Handbuch

CANopen
Kommunikationshandbuch

fir Frequenzumrichter ER804

CANopen

////////////////////

70% BLEMO
Typ ER 804




Alle Marken- und Produktnamen sind Warenzeichen oder eingetragene
Warenzeichen der jeweiligen Titelhalter.

Storfallservice
Bitte rufen Sie an:

E-Mail: info@blemo.com
Telefon: 06106-8295-0
Adresse: Siemensstralle 4, 63110 Rodgau/Dudenhofen

Originalbetriebsanleitung
Die deutsche Ausfihrung dieses Dokuments ist die Originalbetriebsanleitung.

Ubersetzung der Originalbetriebsanleitung
Alle nicht deutschen Sprachausgaben dieses Dokuments sind Ubersetzungen der
Originalbetriebsanleitung.

Alle Rechte, auch die der Ubersetzung, vorbehalten.

Kein Teil dieses Handbuches darf in irgendeiner Form (Druck, Fotokopie, Mikrofilm
oder einem anderen Verfahren) ohne schriftliche Zustimmung der Firma BLEMO,
reproduziert oder unter Verwendung elektronischer Systeme verarbeitet,
vervielfaltigt oder verbreitet werden.

Anderungen vorbehalten.


http://www.eaton.eu/aftersales

BLEMO Industries

GmbH

Gefahr!
Gefahrliche elektrische Spannung!

Vor Beginn der Installationsarbeiten

+ Gerat spannungsfreischalten. .
+  Gegen Wiedereinschaltensichern.
+ Spannungsfreiheit feststellen.

+ Erden undkurzschlief3en.

+Benachbarte, unter Spannung stehende Teile abdecken oder
abschranken.

+ Die fir das Gerat angegebenen Montagehinweise (IL) sind
zubeachten.

* Nur entsprechend qualifiziertes Personal gemaR EN
50110-1/-2(VDE 0105 Teil 100) darf Eingriffe an diesem
Gerat/System vornehmen.

+ Achten Sie bei Installationsarbeiten darauf, dass Sie sich
statischentladen, bevor SiedasGeratberiihren.

+  Die Funktionserde (FE, PES) muss an die Schutzerde (PE) oder
denPotenzialausgleichangeschlossenwerden.
Die Ausfilhrung dieser Verbindung liegt in derVerantwor- tung
desEtrrichters.

*  Anschluss-und Signalleitungensind sozuinstallieren, dass
induktive und kapazitive Einstreuungen keine Beein- trdchtigung
der Automatisierungsfunktionen verur- sachen.

+  Einrichtungen der Automatisierungstechnik und deren
Bedienelementesindsoeinzubauen, dasssiegegen
unbeabsichtigte Betatigung geschutztsind.

+ DamiteinLeitungs-oderAderbruchaufder Signalseite nichtzu
undefinierten Zusténden in der Automatisierungs- einrichtung
fihren kann, sind bei der E/A-Kopplung hard- und
softwareseitig entsprechende Sicherheitsvor- kehrungen
zutreffen.

+  Bei24-Volt-Versorgungistaufeinesichereelektrische
TrennungderKleinspannungzuachten.Esdirfennur
Netzgeréate verwendet werden, die die Forderungen der IEC
60364-4-41bzw.HD384.4.41S2(VDE0100Teil410) erfiillen.

+  Schwankungenbzw.AbweichungenderNetzspannung vom
NennwertdirfendieindentechnischenDaten angegebenen
Toleranzgrenzen nicht iberschreiten, andernfalls sind
Funktionsausfélle und Gefahrenzusténde nicht
auszuschlief3en.

*  NOT-AUS-Einrichtungen nach IEC/EN 60204-1 miissen in
allen Betriebsarten der Automatisierungseinrichtung
wirksam bleiben. Entriegeln der NOT-AUS-Einrichtungen darf
keinen Wiederanlauf bewirken.

EinbaugeratefirGeh&useoder Schrankedirfennurim
eingebauten Zustand, Tischgerate oder Portables nur bei
geschlossenem Gehéause betrieben und bedientwerden.

EssindVorkehrungenzutreffen, dassnach Spannungs-
einbriichen und -ausfallen ein unterbrochenes Programm
ordnungsgeman wieder aufgenommen werden kann. Dabei
diirfen auch kurzzeitig keine gefahrlichen Betriebs- zustdnde
auftreten. Gegebenenfalls ist NOT-AUS zu erzwingen.

An Orten, an denen in der Automatisierungseinrichtung
auftretendeFehlerPersonen-oderSachschadenverur-
sachen kénnen, miissen externe Vorkehrungen getroffen
werden, dieauchimFehler-oder Storfalleinensicheren
Betriebszustand gewahrleisten beziehungsweise
erzwingen (z. B. durch unabhéngige Grenzwertschalter,
mechanische Verriegelungenusw.).

Wahrend des Betriebs kdnnen Frequenzumrichter ihrer
Schutzart entsprechend spannungsfilhrende, blanke,
gegebenenfalls auch bewegliche oder rotierende Teile, sowie
heiRRe Oberflachen besitzen.

Dasunzuléssige Entfernen der erforderlichen Abdeckung, die
unsachgemalie Installation undfalsche Bedienung von Motor
oder Frequenzumrichter, kann zum Ausfall des Geratsfiihren
undschwerste gesundheitliche Schaden oder
Materialschadenverursachen.

Bei Arbeiten an unter Spannung stehenden Frequenz-
umrichternsinddie geltendennationalenUnfallver-
hitungsvorschriften(z.B.BGV4) zubeachten.

DieelektrischeInstallationistnachdeneinschlagigen
Vorschriften durchzufilhren (z. B. Leitungsquerschnitte,
Absicherungen, Schutzleiteranbindung).

Alle Arbeiten zum Transport, zur Installation, zur Inbetrieb- nahme
und zur Instandhaltung durfen nur von qualifi- ziertem
Fachpersonaldurchgeflihrtwerden(IEC60364 bzw. HD 384
oder DIN VDE 0100 und nationale
Unfallverhitungsvorschriften beachten).

Anlagen, in die Frequenzumrichter eingebaut sind,
miissen ggf. mit zusétzlichen Uberwachungs- und Schutz-
einrichtungengemanl denjeweilsgiltigen Sicherheits-
bestimmungen, z. B. Gesetz liber technische Arbeits- mittel,
Unfallverhtitungsvorschriftenusw.ausgerustet werden.
Verdnderungen der Frequenzumrichter mit der Bediensoftware
sindgestattet.

WahrenddesBetriebssindalle AbdeckungenundTiren
geschlossen zuhalten.



Der Anwender muss in seiner Maschinenkonstruktion
MafRnahmen berlcksichtigen, die die Folgen bei Fehlfunk- tion
oderVersagendesAntriebsreglers (Erhéhungder
Motordrehzahl oder plétzliches Stehenbleiben des
Motors)begrenzen,sodasskeine GefahrenfirPersonen oder
Sachenverursachtwerdenkénnen, z.B.:

— Weitere unabhangige Einrichtungen zur Uberwachung
sicherheitsrelevanter GréRen (Drehzahl, Verfahrweg,
Endlagen usw.).

