
serial protocol to an e al
encoder (SSI- or Endat-

A022

Inverter temperature

Faulty serial protocol in the case of an external
multiturn encoder. Cause/remedies see FO51

As a general rule, it is necessary to initialize
the starting position again => power OFF/ON
or switch to the drive settings and back again!!

The threshold fi
exceededy

N

- Measure intake air and ambient temperature.

- Observe derating curves at theta > 45°C
(Compact PLUS) or 40°C derating curves

- Check whether the fan is operating

- Check whether the air entry and discharge
openings are restricted.

meterizable threshold (P380) for
ing an alarm has been exceeded.

Check the motor (load, ventilation, etc.). Read
off the current temperature in r009 Motor
Temperat.

e current load state is maintained, a
hermal overload of the converter occurs.

- Reduce converter load

12t converter - Check r010 (Drive Utiliz)
The converter will lower the max. current limit
(P129).
L 4
6SE7087-6KP50 Siemens AG
12-14 Operating Instructions ~ SIMOVERT MASTERDRIVES




06.2006

Faults and Alarms

Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A028

Diagnostics counter

The position of an encoder (motor encoder or
external encoder) was incorrect for one or
more samplings. This can result from EMC
faults or a loose contact.

When faults start to occur at a certain rate,
fault message F51 is triggered by the
corresponding fault variable.

For test purposes, fault message F51 can be
triggered with the setting P847=2 in order to
obtain more information about fault variable
r949.

All indices can also be monitored in r849 in
order to find out which diagnostics counter
counts the fault. If alarm A28 is hidden for this
fault, then the corresponding index in P848
can be setto 1.

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
A032 An overflow has occurred during recording Repeat recording withlewer amplitude

PRBS Overflow

with noise generator PRBS

A033

Overspeed

The positive or negative maximum speed has
been exceeded.

- Increase relevanmaximum speed

- Redugelregenerative load (see FD 480)

A034

Setpoint/actual value
deviation

Bit 8 in r552 status word 1 of the setpoint
channel. The difference between freqeuncy
setpoint/actual value is greater than the
parameterized value and the control
monitoring time has elapsed.

Check

“whetheran excessive torque requirement is
present

- whether the motor has been dimensioned too
small.

Increase values P792 Perm Deviation Frg/
set/actual DevSpeed and P794 Deviation Time

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)

A042

Motor stall/block

Motor is stalled or blocked.

The alarm cannot be inflienced by P805
"PullOut/BickTime", but by P794 "Deviation
Time"

Check

- whether the drive is blocked

- Whether the drive has stalled

A049
No slave

not Compact PLUS

At serial I/O (SCB1 with SCI1/2), no slave is
conpectedor fiber-optic cable is interrupted or
slavesiare witheut voltage.

P690 SSCI Analn Conf
- Check slave.

- Check cable.

A050
Slave incorrect

not CompactPLUS

Atser. I/O the slaves required according to a
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.

Check parameter P693 (analog outputs), P698
(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

not Compact PLUS

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
PeenPcD L

not Compact PLUS

In a peer-to-peer connection, a PcD length has
been set which is too high (>5).

Reduce number of words P703 SCom/SCB
PcD #

Siemens AG

6SE7087-6KP50
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A053
Peer Lng f.

not Compact PLUS

In a peer-to-peer connection, the pcD length of
transmitter and receiver do not match.

Adjust the word length for transmitter and
receiver
P703 SCom/SCB PcD #

A057
TB Param

not Compact PLUS

Occurs when a TB is logged on and present,
but parameter tasks from the PMU, SCom1 or
SComz2 have not been answered by the TB
within 6 seconds.

Replace TB configuration (software)

A061

Alarm 1
Function blocks

An active signal is present at binector U065

).

Check cause of alarm (see F'710)

A062

Alarm 2
Function blocks

An active signal is present at binector U066

).

Check cause of alarm{see FB_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

).

Checkgtause ofialarm (see FD 710)

A072

Frict Char Init

Automatic initiation of the friction characteristic
has been selected, but the drive has not yet
been switched on.

Note: If the ON command is not given within
30 seconds, the automatic initiation of the
friction characteristic is stopped withgfault
F099.

Energizedrive.
(Brive status "Operation” 014)

A073

Interr InitFric

Automatic initiation of the friction characteristic
has been interrupted (OFE command-arfault).

Note:

If the drive is not switcheg, on again within 5
minutes, the automatic initiation of the friction
characteristic is stopped (£099).

Rectifiy any causes of the fault.
Re-energize the drive.

A074

Incompl FricChar

Incomplete initiation of frictiol characteristic.
As there is a lackgef enables or due to
limitations, complete initiation of the friction
characteristic isnot passible in both directions.

Grant enable for both directions of rotation.
Set the speed limitations for both directions
such that all characteristic points can be
approached.

AQ075

Ls,Rr Dev.

The measured,values of the leakage
measurement orief rotor resistance deviate
significantlys

If individual measured values significantly
deviate from the average values, they are
automatically disregarded in 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.

A078

Stands. Meas

Thé standstill measurement is executed when
thelconverter is powered up. The motor can
align itself several times in a certain direction
with this measurement.

If the standstill 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
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

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.

O

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

be tripped.

zero, this will cause the fault message F082 to

See operating instructions of thﬁ.B 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
cause the fault message F082 to be tri

See operal instructions of the CB board

Y

A085

CB alarm

The following description refers to t st
CBP. For other CBs or the TB seejthe

operating instructions for the

See operating instructions of the CB board

A086

CB alarm

Failure of the hearthe
unit. The heartb
no longer beingfincre
communbatio etwe
basic boar

ented. The
the CBP and the
d

See operating instructions of the CB board

A087

CB alarm

ription refers to the 1st

oper ctions for the CB board.

Fault in the DPS manager software of the

See operating instructions of the CB board

A088

CB alarm

CB alarm

manual for CB board

See user manual for CB board

user manual for CB board
larm of the 2nd CB board corresponds to
A81 of the 1st CB board

See user manual for CB board

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 See user manual for CB board See user manual for CB board
'S Alarm of the 2nd CB board corresponds to
CB. alarm A83 of the 1st CB board
A0 See user manual for CB board See user manual for CB board
Alarm of the 2nd CB board corresponds to
alarm A84 of the 1st CB board
Siemens AG  6SE7087-6KP50
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A093

See user manual for CB board
Alarm of the 2nd CB board corresponds to

See user manual for CB board

not Compact PLUS

CB alarm AB85 of the 1st CB board

A094 See user manual for CB board See user manual for CB board
Alarm of the 2nd CB board corresponds to

CB alarm A86 of the 1st CB board

A095 Alarm of the 2nd CB board. Corresponds to See user manual for CB board
A87 of the 1st CB board

CB alarm Yy
See operating instructions for CB board

A096 See user manual for CB board See user manual for CB boar,
Alarm of the 2nd CB board corresponds to

CB alarm A88 of the 1st CB board

A097 See user manual for TB board See user manual for T r

TB alarm 1

A098
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user manu@oard

A099
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for TB board

A100
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for TB board

A101
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for TB board

ee use al for TB board

ee User manual for TB board

See user manual for TB board

A102
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for T ar

See user manual for TB board

A103
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for oard

See user manual for TB board

A104
TB alarm 1

not Compact PLUS

See%l for TB board

See user manual for TB board

A105

TB alarm 1

TB alarm 1

not CompacPLUS

ser manual for TB board

See user manual for TB board

See user manual for TB board

See user manual for TB board

ALQ7

1

ompact PLUS

See user manual for TB board

See user manual for TB board
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Faults and Alarms

Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A108
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user manual for TB board

Al109
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A110
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user manual for TB boar%

All1l
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user manual for

Al12
TB alarm 1

not Compact PLUS

See user manual for TB board

Al113
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

Al14
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

Al115
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual TB board

e nual for TB board

e user manual for TB board

See user manual for TB b,

A116
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user manual fo r

2 4

Al117
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user{ board

See user manual for TB board

Al18

TB alarm 2

not Compact

e us anual for TB board

See user manual for TB board

e user manual for TB board

See user manual for TB board

A120

TB alarm 2 @

not'€ompact PLUS

See user manual for TB board

See user manual for TB board

Siemens AG
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

Al21
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user manual for TB board

Al122
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user manual for TB board

A123
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user manual for TB boar%

Al24
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user manual for

Al125
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

A126
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

A127
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB board

See user manual TB board

e nual for TB board

e user manual for TB board

A128
TB alarm 2

not Compact PLUS

See user manual for TB bg@a

See user manual for TB board

Al129

Axis does not exist -

Machine data 1 (posi

coder type/axis
type) is 0 (axis doe: .

You must assign a valid value to machine data
1 in order to operate the axis.

machine data 1 =0 Effect:
Operatioof theyaxis is inhibited and the
position ¢ activated.
A130 The "in OP]" checkback signal was | Activate control signals [OFF1], [OFF2],
missi a traversing command was [OFF3] and "enable controller" [ENC].
Operating conditions initia Th lowing causes inhibit the "in
do not exist op, io ckback signal (status bit No.2, -If checkback signals [OFF2] and/or [OFF3]
refer to finction diagram sheet 200) : are missing, check the supply of control word
1 (MASTERDRIVES function diagram, sheet
signals [OFF1], [OFF2], [OFF3] 180).
r "enable controller" [ENC] are not
activated -Analyze the queued fault number
[FAULT_NQ], remedy the fault, and then
-Checkback signals [OFF2] and/or [OFF3] are | cancel the fault using the acknowledge fault
not activated. [ACK_F] control signal.
-A fault [FAULT] is active. Note:
To activate the "in operation” [IOP] status
Effect: again, you must deactivate [OFF1] and then
/S The traversing command is inhibited. activate it again.
6SE7087-6KP50 Siemens AG
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A131 Control signal [OFF1] was deactivated while a | Check the activation of control signal [OFF1]
traversing command was being executed. from the user program.
OFF1 missing Effect:
The drive is brought to a standstill via a ramp
(P464 Deceleration Time). There is a
subsequent pulse disable. This also valid if
P443 =0 (function diagramm 310) and the
ramp generator bypass (function diagramm
320) is used. &
A132 -Control signal [OFF2] was deactivated while a | -Check the activation of control signal [OFF2]
traversing command was being executed. from the user program.
OFF2 missing
-Checkback signal [OFF2] was deactivated -If checkback signal [OFF2Ris mi , check
while a traversing command was being the supply of control wo TERDRIVES
executed. function diagram, sheet 1
Effect: Note:
The pulse disable is initiated immediately. If To activate the "in opetation” [IOP] status
the motor is not braked, it coasts down. again, you mus e [OFF1] and then
activate it a
A133 -Control signal [OFF3] was deactivated while a | -Check the [activ of control signal [OFF3]
traversing command was being executed. from the u rogram.
OFF3 missing
-Checkback signal [OFF3] was deactivated
while a traversing command was being
executed.
Effect:
The motor decelerates at the current limi vate the "in operation" [IOP] status
There is a subsequent pulse disable. in, you must deactivate [OFF1] and then
ivate it again.
Al134 The "enable controller" [ENC] control heck the activation of the "enable controller"

Enable Controller ENC
missing

was deactivated while a traversing
was being executed (control bit N
Enable", refer to function di

Effect:
The pulse disable is initia
the motor is not braked i

[ENC] control signal from the user program.