— Elektrische oder nichtelektrische Schutzeinrichtungen
(Verriegelungen oder mechanische Sperren)
systemumfassende Manahmen.

— Nach dem Trennen der Frequenzumrichter von der
Versorgungsspannung dirfen spannungsfuhrende
Gerateteile und Leistungsanschliisse wegen
moglicherweise aufgeladener Kondensatoren nicht sofort
beriihrt werden. Hierzu sind die entsprechenden
Hinweisschilder auf dem Frequenzumrichter zu
beachten.
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0 Zudiesem Handbuch
0.1 Zielgruppe

0 Zu diesem Handbuch

0.1 Zielgruppe

0.2 Anderungsprotokoll

0.3 Lesekonventionen

Das vorliegende Handbuch beschreibt die interne Kommunikation mit dem
Feldbussystem CANopen fir die Frequenzumrichter bzw. Drehzahlstarter der
Geratereihe ER804, ER804 und ER804.

Eswendetsichandenerfahrenen Antriebsspezialistenund Automatisie-
rungstechniker. Es werden fundierte Kenntnisse zum Feldbus CANopen und zur
Programmierung eines CANopen-Masters vorausgesetzt. Auf3erdem sind Kenntnisse in
der Handhabung des Frequenzumrichters ER804, ER804 bzw. des Drehzahlstarters
ER804 erforderlich.

Lesen Sie dieses Handbuch bitte sorgféltig durch, bevor Sie das CANopen- Netzwerk in
Betriebnehmen.

Wir setzen voraus, dass Sie (iber physikalische und programmiertechnische
Grundkenntnisse verfligen und mit der Handhabung von elektrischen Anla- gen,
MaschinenunddemLesentechnischerZeichnungenvertrautsind.

Gegenliber friilheren Ausgaben hat es folgende wesentliche Anderungen
gegeben:

Redaktions- Seite Stichwort neu gedndert geléscht
datum
09/16 19 Parameter P-12 v
25 ,Steuerklemmenbelegung bei Frequenzum- v
richter ER804...E1*
36 ,Herstellerspezifische Objekte bei v
ER804...E1"
38 ,Fehlermeldungen* v
01/16 Erstausgabe

In diesem Handbuch werden Symbole eingesetzt, die folgende Bedeutung haben:

[»] zeigt Handlungsanweisungenan.

= macht Sie aufmerksam auf interessante Tipps und
Zusatzinformationen

CANopen fiir ER804 3



0 Zudiesem Handbuch
0.3 Lesekonventionen

0.3.1 Warnhinweise vor Sachschaden

ACHTUNG
Warnt vor méglichen Sachschaden.

0.3.2 Warnhinweise vor Personenschaden

VORSICHT

Warnt vor gefahrlichen Situationen mit méglichen leichten
Verletzungen.

GEFAHR

Warnt vor gefahrlichen Situationen, die zu schweren Verlet-
zungen oder zum Tod fuhren.

GEFAHR - STEUERUNGSAUSFALL

Beriicksichtigen Sie bei der Entwicklung eines Steuerungsplans mogliche
Fehlerzustande der Steuerpfade.

Stellen Siesicher,dassbeikritischen Steuerfunktionennach einem
Ausfall eines Steuerpfades ein sicherer Zustand erreicht werdenkann.
—Beispielefiirkritische Steuerfunktionensind:

*  Notabschaltung (NOT-AUS),

*  Nachlaufstopp,

+  Ausfall der Spannungsversorgung,

' Neustart.

Stellen Sie separate bzw. redundante Steuerpfade zur Verfli- gung.
Stellen Sie sicher, dass Systemsteuerpfade Kommunikations-
verbindungen enthalten.

Berucksichtigen Sie die Auswirkungen unvorhergesehener
Ubertragungsverzogerungen oder Verbindungsstorungen. Testen Sie
jede Implementierung eines Produkts sorgféltig und einzeln, bevor
Sie esin Betrieb nehmen.

Beachten Sie die allgemeinen VVorschriften zur Unfallverhiitung sowie
die lokalen Sicherheitsbestimmungen.

Informationen fur USA:

Weitere Informationen finden Sie in der neuesten Ausgabe der Richt- linien
NEMAICS1.1,,Safety Guidelinesforthe Application, Installa- tion,and
Maintenance of Solid State Control“, sowieinderneuesten Ausgabeder
RichtlinienNEMAICS 7.1, ,Safety Standards for Const- ructionand Guidefor
Selection, InstallationandOperationofAdjus- table-Speed Drive
Systems*.

Das Nichtbeachten der obigen Anweisungen kann neben
Sachschaden am Gerat zu schwerwiegenden Korperverlet-
zungen oder gar zum Tode fuhren.

4 CANopen fiir ER804



0 Zudiesem Handbuch
0.3 Lesekonventionen

Fur eine gute Ubersichtlichkeit finden Sie im Seitenkopf die Kapiteltiber- schrift
und den aktuellen Abschnitt.

9

In einigen Abbildungen sind teilweise zum Zweck der besseren
Veranschaulichung Gehduseteile und andere, sicherheitsrele- vante
Teile nicht dargestellt.

Die hier beschriebenen Baugruppen und Geréte dirfen nur mit einem
ordnungsgeman angebrachten Geh&use und allen not- wendigen
sicherheitsrelevanten Teilenbetriebenwerden.

Beriicksichtigen Sie bitte die Hinweise zur Installation in den
entsprechenden Montageanweisungen.

Sie finden diese Dokumente als PDF-Dateien im Internet auf der
BLEMO Website:www.BLEMO.com

CANopen fiir ER804 5



0 Zudiesem Handbuch
0.3 Lesekonventionen

v

v

Das vorliegende Handbuch ist eine Erganzung zu den jeweiligen
Geratehandbichern (Installationshandbtichern) fir die Frequenzumrichter der
Geratereinen ER804

Alle Angaben in diesem Handbuch beziehen sich auf die hier
dokumentierten Hard- und Software-Versionen.

Weitere Informationen zu den hier beschriebenen Geraten finden
Sie im Internet unter:

www.BLEMO.com

CANopen fiir ER804



0 Zudiesem Handbuch
04 Abkirzungen

0.4 Abkirzungen
In diesem Handbuch werden folgende Abkilrzungen verwendet.

Tabelle 1: Abkiirzungen

Abkurzung Bedeutung

CAN Controller Area Network

COBID Communication Object Identifier
CONST konstante Variable (nur Lesezugriff)
EDS Electronic Data Sheets

EMCY Emergency Object

HEX hexadezimal (Zahlsystem zur Basis 16)
ID Identifier

PC Personal Computer

PDO Process Data Object

ro Read Only (nur Lesezugriff)

ROM Read Only Memory

w Read/Write (Lese- und Schreibzugriff)
Rx Recieve (empfangen)

SDO Service Data Object

Tx Transmit (senden)

WE Werkseinstellung

0.5 Mal3einheiten
Alle in diesem Handbuch aufgefiihrten physikalischen Gré3en beriicksichti- gendas
internationale metrische System Sl (Systeme international d’unités). Fr die UL-
Zertifizierung wurden diese GroRRen teilweise mit angloamerikani- schen Einheiten
erganzt.