Al135

Actual position value
not 0.k

Actual position value not
sensing (B0070 / BO

TOM position

-Check interconnection of BO070 and BO071,
-check position encoder and evaluation board,
-check encoder cable.

A136

Machine data 1

Machine data X (positi
type) wasychanged.

ncoder type/axis

If machine data 1 has been changed, the
"reset technology" [RST] control signal must
be activated. Alternatively switch the
MASTERDIVES electronic power supply off
and on again

changed - RESET Effect

necessary Theyactivation of traversing commands is
inhib

A137 Th is assignment (machine data 2)

was entered for several axes (M7 only, not

A unique axis assignment must be entered for
all axes on an M7-FM. For example, it is not

Axis assignment significant for the FO1 technology option). allowed to define two X axes.
incorrect
t:
he activation of traversing commands is
ited.
L 4
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A138

Axis assignment of roll
feed incorrect

The NC block contains an axis number which
is defined as a roll feed axis but the axis type
is defined as an incremental or absolute
position encoder (machine data 1 =1 or 2).
(M7 only, not significant for the FO1 technology
option) .

The NC block for a roll feed axis type
(machine data 1 = 3) contains:

-No axis number (X, Y, Z...)

-An incorrect axis number

Effect:
NC program execution is inhibited or aborted.

-Axis type 1 or 2:The block is not allowed to
contain an axis number which is defined as a
roll feed (M7 only).

-Axis type 3:The axis number of the roll fee
must be specified in every NC block.

A139

Incorrect
parameterization
PosTrack MotorEnc

Alarm is tripped only for rotary axis of motor
encoder. The bit width of the product of the
gear denominator (U810.2 * P116.2) must not
be greater than the difference of the 32 bit
data width of the flipflop and the multiturn
resolution of the encoder. Example: Torque
motor with EQN1325

MT: Multiturn resolution = 12

P116: 2/7

U810.2max = 2(32 - MT)/P116.2
U810.2max = 149796

Al140

Following error in
standstill

The following error limit for standstill was
exceeded at standstill:

-Following error monitoring - at standstill
(machine data 14) was entered incorrect

-The value entered for "in position - ex
window" (machine data 17) is great

value in "following error monitoringf a
standstill" (machine data 14

top
al

-The axis was pushed o
mechanically.

Effect:
The position control
the axis decelerates
during errors" (ma

activated and
eleration time

Al41

Following error in
motion

In accordance with the
reduce the gear deno
U810 respectively.

a ent formula
i of P116 and/or

correct the machine data.
ize the speed/current controller,

ctify mechanical problem.

for motion was
ersing movement:

The following e
exceede@lurl

-Followin
(machi

rr onitoring - in motion

ta 15)was entered incorrectly.
ical system cannot follow the

ma sof the position controller.

sition value invalid

rrect optimization of the position controller
peed controller.

-The mechanical system is sluggish or
blocked.

Effect:

The position control system is deactivated and
the drive decelerates via "deceleration time
during faults" (machine data 43).

-Check and correct the machine data.
-Check the actual position value (speed-
controlled operation); check position encoder,
evaluator module and encoder lead.

-Optimize the position controller or the speed
controller.

-Check the mechanical system.
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

Al142

In position - timer

The "in position - exact stop window" was not
reached within the time specified in "in position
- timer monitoring™:

-Check and correct the machine data.

-Optimize the position controller or speed

Actual-value disable
not allowed - axis

value" function was actuated while the roll
feed was running.

monitoring controller.
-In position - exact stop window (machine data
17) too small -Check the mechanical system.
-In position - timer monitoring (machine data
16) too short ¢
-Paosition controller or speed controller not
optimized
-Mechanical causes
Effect:
The position control system is deactivated.
Al145 The "digital input" with the "disable actual The "digital input" for "disable actual value"

d when the axis is

can only be act
stationary.

Direction of movement
not allowed

standstill Effect:
The axis movement is stopped via the
deceleration ramp, the "disable actual value"
function is not executed.

A146 A positioning movement was aborted. When

attempting to resume the movement at the
point of interruption, the roll feed would ha:
had to travel in the opposite direction to rea
the programmed target position. This is
inhibited by the setting of machine data
"response after abort".

There are various possible reasong for,

axis crossing the target posi

positioning movement is

-Motor coastdown

-The axis was moved intentionally, e.g. in

setup mode.

Effect:
The axis move is ited.

s in front of the target position in
e before continuing.

A148

Deceleration = 0

The curreqt deceleration value is 0, e.g.

because of age error or an error in
the technglogyismware.

ti errors” (machine data 43).

This fault should not normally occur. It is used
as an emergency stop feature for the
technology software.

Replace the hardware (M7; MCT).

A149

Distance to go

Effe

Th ntrol system is deactivated and

t?@ ecelerated via the "deceleration
duri

rror in the technology software.

ati ff

position control system is deactivated and
the drive is decelerated via the "deceleration
time during errors" (machine data 43).

This fault should not normally occur. It is used
as an emergency stop feature for the
technology software.

*.‘7
&
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A150

Slave axis already
allocated to other
master axis

The selected NC program contains a slave

axis which is already being used by another
master axis (M7 only, not significant for the

FO1 technology option).

Example:

NC program 1, started in axis X, contains NC
blocks for axes X and Y. NC program 2 is
started in axis Z and contains NC blocks for
axes Z and Y. This program is denied with
warning 150, because axis Y is already being
used by program 1.

Effect:
NC program execution is inhibited or aborted.

The same slave axis cannot be used
simultaneously by several NC programs.

L 4

A151

Slave axis operating
mode not allowed

The slave axis required by the master axis is
not in "slave" mode (M7 only, not significant
for the FO1 technology option).

Effect:

NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

The slave axis must d to "slave"

mode.

A152

Slave axis operating
mode changed

The "slave" mode was deselected in the slave
axis during the traversing movement (M7 only,
not significant for the FO1 technology option).

Effect:
NC program execution is inhibited or aborte
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

A153

Error in slave axis

A warning is active in the slave axis re
by the master axis (M7 only, not signifi
the FO1 technology option).

Effect:
NC program execution i
the axis is brought to a st
deceleration ramp.

via the

Al54

Follow-up mode in
slave axis active

ust remain switched to

he NC program will only run if all of the axes
it needs are error-free. To clear this warning,
you must first clear all the warnings in the
slave axis.

The "follow-up mode"
active in the slave axi
axis. A slave axis wi
up mode cannot
axis (M7 only,
technology option).

ktion is inhibited or aborted,

ht to a standstill via the

A155

Reset in slave axis
active

Deactivate follow-up mode in the slave axis.

ST] control signal is active in the
required by the master axis. A slave
an active reset cannot be used by the
ster axis (M7 only, not significant for the
echnology option.

NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

Cancel the "reset" [RST] control signal in the
slave axis.
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Number / Alarm
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Counter-measure

A156

Axis type (MD1) of
slave axis not allowed

An NC program was started in which a slave
axis is defined as a roll feed axis type (M7
only, not significant for the FO1 technology
option).

The warning is output in the master axis and
indicates an illegal axis type in the slave axis.

Effect:

NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

Axes defined as roll feed axes can only be
used in dedicated NC programs.

A160

Setup speed =0

The value entered in level 1 or level 2 for the
[F_S] velocity level in setup mode is zero.

Effect:
The axis movement is inhibited.

Define a permissible velocity,levelfor level 1
and/or level 2. The permissibleivalue range is
between 0.01 [1000*LY/minjand™"traversing
velocity - maximum (machine data 23).

Al61

Reference approach

The velocity value entered for “reference point
- approach velocity" (machine data 7) is zero.

Enter a permissible value for the approach
velocity. The permissible value range is
between 0.0a8[2000%120/min] and "traversing

velocity = 0 Effect: velocity - maximum,(machine data 23).
The axis movement is inhibited.
Al162 The velocity value entered for "reference point | Enter afpermissible value for the reference

Reference point -
reducing velocity = 0

- reducing velocity" (machine data 6) is zero.

Effect:
The axis movement is inhibited or stopped.

point/sreducing velocity. The permissible value
range’is/between 0.01 and 1000
[2000L U/min].

A165

MDI block number not
allowed

The MDI block number [MDI_NO] specifiedin
the control signals is greater than 11.

Effect:
The axis movement is inhibited.

Befine an MDI block number [MDI_NQ]
between 0 and 10.

A166

No position has been
programmed in MDI
mode

The "start" [STA] control signal was aectivated.
in MDI mode without initially transferring-a
positional value to the selected,MDI block.

Effect:
The axis movement is,inhibited.

Use the correct sequence: data transfer
followed by axis start.

A167

No velocity has been
programmed in MDI
mode

The "start" [STA] controlisignaliwas activated
in MDI mode without initiallyaptransferring a
velocity value to the geleeted MDI block.

Effect:
The axis movement issinhibited.

Use the correct sequence: data transfer
followed by axis start.

A168

G91 not allowed with

G91 (incremental dimensions) was defined in
the MDI blotkyas the’1st G function for the
MDI on-the-fly function.

The MDI on-the-fly function only allows G90
(absolute dimensions) as the 1st G function.

MDI on the fly
Effect:
Thegaxis'mevement is inhibited or stopped via
the deceleration ramp.
A169 -Control Signal "reset technology” [RST] Ensure that the control signals are activated

Start conditions for
flying MDI do notiexist

activated

-Cantrol signal "follow-up mode" [FUM]
activated

Effect:
The "MDI on-the-fly" function is not executed.

correctly.

A170

Single block mode
block does net exist

An NC block was started in single-block mode
although a block has not yet been transferred.

Effect:
NC block execution is inhibited.

Transfer the block.
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A172

Program with this
number does not exist

The program number specified in [PROG_NO)]
for automatic mode is not stored in the
memory of the technology.

Effect:
NC program execution is inhibited.