Tabelle 2: Beispiele fur die Umrechnung von MalReinheiten

Bezeichnung angloamerikani-  US-amerikanische SI-Wert Umrechnungswert
scher Wert Bezeichnung

Lénge 1in (") inch (Zoll) 25,4 mm 0,0394

Leistung 1HP=1,014 PS horsepower 0,7457 kW 1,341

Drehmoment 1 Ibfin pound-force inches 0,113 Nm 8,851

Temperatur 1°F (TF) Fahrenheit -17,222 °C (Tc) TF=Tcx9/5+32

Drehzahl 1rpm revolutions per minute 1 min1 1

Gewicht 1lb pound 0,4536 kg 2,205

Durchfluss 1cfm cubic feet per minute 1,698 m3/n 0,5889

CANopen fiir ER804 7
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0.5 MaBeinheiten
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1 Projektierung

1 Projektierung

Die CANopen-Slaves der Frequenzumrichter werden in ein CANopen-
Feldbussystem integriert.

-

Abbildung 1: Einbindung eines Frequenzumrichters ER804in ein CANopen-Netzwerk
a Master-Bereich, SPS (z. B.: XC100, XC200) oder PC mit CANopen-Karte
b Slave-Bereich: Frequenzumrichter mit CANopen-Anschaltung

Der RJ45-Stecker ermdglicht den Frequenzumrichtern das Anbinden an ein
CANopen-Kommunikationsnetzwerk. Das CANopen-Kommunikationsprofil CiA
DS-301 dokumentiert das ,\Wie“ der Kommunikation.

Beim Kommunikationsprotokoll CANopen wird zwischen Prozess-Daten- Objekten (PDOs)
und Service-Daten-Objekten (SDOs) unterschieden.

Die Steuerung des Frequenzumrichters erfolgt liber die schnellen, zyklischen
Prozessdaten(PDOs). UberdenProzessdatenkanalhaben Siedie Moglich- keit,
nebender Vorgabe der Solldrehzahl auch unterschiedliche Antriebsfunk- tionen wie
Freigaben, Drehrichtung oder Reset auszuldsen.

Gleichzeitig kdnnen Sie liber diesen Kanal auch Istwerte wie Ist-Drehzahl, Strom
oder Geréatezustand vom Frequenzumrichter zurlicklesen. Das Para- metrierendes
FrequenzumrichterserfolgtinderRegeltiberSDOs.

Der Parameterdatenkanal erlaubt es, alle applikationsbedingten Antriebs- parameter
im Ubergeordneten Automatisierungssystem abzulegen und bei Bedarfzum
Frequenzumrichter zutibertragen. Mitderentsprechenden SDO/PDO-Auswahl
konnen alle Parameter des Frequenzumrichters mittels CANopen Ubertragen
werden.

CANopen fiir ER804 9



1 Projektierung
1.1 Technische Daten

1.1 Technische Daten

1.2 Referenzen

1.3 Datentypen

10

Tabelle 3: Technische Daten

GroRe Wert
Kommunikationsprofil DS-301 V4.02
Anzahl Busadressen 1-63

Baudrate

125 kBit/s - 1 MBit/s

Gesamtausdehnung
(in Abhéngigkeitvon der Baudrate bzw. dem Repeater)

Ubertragungsmedium
Busabschlusswiderstand (EASY-NT-R)
Anzahl SDOs

* his 500 m bei 125 kBit/s
e bis 300 m bei 1 MBit/s

geschirmte verdrillte Zweidrahtleitung (Twisted Pair)

120 Q, separat montierbar

1 Server, 0 Client

Anzahl PDOs

PDO-Mapping

2 Rx-PDO
2 Tx-PDO

Hinweis:
In der Werkseinstellung ist jeweils nur einer aktiv.

variabel

Anschlusstechnik

steckbare RJ45-Buchse

CANopen-—Application Layerand Communication Profile CiA
Draft Standard DS301, Version 4.02, February, 13, 2002

CANopen spezifiziert eigene Datentypen.

Fur den CANopen Protocol Handler des Frequenzumrichters ER804 werden die in
derfolgenden Tabelle aufgefuhrten Datentypen genutzt.

Tabelle 4: Datentypen bei CANopen

Name Beschreibung Bereich

Minimum Maximum
UNSIGNED8 Unsigned Integer der Lange 8 Bit (b7 bis b0) 0 255
UNSIGNED16 UnsignedIntegerderLange 16 Bit(b15hish0) 0 65535
UNSIGNED32 UnsignedntegerderL&nge 32 Bit(b31bish0) 0 4294967295
INTEGERS Signed Integer der Lange 8 Bit (b7 bis b0) -128 127
INTEGER16 Signed Integer der Lange 16 Bit (b15 bis b0) -32768 32767
INTEGER32 Signed Integer der Lange 32 Bit (b31 bis b0) -2147483648 2147483647
RECORD Datenstruktur mitfester Anzahl beliebiger Typen - -

CANopen flir ER8Y



2 Installation
2.1 RJ45-Schnittstelle

2Installation

2.1 RJ45-Schnittstelle
Dieses Kapitel beschreibt die Anbindung der Frequenzumrichter der Geratereihen

ER804 an ein CANopen-Netzwerk.
Die CANopen-Anschaltung ist in der RJ45-Schnittstelle integriert.

LIL LN
L3

s<c

CAN L 1 !

CAN_H 2

oV 3

OP-Bus_L 4
OP-Bus_H 5
+24V 6

Modbus RTU_L 7
Modbus RTU_H 8

Abbildung 2: RJ45-Schnittstelle
Die Position der RJ45-Schnittstelle ist vom Gerétetyp und der Baugrof3e des
Frequenzumrichters abh&ngig.

N&here Informationen zur Position der RJ45-Schnittstelle finden
Sie in der zum jeweiligen Frequenzumrichter gehdrenden
Montageanweisung.

CANopen fiir ER804 11



2Installation
2.2Feldbus installieren

2.2 Feldbus installieren

12

Verlegen Sie die Leitung eines Feldbussystems niemals direkt
parallel zu energiefuhrenden Leitungen.

Bei der Installation ist darauf zu achten, das Steuer- und Signalleitungen
(0-10V,4-20mA, 24V DC usw.) sowie die Anschlussleitungen des Feld-
bussystems CANopennichtdirektparallelzuenergiefiihrendenNetzan- schluss-
oder Motoranschlussleitungen verlegt werden.

Beieiner parallelen Leitungsfihrung sollten die Abstande von Steuer-, Signal-
und Feldbusleitungen (2) zu energiefiihrenden Netz- und Motorleistungen
(1) groRerals30cmsein. Leitungensolltensichimmerrechtwinkligkreuzen.

AN A
@ @

B

4§3I]ﬂmm .
(1181

Abbildung 3: Leitungsfiihrung bei CANopen (2) und Netz- bzw. Motorleitungen (1)

Wenn anlagenbedingt eine parallele Verlegung in Kabelkanélen erforderlich
ist, muss zwischen der Feldbusleitung (b) und der Netz- bzw. Motorleitung (a)
eine Abschottung erfolgen, die eine elektromagnetische Einwirkung auf die
Feldbusleitung verhindert.

| 7] [ 1)
A| | //
AN
[ U
b i b’ 5 H

Abbildung 4: Getrennte Verlegung im Kabelkanal

aNetz- bzw. Motoranschlussleitung
b CANopen-Leitung

CANopen flir ER8Y



2 Installation
2.3 COM-Port

2.3 COM-Port

Der elektrische Anschluss zwischen dem Master und dem Slave (bzw. den Slaves)
erfolgt Gber RJ45-Leitungen. Beim Einsatz mehrerer Slaves werden diese parallel
angeschlossen und mit den RJ45-Leitungen und den Splittern DX-SPL-RJ45-2SL1PL
verbunden. Die Stichleitungen sollten hierbei so kurz wie méglich sein.

Dieeingebaute RJ45-Schnittstelle unterstiitztdas Protokoll CANopenund ermdglicht
somiteine direkte Netzwerkanbindung ohne einzusatzliches Schnittstellenmodul. Die
Netzwerkleitung muss an jedem physikalischenn Ende (letzter Teilnehmer) miteinem
Busabschlusswiderstandvon 120Q beschaltetwerden, um Reflexionen und damit
verbundene Ubertragungs- fehler zu vermeiden.

Pin Bedeutung

1 CANopen -
1 2 CANopen +
2 3 oV

N ow
I

RJ45-Verbindung / externe Bedieneinheit / PC-Verbindung -
RJ45-Verbindung / externe Bedieneinheit / PC-Verbindung +

24-V-DC-Spannungsversorgung
RS485- Modbus RTU (A)
RS485+ Modbus RTU (B)

Abbildung 5: Belegung der RJ45-Schnittstelle

= Bei einerVernetzungmit EASY ist darauf zu achten,dass CAN-
und CAN+ getauscht werden miissen.

2.3.1 Abschlusswiderstande

Derersteundderletzte Teilnehmerineinem CANopen-Netzwerkmussmit einem
Busabschlusswiderstand von 120 Q abgeschlossen sein. Dieser wird zwischen CAN_L
und CAN_H geschaltet. Dazu kann der Busabschlusswider- stand EASY-NT-R inden
letzten Splitter (2) gesteckt werden.

CAN
CAN

SI__I
< xITr

1
2
3
4
5
6
7
8
Abbildung 6: Beispiel fur den Aufbau eines CANopen-Netzwerks
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2Installation
2.3 COM-Port

2.3.2 Ubertragungsgeschwindigkeit

Die Baudrate muss bei allen Kommunikationsteilnehmern am CANopen-Bus auf den
gleichen Wert eingestellt werden. Bei den Frequenzumrichtern kann flr die Baudrate
ein Wertzwischen 125 und 1000kBit/s gewahltwerden.

Die maximale Kabellange ist abh&ngig von der gewahlten Baudrate.

Tabelle 5: Maximale Kabellange und Baudrate

Baudrate maximale Kabellange
125kBit/s 500 m

250kBit/s 250 m

500kBit/s 100 m

(= Werkseinstellung)

800 kBit/s 50 m

1000 kBit/s 30m

14 CANopen flir ER8Y



3 Inbetriebnahme

3 Inbetriebnahme
3.1 Hardware-Freigabe

Fihren Sie alle MalRnahmen zur Inbetriebnahme des Frequenz-
umrichters/Drehzahlstarters durch, wie sie in den zugehdrigen
Handblchern

Prifen Sie die in diesem Handbuch beschriebenen Einstellun- gen
undInstallationenfurdie Anschaltunganein CANopen- Netzwerk.

ACHTUNG

Stellen Sie sicher, dass durch den Startdes Motors keine
Gefahrdungenentstehen. Koppeln Siedieangetriebene
Maschine ab, falls bei einem falschen Betriebszustand eine
Gefahrdung entsteht.

3.1 Hardware-Freigabe In Abhangigkeit von den Parametern P-15 (bei ER804 und ER804) bzw. P1-13 (bei
ER804) muss eine Hardware-Freigabe erfolgen.

-

EN

<100mA L]

+24V Qut[_ | +24V

D | EN
[
STO[ ]
]
-]
STGE
+24V Qut[ [+24V

DI

<100mA L |

< 100 mA

DI1|? EN
L
+1DVOuty§i
-—

Abbildung 7: Hardware-Freigabe (links: ER804, Mitte: ER804, rechts: ER804)

9

In der Werkseinstellung muss am Frequenzumrichter ER804 bzw. am
Frequenzumrichter ER804 ein Freigabesignal anliegen.

Beim Frequenzumrichter ER804: muss der STO-Anschluss ver-
drahtet sein.

15
CANon fir ER804



3 Inbetriebnahme
3.1 Hardware-Freigabe

16 CANopen fiir ER804



4 CANopen Kommunikationseinstellungen
4.1Einzustellende Parameterbei
ER804

4 CANopen Kommunikationseinstellungen

Zur Kommunikation mussen an jedem Gerét der Geratereihe PowerXL einige
Parameter eingestelltwerden.

4.1 Einzustellende Parameter bei ER804

Tabelle 6: Einzustellende Parameter bei Frequenzumrichter ER804:

Para- ID Zugriffsrecht Bezeichnung Wert Beschreibung WE
meter
RUN ro/rw
P1-12 112 - rw Steuerebene 0,1, .., Lokale Einstellung der Befehls- und Sollwertquelle 0
11,13

0:Klemmenbetrieb. Der Antriebreagiert direktauf
Signale an den Steuerklemmen.

1: Digitaler Sollwert - 1 Drehrichtung: Der Antrieb
kannineinerDrehrichtung miteinemdigitalen Soll-
wert(liberinterne oderexterne Bedieneinheitoder
Klemmen) gesteuert werden.

2: Digitaler Sollwert — 2 Drehrichtungen:
DerAntriebkanninbeidenDrehrichtungenmit
einem digitalen Sollwert (iiber eine interne oder
externe Bedieneinheit oder Klemmen) gesteuert
werden. WechselderDrehrichtungdurchBetatigen
von START.

3:PID-Regler. DieAusgangsfrequenz wirdiiberden
internen PID-Regler gesteuert.

4: Steuerung Uber Feldbus. Die Steuerung erfolgt
iiber Modbus-RTU, wenn kein Feldbus-Interface
(optional) gestecktist, ansonsten Steuerung iiber
den Feldbus.
5:Slave-Modus.DerFrequenzumrichterarbeitetals
Slave. Die Drehzahlvorgabe erfolgt Giber einen
angeschlossenen Frequenzumrichter im Master-
Modus.

6: Steuerung iber CANopen. Anschluss iber RJ45-
Schnittstelle

7: reserviert

8: reserviert

9: SmartWire-DT Steuerung und Sollwert
10: SmartWire-DT Steuerungund Sollwerttiber
Klemme

11: Steuerung uber Klemme und Sollwert Uiber
SmartWire-DT

13: SmartWire-DT Steuerung + Sollwert
(Sollwertfreigabe iiberKlemme DIENA)

P5-01 501 J w PDP-Addresse 0-63 Slave-Adresse des Frequenzumrichters 1
P5-02 502 v w CANopen-Baudrate 0,123 0 =125 kBit/s 500
1 =250 kBit/s
2 =500 kBit/s
3=1000 kBit/s
P5-07 v FieldbusRampControl 0,1 Rampensteuerung iber Feldbus 0

0=AUS. Die Rampenwerden iiber dieinternen
Antriebsparameter vorgegeben.