-Transfer the program to the technology.

-Select the correct program number.

Program number
changed during
traversing

changed while the program was running.

Effect:

NC program execution is aborted and the axis
or axes are brought to a standstill via the
deceleration ramp.

A173 The program number specified in [PROG_NO] | The permissible range for program numbers is
for automatic mode is not allowed. between 1 and 200.
Program number not ¢
allowed Effect:
NC program execution is inhibited.
Al74 The program number [PROG_NO] was The program number n changed

while the program is runni

Y

Al175

No block end
programmed

The decoded NC block is not terminated with
the following block identifier "0".

You can use the "output actual values -
decoder error location" task to read out the

program number and block number where the
block decoder detected an error.

Effect:
NC program execution is inhibited or abor
Moving axes are stopped via the decelerati
ramp.

Al77

Prog. number of block
search forwd. does not

The program number for the main progr
(level 0), which was transferred with th
search function, does not exist.

Program number of
block search forward

exist Effect:
NC program execution is ir
Al178 -The program number for

Correct the bloc!

The last block in sequence must contain
the followi ock identifier "0".

O

ecify an existing main program number.

(level 0), which was transfe
search, is different fro
number.

For the block search function, the selected
program number [PROG_NO] must be
specified as the program number for the main
program.

Prog.No.of block srch
fwd level 1/2 d 0

s
ffect:

not allowed
-No breakpoint is know| e "automatic
block search" function gram abort has
not yet occurrel
@ :
-A different mber is stored as the
breakpoi &automatic block search”
function.
Effeet;
pro execution is inhibited.
A179 T ubprogram number specified with block | For the block search function, an existing
rlevel 1 or level 2 does not exist.

program number must be specified as the
subprogram number for level 1 or level 2.

Prog.no. of block
forward level 2

block search for level 2 is not the same as the
subprogram number in the NC block.

Effect:
NC program execution is inhibited.

exist program execution is inhibited.
A180 The subprogram number transferred with For the block search function, the subprogram
block search for level 1 is not the same as the | number specified in the NC block must be
Prog.no. o subprogram number in the NC block. specified as the subprogram number for level
search forwar 1.
<>cmd. Effect:
NC program execution is inhibited.
A181 s The subprogram number transferred with For the block search function, the subprogram

number specified in the NC block must be
specified as the subprogram number for level
2.
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A183

Block no. of block
search fwd |. 0 does
not exist

The block number for the main program (level
0), which was transferred with block search,
does not exist in the main program.

Effect:
NC program execution is inhibited.

For the block search function, an existing
block number must be specified as the block
number for the main program.

A184

Block no. of block
search forward is no
UP call

The block number for the main program (level
0), which was transferred with block search,
does not contain a subprogram call for
subprogram level 1.

Effect:
NC program execution is inhibited.

For the block search function, a block number
with a subprogram call must be specified as
the block number for the main program (level
0) if a block search is to be performed in
subprogram level 1.

A185

Block no. of block

The block number for subprogram level 1,
which was transferred with block search, does
not exist in the subprogram.

search forward does level 1.
not exist Effect:
NC program execution is inhibited.
A186 The block number for subprogram level 1, For the blo rc ction, a block number
which was transferred with block search, does | with a subprogramycall must be specified as
Block no of block not contain a subprogram call for subprogram | the block er for subprogram level 1 if a
search fwd lev1lisno | level 2. block be performed in subprogram
SP call level

Effect:
NC program execution is inhibited.

A187

Block no of block
search fwd lev 2 does
not exist

The block number for subprogram level 2,
which was transferred with block search,
not exist in the subprogram.

Effect:
NC program execution is inhibited.

A188

Rem. loop count bl.
search fwd lev1/2 not
allowed

The remaining loop count transferr ith
block search for subprogram level A or,
greater than the programme;

Effect:
NC program executio

For the block search function, it is only allowed
to specify a remaining loop count between O
and the programmed loop count-1.

A190

Digital input not

The NC block which wi
"inprocess measurement'
on-the-fly" function,

Program the digital input for the desired
function.

programmed has not been progr this function
(machine data 4
Effect: 4
NC progral ecution is inhibited or aborted,
the axis i to a standstill via the
decele
A191 Alth ternal block change" function | -Correct the program.

Digital input not
actuated

ed, the digital input was not
actuatedgin order to trigger the external block
change.

t:
he NC program is interrupted, the axis is
ught to a standstill via the deceleration
amp.

-Check the actuation of the digital input.

v
&
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A195

Negative overtravel
reached

-Negative software limit switch position
approached

-"Software limit switches - negative" (machine
data 12) entered incorrectly

-The programmed position is less than the
negative software limit switch.

-"Reference point - coordinate" (machine data
3) is less than the negative software limit
switch.

-Incorrect encoder actual value
Effect:

The axis movement is stopped via the
deceleration ramp.

-Check the machine data and the NC program.

-Check the encoder actual value.

A196

Positive overtravel
reached

-Positive software limit switch position
approached

-"Software limit switches - positive" (machine
data 13) entered incorrectly”

-The programmed position is greater than the
positive software limit switch

-"Reference point - coordinate" (machine
3) is greater than the positive software limit
switch

-Incorrect encoder actual value

Effect:
The axis movement is stoppe
deceleration ramp.

A200

No position has been
programmed in
Automatic mode

-Check the ma@aﬂd the NC
programs.