1 = EIN. Die Rampen werden direkt Uber den
Feldbus vorgegeben.

CANopen fiir ER804 17



4 CANopen Kommunikationseinstellungen
41 Einzustellende Parameter beiER804

18

Unterschied zwischen den Einstellungen P5-07 = 0 und P5-07 =1

P5-07=0

Sowohlder Sollwertalsauchdas Steuerwortwerden tiber CANopen
vorgegeben. Die Rampenzeiten werden mit den Parametern P1-03 und P1-04
eingestellt.

P5-07 =1

Der Frequenzumrichter ER804: verhélt sich bis auf die Rampenzeiten wie beider
Einstellung P5-07 = 0. Die Rampenzeiten werden zyklisch iber- tragen.

In der Werkseinstellung ist die Rampenzeit das dritte Wort im ersten
Empfangs-PDO. DerWertwird mitdem Faktor 0,01 skaliert.

Beispiel: 500 & 5,00s

CANopen fir ER804



4.2 Einzustellende Parameter bei ER804

4 CANopen Kommunikationseinstellungen
42 Einzustellende Parameter bei

ER804

Tabelle 7: Einzustellende Parameter bei Frequenzumrichter ER804

Para- 1D Parametername
meter

Zugriffsrecht

Wertebereich

WE

p-12 140 Lokale Prozessdaten Quelle

Lokale Einstellung der Befehls- und Sollwertquelle

0: Klemmenbetrieb. Der Antrieb reagiert direkt auf
Signale an den Steuerklemmen.

1: Der Antrieb kann in einer Drehrichtung Uber eine
interne/externe Bedieneinheit gesteuert werden.

2: Der Antrieb kann in beiden Drehrichtungen tiber eine
interne/externe Bedieneinheit gesteuert werden.
Wechsel der Drehrichtung durch Betétigen von START.
3: Steuerung Uber Modbus RTU-Kommunikation

4: Steuerung iber Modbus. Rampenzeiten werden tiber
Modbus aktualisiert.

5: PI-Regler mit externem Istwert

6:PI-Regler mitexternem Istwert und summiertem Wert
von All

7: CANOpen (interne Rampenzeiten)

8: CANOpen (CANOpen-Rampenzeiten)

9: SmartWire Steuerung und Sollwert

10: SmartWire-DT Steuerung und Sollwert iiber Klemme
11: Steuerung Uber Klemme und Sollwert (iber Smart-
Wire-DT

13: SmartWire-DT Steuerung + Sollwert (Sollwertfrei-
gabe Uber Klemme)

P-36 164 PDP-Adresse

RS485-0 Baudrate

Einmalige Adresse desAntriebsineinemKommunikati-
onsnetzwerk: 1 -63

Modbus RTUO COM Timeout

2: 9.6 kBit/s
3:19.2 kBit/s
4 38.4kBit/s

5: 57.6kBit/s

6: 115.2 kBit/s

Zeit zwischen einem Kommunikationsverlust und der daraus
resultierenden Abschaltung. Die Einstellung 0
deaktiviert die Abschaltung.

t: Abschalten des Antriebs nach der eingestellten Zeit
r:NachdereingestelltenZeitféhrtderAntriebmitRampe
auf null.

0: keine Reaktion

1:t30 ms

2:t100 ms

3:11000 ms

4:t3000 ms

5:130 ms

6: 1100 ms

7:r1000ms

8:r3000ms

3000

P-50 178 CANO Baudrate

CANopen-Baudrate

0: 125 kBit/s
1: 250 kBit/s
2: 500 kBit/s
3: 1000 kBit/s

CANopenfir ER804
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4.3 Einzustellende Parameter bei ER804

Tabelle 8: Einzustellende Parameter bei Frequenzumrichter ER8041

Para- ID Zugriffsrecht Bezeichnung Wert Beschreibung
meter

RUN ro/rw

WE

p-12 140 - w Lokale Prozessdaten Quelle 0,1,3,4, Lokale Einstellung der Befehls- und Sollwertquelle
9,10,11,
13 0: Klemmenbetrieh. Der Antrieb reagiert direkt auf

Signale an den Steuerklemmen.
1: Der Antrieb kann in einer Drehrichtung Uber eine
interne/externe Bedieneinheit gesteuert werden.
2: Der Antrieb kann in beiden Drehrichtungen Gber
eine interne/extene Bedieneinheit gesteuert werden.
Wechsel der Drehrichtung durch Betdtigen von
START.
3: Steuerung tber Modbus RTU-Kommunikation
4: CANopen
5: reserviertt
6: reserviert
7: reserviert
8: reserviert
9: SmartWire Steuerung und Sollwert
10: SmartWire-DT Steuerung und Sollwert iiber
Klemme
11: Steuerung tiber Klemme und Sollwert tiber
SmartWire-DT
13: SmartWire-DT Steuerung + Sollwert (Sollwert-
freigabe Uber Klemme)

P-34 162 RUN w PDP-Addresse 1-63 PDP-Adresse
Einmalige Adresse des Drehzahlstarters in
einem Kommunikationsnetzwerk

P-35 163 RUN rw Modbus Baudrate 0,1,....4 Modbus-Baudrate
0: 960 Bit/s
1: 19,2 kBit/s
2:38,4kBit/s
3:57,6kBit/s
4:115,2 kBit/s

P-36 164 RUN rw ModbusRTUOCOMTimeout 0,1,...8 Modbus RTUO COM Timeout
ZeitzwischeneinemKommunikationsverlustundder
daraus resultierenden Abschaltung.

Die Einstellung 0 deaktiviert die Abschaltung.
t:Abschalten des Antriebsnach dereingestellten Zeit
r:NachdereingestelltenZeitfahrtder Antriebmit
Rampe auf null.

0: keine Reaktion

1:t30 ms

2:1100 ms

3:11000ms

4:13000 ms

5:130 ms

6: 1100 ms

7: 11000 ms

8: 13000 ms

P-50 178 - w CANO Baudrate 0,123 CANopen-Baudrate
0: 125 kBit/s
1: 250 kBit/s
2: 500 kBit/s
3: 1000 kBit/s
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4.4 Belegung der Steuerklemmen

4 CANopen Kommunikationseinstellungen
4.4 Belegung der Steuerklemmen

In den nachfolgenden Tabellen zur Belegung der Steuerklemmen werden die
folgenden Abkirzungenverwendet:

Tabelle 9: Abkirzungen bei Belegung der Steuerklemmen

Abkurzung Bedeutung
All REF Analog-Eingang All
Wird als Drehzahl-Sollwerteingang benutzt
Al2 REF Analog-Eingang Al2
Wird als Drehzahl-Sollwerteingang benutzt.
Al2 Torque REF Analog-Eingang Al2
Wird als Drehmoment-Sollwerteingang benutzt.
DIR Drehrichtungsvorwahl
Wird in Zusammenhang mit dem Befehl START benutzt.
* Low = Rechtslauf (FWD)
* High = Linkslauf (REV)
Hinweis:
Bei einem eventuellen Drahtbruch und vorgewahlter Drehrichtung REV fiihrt dies zum
Reversieren des Antriebs!
Alternative: Konfiguration mit FWD/REV benutzen.
DOWN Reduzierung der DrehzahlbeiVorwahl einesdigitalen Sollwerts. Wird
gemeinsam mit dem Befehl UP genutzt.
ENA Freigabe (ENA = Enable) des Frequenzumrichters
Zum Starten ist zusétzlich ein Start-Signal (START, FWD, REV) erforderlich.
Bei Wegnahme von ENA trudelt der Antrieb aus.
EXTFLT Externer Fehler
FWD Start des Antriebs in Vorwartsrichtung (FWD = Forward)
INV Drehrichtungsumkehr (INV = Inverse)
Die Drehrichtungsumkehr erfolgt gemaR der eingestellten Rampen.
* High =invertieren
* Low = nichtinvertieren
Pulse FWD (NO) Impulsansteuerung
Pulse REV (NO)
Pulse STOP (NC)
REV Start des Antriebs in Riickwartsrichtung (REV = Reverse)

Select Quick-Dec

Schnellstopp

Select Al1 REF/AI2 REF

Auswahl zwischen den analogen Sollwerten All und Al2
* All=Low
» A2 =High

Select All REF/f-Fix
Select All REF/f-Fix1 Auswahl zwischen dem analogen Drehzahlsollwert am Analog-Eingang 1
Select BUS REF/AI2 REF  Auswahl zwischen Sollwerten

Select BUS REF/f-Fix
Select BUS REF/f-Fix1

Select DIG REF/AI2 REF  Auswahlzwischendemdigitalen Drehzahlsollwert (eingestellt mitder Tastaturoder
den Befehlen UP und DOWN) und dem analogen Sollwert Al2 REF

Nur bei ER804 (spez)
Auswahl zwischen dem digitalen Drehzahlsollwert (eingestellt mit der Tastatur
oder den Befehlen UP und DOWN) und einer Festfrequenz

Auswahl zwischen dem analogen Drehzahlsollwert am Analog-Eingang 1

Auswahl zwischen Sollwerten

Auswahl zwischen Sollwerten

Select DIG REF/f-Fix
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Abkiirzung

Bedeutung

Select DIG REF/f-Fix1

Nur bei ER804 (spez)

Auswahlzwischendemdigitalen Drehzahlsollwert (eingestelltmitder Tastaturoder den
Befehlen UPund DOWN)unddermitP2-01eingestellten Festfrequenz 1 (f-Fix1)

» Low =digitaler Sollwert

+ High =f-Fix1

Select f-Fix Bit0
Select f-Fix Bitl

Auswahl der Festfrequenz mit digitalen Befehlen

Die Festfrequenzen f-Fix1, ..., f-Fix8 werden mit den Parametern P2-01, ..., P2-08 definiert.

Selectf-Fix Bit2
Festfrequenz Bit2 Bitl Bit0
f-Fix1 (P2-01) 0 0 0
f-Fix2 (P2-02) 0 0 1
f-Fix3 (P2-03) 0 1 0
f-Fix4 (P2-04) 0 1 1
f-Fix5 (P2-05) 1 0 0
f-Fix6 (P2-06) 1 0 1
f-Fix7 (P2-07) 1 1 0
f-Fix8 (P2-08) 1 1 1

0="Low; 1=High
SelectPIDREF/AI2REF Nur bei ER804 (spez)

Auswahl zwischen Sollwerten
* Low = Sollwert vom Ausgang des PID-Reglers
+ High=AI2

Select PID REF/f-Fix

Nur bei ER804 (spez)
Auswahl zwischen Sollwerten
* Low = Sollwert vom Ausgang des PID-Reglers
* High =Festfrequenz
Die Festfrequenz selbst wird mit den Befehlen
Select f-Fix Bit0, Select f-Fix Bit1, Select f-Fix Bit2 vorgewahit.

Select PID REF/f-Fix1 Nur bei ER804 (spez)
Auswahl zwischen Sollwerten
» Low=Sollwert vom Ausgang des PID-Reglers
» High =f-Fix1 (eingestellt mit P2-01)

Select Quick-dec Nur bei ER804 (spez)
Aktivieren eines Schnellstopps mit der mit P2-25 eingestellten Rampe
ZumAktivierendes Schnellstoppsmiissenbeide KlemmenmiteinemHigh-Signal belegt
sein.

Selectt-decl/ Nur bei ER804 (spez)

Selectt-dec2 AuswahlzwischendermitP1-04eingestelltenVerzdgerungsrampe 1t-declund
Verzdgerungsrampe 2 t-dec2(P8-11)
* Low=Verzogerungsrampe 1
* High = Verzogerungsrampe2

START Start bzw. Stopp des Antriebs

up Erhéhung der Drehzahl beiVorwahl eines digitalen Sollwerts Wird

gemeinsammitdem BefehI DOWN genutzt.

CANopen fir ER804



4 CANopen Kommunikationseinstellungen
4.4 Belegung der Steuerklemmen

4.4.1 Steuerklemmenbelegung bei Frequenzumrichter ER804:

Die Belegung der Steuerklemmen ist mit dem Parameter P1-13 vorwéhlbar.
Die Einstellungen P1-13 =1 ... 21 ermdglichen die Auswahl vordefinierter
Klemmenkonfigurationen. Die Einstellung (digital/analog) fur die Klemmen 6
und 10 erfolgt automatisch gemaf der Funktionsvorwahl mit Parameter
P1-13. Darlber hinaus besteht die Mdglichkeit, die Klemmen frei zu konfi-
gurieren. Hierzu ist P1-13 = 0 zu setzen. Die Konfiguration erfolgt in Menu 9.

P1-12 = 6: CANopen-Modus

Tabelle 10: Konfiguration der Steuerklemmen bei ER804

P1-13 DI1 DI2 DI3 DI4/All DI5/AI2
(Klemme 2) (Klemme 3) (Klemme 4) (Klemme 6) (Klemme 10)
0 benutzerdefiniert benutzerdefiniert benutzerdefiniert benutzerdefiniert benutzerdefiniert
1 ENA INV Select BUS REF/f-Fix ohne Funktion Select f-Fix Bit0
2 ENA INV Select f-Fix Bit0 Select f-Fix Bitl Select f-Fix Bit2
3 ENA INV Select BUS REF/f-Fix1 ohne Funktion Al2 Torque REF
4 ENA INV Select BUS REF/f-Fix1 ohne Funktion Select t-dec/t-dec2
5 ENA INV SelectBUSREF/AI2REF  ohne Funktion Al2 REF
6 ENA INV Select BUS REF/f-Fix1 ohne Funktion EXTFLT
7 ENA INV Select f-Fix Bit0 Select f-Fix Bitl EXTFLT
8 ENA INV Select f-Fix Bit0 Select f-Fix Bit1 Select t-dec/t-dec2
9 ENA INV Select f-Fix Bit0 Select f-Fix Bitl Select BUS REF/f-Fix
10 ENA INV ohne Funktion ohne Funktion Select BUS REF/f-Fix1
11 Select Quick-dec Select Quick-dec Select BUS REF/f-Fix ohne Funktion Select f-Fix Bit0
12 Select Quick-dec Select Quick-dec Select f-Fix Bit0 Select f-Fix Bitl Select f-Fix Bit2
13 Select Quick-dec Select Quick-dec Select BUS REF/f-Fix1 ohne Funktion Al2 Torque REF
14 Select Quick-dec Select Quick-dec Select BUS REF/f-Fix1 ohne Funktion Select t-dec/t-dec2
15 Select Quick-dec Select Quick-dec SelectBUSREF/AI2REF  ohne Funktion Al2 REF
16 Select Quick-dec Select Quick-dec Select BUS REF/f-Fix1 ohne Funktion EXTFLT
17 Select Quick-dec Select Quick-dec Select f-Fix Bit0 Select f-Fix Bitl EXTFLT
18 Select Quick-dec Select Quick-dec Select f-Fix Bit0 Select f-Fix Bitl Select t-dec/t-dec2
19 Select Quick-dec Select Quick-dec Select f-Fix Bit0 Select f-Fix Bitl Select BUS REF/f-Fix
20 Select Quick-dec Select Quick-dec ohne Funktion ohne Funktion Select BUS REF/f-Fix1
21 nicht erlaubt