-Check th coder actual value.

No position has been prog
block for the roll feed vers
axis number of the ro d

Effect:

NC program execution i ited or aborted,
the axis is brought t still via the
deceleration r .

The axis number and the positional value must
be specified in every NC block for the roll feed
version.

A201

No velocity has been
programmed in
Automatic mode

The decoded block needs a path or axis

velocity. \

When using linear interpolation with path
velocity (G01), a path velocity must be defined
with F. When using chaining with axis velocity
(G77), the axis velocities must be defined with
FX, FY, etc. When using roll feed with axis
velocity (GO1), the velocity must be defined
with F.
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A202

Axis unknown

An axis which does not exist was detected in
the decoded NC block. A logical name (X, Y,
Z, A, B, C) must be assigned to each axis with
machine data 2 (axis assignment). Only these
logical axis names can be used in the NC
block. These errors cannot normally occur,
since the logical axis names are verified when
the NC blocks are entered.

Exception: Machine data 2 (axis assignment)
is changed afterwards.

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values — decoder error location”
task.

Effect:

NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

Correct the NC block.

@ :
\}‘D

A203

1st G-function not
allowed

The NC block which was read in contains an
illegal 1st G function.

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with th
"output actual values - decoder error location
task.

Effect:
The axis movement is inhibited or stoppe
the deceleration ramp.

-MDI :0nly,G90 (absolute dimensions) or
G91 (incr al dimensions) can be entered
th unction. Only G91 is allowed for

| ersion.

atic/single-block mode:Define a legal
unction according to the table (see the
gramming Guide).

A204

2nd G-function not

The NC block which was re
illegal 2nd G function.

-MDI mode:Only G30 to G39 (acceleration
override) can be entered as the 2nd G
function.

-Automatic/single-block mode:Define a legal
2nd G function according to the table (see the
Programming Guide).

3rd G-function not
allowed

allowed The NC program numbe block
number in which the lo coder
detected the error can be‘read with the
"output actual value 0 rror location"
task.
Effect:
The axis movement is|inhibited or stopped via
the deceleraiti

A205 The NC
ille

ich the NC block decoder
e error can be read out with the
tual values - decoder error location"

ct:

The axis movement is inhibited or stopped via
the deceleration ramp.

-MDI mode:No 3rd G function is allowed.

-Automatic/single-block mode:Define a legal
3rd G function according to the table (see the
Programming Guide).

<
&
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Number / Alarm

Cause

Counter-measure

A206

4th G-function not
allowed

The NC block which was read in contains an
illegal 4th G function.

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values - decoder error location"
task.

Effect:
The axis movement is inhibited or stopped via
the deceleration ramp.

-MDI mode:No 4th G function is allowed.

-Automatic/single-block mode:Define a legal
4th G function according to the table (see t
Programming Guide).

A208

D-number is not
allowed

A D number greater than 20 was found in the
decoded NC block.

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values - decoder error location"
task.

Effect:
The axis movement is inhibited or stopped via
the deceleration ramp.

Correct the NC block.

A210

Interpolation of 3 axes
not allowed

The decoded NC block contains an
interpolation of 3 or more axes.

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with t
"output actual values - decoder error lo
task.

Effect:
NC program execution is inhibi
the axis is brought to a st
deceleration ramp.

A211

Shortest distance G68
and G91 not allowed

G function G68 (shortest
was detected in the d
although G91 (increment;
active.

e

Example: N10 G G @ 20.000

The NC program number and NC block
number in whi block decoder
detected can be read out with the
"output, al values - decoder error location”
tale

ct:
rogram execution is inhibited or aborted,

i brought to a standstill via the
leration ramp.

Correct the NC block.Function G68 can only
be programmed in association with G90
(absolute dimensions).
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A212

Special function and
axis combination not
allowed

A different axis was programmed in the NC
block following a special function (M7 only).

Example:

N10 G50 X100 F1000

N15 G90 Y200 incorrect
N15 G90 X200 -correct

Correct the NC program.The axis used in the
NC block with the special function must also
be programmed in the next NC block.

The NC program number and NC block ¢
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values - decoder error location"
task. \
Effect:
NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.
A213 The decoded NC block contains several D Correct the NC k.
numbers.
Multiple D-number not
allowed Example:
N1 G41 D3 D5.
The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values - decoder error locati
task.
Effect:
NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via
deceleration ramp.
A214 The decoded NC block contains s Correct the NC block.
mutually exclusive G functi m
Multiple acceleration acceleration override gr to G39).
behaviour not allowed
Example:
N1 G34 G35
The NC program number and
number in which the
detected the er, an,b i
"output a@ual lues S decoder error location"
task. \
&ecution is inhibited or aborted,
i rought to a standstill via the
ionramp.
A215 The decaded NC block contains several Correct the NC block.
xclusive G functions from the
Multiple special ial function group (G87, G88, G89, G50,
functions not allewed 51).
Example:
N1 G88 G50
The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values - decoder error location"
L 4 task.
Effect:
NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.
Siemens AG  6SE7087-6KP50
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Counter-measure

A216

Multiple block transition
not allowed

The decoded NC block contains several
mutually exclusive G functions from the block
transition group (G60, G64, G66, G67).

Example:
N1 G64 G66 X1.000 FX100.00

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values - decoder error location"
task.

Effect:

NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

Correct the NC block.