P1-13 =1, ..., 10:
Zum Betrieb des Antriebs ist ein Freigabesignal an DI1 erforderlich. Der
Start erfolgt Gber den Bus.
P1-13=11, ..., 20:

Der Antrieb wird ausschlie3lich tGiber den Bus freigegeben.

Ein gleichzeitiges Anlegen eines Signals an DI1 und DI2 bewirkt einen

Schnellstopp.

CANopenfir ER804
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4.4 Belegung der Steuerklemmen

4.4.2 Steuerklemmenbelegung bei Frequenzumrichter ER804
P-12 =7, 8: CANopen

24

Tabelle 11: Konfiguration der Steuerklemmen bei ER804

P-15

DI1
(Klemme 2)

DI2
(Klemme 3)

DI3/AI2
(Klemme 4)

DI4/Al1
(Klemme 6)

START

ohne Funktion

ohne Funktion

ohne Funktion

nicht erlaubt

nicht erlaubt

START

nicht erlaubt

Select BUS REF/f-Fix1

EXTFLT

ohne Funktion

nicht erlaubt

START

START

©O© oo Nl ol gl &~ W Nk o

e o
w N = o

nicht erlaubt

Select BUS REF/AI1 REF
SelectBUSREF/DIGREF

EXTFLT

All REF

EXTFLT

ohne Funktion

nicht erlaubt

nicht erlaubt

nicht erlaubt

nicht erlaubt

START

ohne Funktion

EXTFLT

ohne Funktion
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4.4.3 Steuerklemmenbelegung bei Frequenzumrichter ER804
P-12 =7, 8: CANopen

Tabelle 12: Konfiguration der Steuerklemmen bei ER804...E1

P-15 DI1 DI2 DI3/AI2 DI4/Al1
(Klemme 2) (Klemme 3) (Klemme 4) (Klemme 6)

0 START ohne Funktion ohne Funktion ohne Funktion

1 nicht erlaubt

2 nicht erlaubt

3 START Select BUS REF/f-Fix1 EXTFLT ohne Funktion

4 nicht erlaubt

5 nicht erlaubt

6 START Select BUS REF/AI1 REF EXTFLT All REF

7 START SelectBUSREF/DIGREF EXTFLT ohne Funktion

8 nicht erlaubt

9 nicht erlaubt

10 nicht erlaubt

11 nicht erlaubt

12 nicht erlaubt

13 START ohne Funktion EXTFLT ohne Funktion

14 nicht erlaubt

15 FWD Select f-Fix/BUS REF Select Fire Mode/Normal OP  Select f-Fix4/f-Fix2

16 FWD Select f-Fix4/BUS REF Select Fire Mode/Normal OP  ohne Funktion

17 FWD Select BUS REF/f-Fix4 Select Fire Mode/Normal OP  ohne Funktion

CANopenfir ER804
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4.4.4 Steuerklemmenbelegung bei Frequenzumrichter ER804
P-12 = 4: CANopen

Tabelle 13: Konfiguration der Steuerklemmen bei ER804

P-15 DI1 DI2 DI3 Dl4
0 ENA ENADIR FF1 n. F.
1 ENA ENADIR EXTFLT n. F.
2 ENA ENADIR FF20 FF2t
3 ENA FF1 EXTFLT n. F.
41) ENA UP FF1 DOWN
51) ENA up EXTFLT DOWN
61 ENA ENADIR upP DOWN
7 ENA FF20 EXTFLT FF2!
8 ENA DIR FF1 n. F.
9 ENA DIR EXTFLT n. F.

1) P-15=4,50der6erforderteinFreigabesignal (Startbefehl) iber CANopen undanDI1.
Die digitalen Sollwerte tiber CANopen werden hier ignoriert. Es sind nur UP und
DOWN fir die Sollwertvorgabe aktiv.

n.F.=noFunction. Indieser Konfiguration hatdie Steuerklemmekeine
Funktion!

= InVerbindung mit CANopenmussimmerein Freigabesignal (ENA) an
der Steuerklemme DI1 anliegen (bzw. DI2 = ENADIR), bevor das
Freigabesignal iber CANopen akzeptiert wird.
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4.50bjektverzeichnis

45.1 EDS-Datei

4.5.2 Ubertragungsart

4 CANopen Kommunikationseinstellungen
4.5 Objektverzeichnis

Die Gerate der BLEMO Reihe kénnenindie CANopen-Struktur mit Hilfe einer
standardisierten EDS-Datei eingebunden werden (EDS = Electronic Data Sheet =
Elektronisches Datenblatt). EDS beschreibt die Funktionalitét eines CANopen-
Gerétes in maschinenlesbarer Form. In der EDS-Datei sind alle Objekte, die
unterstutzten Baudraten, der Hersteller und weitere Anga- ben aufgefuhrt.

Das Objektverzeichnis (OV) enthélt alle Objekte eines CANopen-Teilneh- mers.
Objekte bilden die Funktionalitat/Parameter eines Geratsab.

DerZugifferfolgtuber SDOsoderPDOs. DasObjektverzeichnisistlaut
Spezifikation in folgende Bereiche aufgeteilt:

Tabelle 14: Bereiche des Objektverzeichnisses

Bereich Beschreibung
0000hex...1F FFhex kommunikationsspezifische Objekte (aus DS-301)
2000hex...5F FFhex herstellerspezifische Objekte (Parameter des Frequenzumrichters)

DasObjektverzeichnis enthaltdie im Folgendenbeschriebenen Eintrage.

Es kann zwischen vier Ubertragungsarten gewéhlt werden.

Tabelle 15: Ubertragungsarten bei CANopen

Ubertragungsart Modus Erlauterung

0 azyklisch — synchron Wird nur gesendet, wenn ein SYNC kommtundein
Prozessdatum sich gedndert hat.

1-240 zyklisch — synchron Wird nach jedem n-ten SYNC gesendet und
empfangen.