AY

A217

Multiple axis
programming not
allowed

The decoded NC block contains the same axis
more than once.

Example:
N1 G90 GO1 X100.000 X200.000 F100.00

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the

"output actual values - decoder error location"
task.

Effect:
NC program execution is inhibited or ab
the axis is brought to a standstill via th
deceleration ramp.

A218

Multiple path condition
not allowed

Correct the NC

>

lock:

The decoded NC block contains sever

mutually exclusive G functions fro
preparatory function grou
(G00/G01/G76/GT77).

Example:

N1 GO1 (linear interpolation),G 77’(chaining)
X10 F100.

The NC program @NC block
number in whi e ock decoder
detected@e error can|be read out with the
"output actual v decoder error location”

task.

ecution is inhibited or aborted,
ught to a standstill via the
deceleration ramp.

Correct the NC block.

A219

Multiple dimensiens
specification net
allowed

ded NC block contains several
ally exclusive G functions from the
nsional notation group (G90/G91).

Example:
N1 G90 G91.

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values - decoder error location"
task.

Effect:

NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

Correct the NC block.
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A220

Multiple zero offset
selection not allowed

The decoded NC block contains several
mutually exclusive G functions from the zero
offset group (G53 to G59).

Example:
N1 G54 G58

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values - decoder error location"
task.

Effect:

NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

Correct the NC block.

A221

Multiple tool offset
selection not allowed

The decoded NC block contains several
mutually exclusive G functions from the tool
offset selection group (G43/G44).

Example:
N1 G43 G44 D2

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values - decoder error locati
task.

Effect:

NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via
deceleration ramp.

Correct the NC block.

A223

Subprogram number
does not exist

The decoded NC block contain
call, however the NC prog
called does not exist in th
technology.

a'su m

V

Effect:
NC program executig
the axis is brought
deceleration ramp

still via the

Correct the NC block.

A224

Subprogram nesting
depth not allowed

S

S

S

was exceeded.!

subprogran\
The ram number and NC block

the NC block decoder
det ror can be read out with the
values - decoder error location"

t:
Clprogram execution is inhibited or aborted,
axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

Correct the NC program.

The permissible nesting depth for
subprograms is 2 subprogram levels.
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Counter-measure

A225

Status of collision
monitoring select. not
allowed

The decoded NC block contains simultaneous
selection and deselection of collision
monitoring (G96/G97).

Example: N1 G96 G97 X100

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the
"output actual values - decoder error location"
task.

Effect:

NC program execution is inhibited or aborted,
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

Correct the NC block.

A227

Negative overtravel
violated

The look-ahead function of the decoder has
detected that the negative software limit switch
will be crossed. See also error message
"A195: Negative overtravel reached".

The NC program number and NC block
number in which the NC block decoder
detected the error can be read out with the

"output actual values - decoder error location"
task.

Effect:
NC program execution is inhibited or abarte
the axis is brought to a standstill via the
deceleration ramp.

A228

Positive overtravel
violated

The look-ahead function of the decod
detected that the positive software li

will be crossed. See also error megsal
"A196: Positive overtravel rea

"output actual values - de
task.

4
Correct the NC pr m
Check the machine

orrect the NC program.
Check the machine data.

Effect:
NC program e hibited or aborted,
the axis ig,brought to a'standstill via the
deceleratio
A241 The table ent has been changed. Load the table again.
Table assignment Effe Note:
changed NC ot be processed. A table can only be loaded again if it is not
selected. The warning is cleared automatically
when the table has been successfully loaded.
A242 as not loaded correctly or has been | Load table 1 again.
Table 1 invalid Note:
ct: Table 1 can only be loaded again if it is not

Table 2 invalid

L 4

Table 1 cannot be processed.

selected. The warning is cleared automatically
when table 1 has been successfully loaded.

Table 2 was not loaded correctly or has been
reset.

Effect:
Table 2 cannot be processed.

Load table 2 again.

Note:

Table 2 can only be loaded again if it is not
selected. The warning is cleared automatically
when table 2 has been successfully loaded.
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Counter-measure

A244

Travel table 3 not valid

Travel table 3 has not been correctly adopted
or has been reset.

Consequence:
Travel table 3 cannot be processed.

Adopt travel table 3 again.

Note:

Travel table 3 can only be newly adopted ifit'is
not selected. When travel table 3 has been
successfully adopted, the alarm message is
automatically canceled.

A245

Travel table 4 not valid

Travel table 4 has not been correctly adopted
or has been reset.

Consequence:
Travel table 4 cannot be processed.

Adopt travel table 4 again.

L 4
Note:
Travel table 4 can only be ne ted if it is
not selected. When traveltab as been
successfully adopted, the age is

automatically canceled.

A246 Travel table 5 has not been correctly adopted | Adopt travel table 5 a
or has been reset.
Travel table 5 not valid Note:
Consequence: Travel table 5 can on newly adopted if it is
Travel table 5 cannot be processed. not selected. travel table 5 has been
successfull t e alarm message is
automatically canceled.
A247 Travel table 6 has not been correctly adopted | Adopt trav ble 6 again.

Travel table 6 not valid

or has been reset.

Consequence:
Travel table 6 cannot be processed.

A248

Travel table 7 not valid

Travel table 7 has not been correctly ad
or has been reset.

Consequence:
Travel table 7 cannot be processed

.Q, can only be newly adopted if it is
ted. When travel table 6 has been

lly adopted, the alarm message is
atically canceled.

travel table 7 again.

ravel table 7 can only be newly adopted if it is
not selected. When travel table 7 has been
successfully adopted, the alarm message is
automatically canceled.

A249

Travel table 8 not valid

Travel table 8 has not bee
or has been reset.

Consequence:
Travel table 8 cannot be

Adopt travel table 8 again.

Note:

Travel table 8 can only be newly adopted if it is
not selected. When travel table 8 has been
successfully adopted, the alarm message is
automatically canceled.

Table 12-

Q
o
&

L 4

numbers, causes and their counter-measures
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12.3 Fatal errors (FF)

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 o
the PMU.

Fatal errors are serious hardware or software errors which no longer O
QO

Number / Fault Cause Counter-measure &
FFO1 A time slot overflow which cannot be remedied | - Reduce pulse frequency (P340

has been detected in the high-priority time - Replace CU
Time slot overflow slots.

At least 40 failures of time slots T2, T3, T4 or
T5 (see also parameter r829.2 to r829.5)

FFO3

Access fault
Optional board

Serious faults have occurred while accessing | - Replace CU, or replz
external option boards (CB, TB, SCB, TSY ..). | PLUS type)

- Replace the L

Stack overflow

FFO4 A fault has occurred during the test of the
RAM.

RAM

FF05 A fault has occurred during the test of the , or replace the unit
EPROM. US type)

EPROM fault

FFO6 Stack has overflowed C: Increase sampling time (P357)

: Reduce pulse frequency (P340)

eplace CU, or replace the unit (Compact
LUS type)

FFO7

Stack Underflow

Stack underflow - Replace CU, or replace the unit
(Compact PLUS type)

- Replace firmware

FFO8
Undefined Opcode

Invalid processor comm d be - Replace CU, or replace the unit
processed (Compact PLUS type)

- Replace firmware

FF09

Protection Fault

Invalid format in a pr
command

cessor - Replace CU, or replace the unit
(Compact PLUS type)

- Replace firmware

FF10

lllegal Word Operand
Address

Word access tg uneven address - Replace CU, or replace the unit
(Compact PLUS type)

FF11

lllegal Instruction
Access

FF13

Wrong firmware
version

L 4

\ - Replace firmware

Ju nd to uneven address - Replace CU, or replace the unit

K (Compact PLUS type)
- Replace firmware

Alersion conflict between the firmware and - Replace firmware

are has occurred. - Replace CU, or replace the unit
(Compact PLUS type)

FF14 xpected fatal error Replace the board
FF processing During processing of the fatal errors, a fault

number has occurred which is unknown to

date).
FF15 Stack overflow (C-Compiler Stack) Replace the board
CSTACK_OVERFLOW
FF16 ¢ NMI - Replace firmware

- Replace CU, or replace the unit
NMierror (Compact PLUS type)
pact PLUS
Table 12-3 Fatal errors
6SE7087-6KP50 Siemens AG

12-36 Operating Instructions ~ SIMOVERT MASTERDRIVES



06.2006

Environmental Friendliness

13 Environmental Friendliness

Environmental
aspects during the
development

Plastics
components used

Environmental
aspects during
production

Environmental
aspectsiforddisposal

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.

ABS: PMU board, Siemens logo

PC/ ABS: Front cover MC Large

PAG: Front cover MC, terminal strips,
spacer bolts, fan impeller

PAG6.6: DC link terminal cover,
through terminalsyterminal strips, terminal
blocks

Pocan (PBT): Optional carthcovers

PP: PMU gevers

PBTP: Fanyhousing

Hostaphan (Makrofol): Insulating plates

Formex: InSulating foils

NOMEX: Insulating paper

FR4: Rrinted circuit boards

Halogen-containingflame retardants were, for all essential
components, replagedby environmentally-friendly flame retardants.

Environmental compatibility was an important criterium when selecting
the supplied components.

Purchased*€omponents are generally supplied in recyclable packaging
materials(board).

Surfacefinishes and coatings were eliminated with the exception of the
galyanized 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.

Siemens AG 6SE7087-6KP50
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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.

Weitergabe sowie Vervielfaltigung dieser Un e, VMerwertung
und Mitteilung ihres Inhalts nicht gestattet, soweit‘hicht ausdriick-
lich zugestanden. Zuwiderhandlungen verp zu'Schadener-

satz. Alle Rechte vorbehalten, insbesonderg fii all der
Patenterteilung oder GM-Eintragung.

Wir haben den Inhalt der Drucksehrift auf Ubeteinstimmung mit
der beschriebenen Hard- und Sof uft. Dennoch
kénnen Abweichungen nicht ausgesc en werden, so dass wir
fiir die vollstandige Ubereinisti keine Garantie
Ubernehmen. Die Angaber% uckschrift werden jedoch
regelmafig Uberprift un e Korrekturen sind in den
nachfolgenden Auflagenienthalten. Fur Verbesserungsvorschlage
sind wir dankbar.

ion or use of this document or its con-
tents is notgper ut express written authority. Offenders
s. All rights, including rights created by
ation 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
not accept any guarantee for complete conformance.
ever, the information in this document is regularly checked
ecessary corrections will be included in subsequent editions.
e are grateful for any recommendations for improvement.

SIMOVERT® ist ein Warenzeichen von Siemens

SIMOVERT® Registered Trade Mark
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