254 asynchron - herstellerspezifisch Wert in der Werkseinstellung

Wirdnurgesendet,wenneinWertempfangen
wurde und sich etwas geéndert hat.
Empfangene Daten werden direkt verarbeitet.

255 asynchron-gerateprofilspezifisch Wird direkt bei einer Anderung gesendet.
Empfangene Daten werden direkt verarbeitet.

In der Werkseinstellung ist der Wert 254 (,asynchron — hersteller-
spezifisch) eingestellt.
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4.5 Objektverzeichnis

4.5.3 Kommunikationsspezifische Objekte

DieKommunikationsparameter sindin Abschnitt9.6.3der CiA-Spezifikation
[1] detailliert beschrieben.

Die Objekte 1000nhex, 1001lhex und 1018hex sind fiir alle CANopen-Gerate
erforderlich, alle anderen Objekte sind optional. Die Gerate der PowerXL Reihe
unterstutzen die in den folgenden Tabellen aufgeflihrten Objekte.

Index))  Subindex  Objektname Bedeutung Zugriffs-  WE Datentyp
[hex] [hex] recht
1000 00 Device Type Frequenzumrichter - CANopen-Gerét ro 0 UNSIGNED32
1001 00 Error Register Angabe der Fehler: ro - UNSIGNED8
00hex = kein Fehler
1002 00 Manufacturer Status Register Fehlerspeicher des Emergency- ro 00 UNSIGNED16
Objektes
1005 00 COB-ID SYNC Message COB-ID vom SYNC-Objekt, Gerat rw 80 UNSIGNED32
konsumiert die SYNC-Nachricht
1008 00 Manufacturer Device Name Geratename des Frequenz- ro ER804 STRING
umrichters: ER804
1009 00 Manufacturer Hardware Version Hardware-Version des Moduls ro 111 STRING
(Beispiel)
100A 00 Manufacturer Software Version Software-Version des Moduls ro 1.00 STRING
(Beispiel)
100C 00 Guard Time Uberwachungszeit in Millisekunden rw 0000nhex UNSIGNED16
Auflésung in
1ms
100D 00 Life Time Factor Multiplikator mit der Guard Time, w 00hex UNSIGNEDS
Ergebnis gleich maximale Dauer
zwischen zwei Guarding-Tele-
grammen
1014 00 COB-ID EMCY Message CAN-IdentifierderEmergency-Nach- rw 00000080 + UNSIGNED32
richt Node ID
1018 00 Identity Object allgemeine Informationen tber das ro 04 UNSIGNED8
Gerat
01 Vendor ID Hersteller: ro 000001C7 UNSIGNED32
BLEMO Industries GmbH
02 Product Code Produktnummer ro 0 UNSIGNED32
03 Revision Number Version ro 1.01 UNSIGNED32
(Beispiel)
04 Serial Number Seriennummer ro 00000001 UNSIGNED32
(Beispiel)

1) Index = Identifikationsnummer des Parameters
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4 CANopen Kommunikationseinstellungen
4.5 Objektverzeichnis

Index Subindex  Objektname Bedeutung Zugriffs-  WE Datentyp
[hex]  [hex] recht
1200 00 Number of Entries Anzahl der Eingange ro 02 UNSIGNED8
01 COB-IDClienta Server(rx) COB-IDderEmpfangs-SDOIDistaus ro 00000600 + UNSIGNED32
Pre-defined Connection Set abge- Node ID
|eitet.
02 COB-IDServera Client(tx) COB-ID der Sende-SDO ID ist aus ro 00000580 + UNSIGNED32
Pre-defined Connection Set Node ID
abgeleitet.
Die Gerate der PowerXL Reihe unterstiitzen zwei Empfang-PDos (Receive
PDO Communication Parameter 1400hex und 1401hex).
Die Objekte 1600nex und 1601hex enthalten die Mapping-Parameter der Rx PDOs.
Index Subindex  Objektname Bedeutung Zugriffs-  WE Datentyp
[hex] [hex] recht
1400 1st Receive PDO Parameter Anzahl der giiltigen Subindizes ro 03 RECORD
1401 2nd Receive PDO Parameter
00 Number of Entries maximale Anzahl der Eintréage ro 02 UNSIGNED8
01 PDO COB-ID COB-ID der 1. Rx PDO w 4000002 00 UNSIGNED32
COB-ID der 2. Rx PDO 400000300
+ Node ID
02 Transmission Type Ubertragungsart bei PDO: asynchron w 254 UNSIGNEDS8
1600 00 NumberofMappedApplication héchster verwendeter Subindex w 04 UNSIGNEDS8
Objects
01 1st Mapping Object w 20000010 UNSIGNED32
02 2nd Mapping Object w 20000010 UNSIGNED32
03 3rd Mapping Object rw 20020010 UNSIGNED32
04 4th Mapping Object rw 20020010 UNSIGNED32
1601 00 NumberofMappedApplication hdchster verwendeter Subindex rw 4 UNSIGNED8
Objects
01 1st Mapping Object rw 00060010 UNSIGNED32
02 2nd Mapping Object rw 00060010 UNSIGNED32
03 3rd Mapping Object w 00060010 UNSIGNED32
04 4th Mapping Object w 00060010 UNSIGNED32
— InderWerkseinstellung ist nur das erste PDO aktiv.
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Die Gerateder BLEMO Reiheunterstiitzen zwei Sende-PDOs (Transmit PDO

Communication Parameter 1800nhex und 1801hex).

Die Objekte 1A00nex und 1A01hex enthalten die Mapping-Parameter der Tx

PDOs.
Index Subindex  Objektname Bedeutung Zugriffs-  WE Datentyp
[hex] [hex] recht
1800 1st Transmit PDO Parameter Anzahl der giiltigen Subindizes ro 04 RECORD
1801 2nd Transmit PDO Parameter
00 Number of Entries Anzahl der Eintrége ro 03 UNSIGNED8
01 PDO COB-ID COB-ID der 1. Tx PDO w 40000180 UNSIGNED32
COB-ID der 2. Tx PDO 40000280
+ Node ID
02 Transmission Type Ubertragungsart der PDO: asynchron rw 254 UNSIGNED8
03 Inhibit time (100 ps) ro 0 UNSIGNED16
1A00 1st Transmit PDO Mapping gilt fur Tx PDO 1 RECORD
00 NumberofMappedApplication héchster verwendeter Subindex w 4 UNSIGNEDS8
Objects
01 1st Mapping Object w 200A0010 UNSIGNED32
02 2nd Mapping Object w 200B0010 UNSIGNED32
03 3rd Mapping Object rw 200D0010 UNSIGNED32
04 4th Mapping Object rw 200E0010 UNSIGNED32
1A01 2nd Transmit PDO Mapping gilt fur Tx PDO 2 RECORD
00 NumberofMappedApplication héchster verwendeter Subindex w 4 UNSIGNEDS8
Objects
01 1st Mapping Object rw 200F0010 UNSIGNED32
02 2nd Mapping Object rw 20100010 UNSIGNED32
03 3rd Mapping Object rw 20110010 UNSIGNED32
04 4th Mapping Object rw 200C0010 UNSIGNED32
—> Inder Werkseinstellung ist nur das erste PDO aktiv.
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4.5.5 Empfangs-PDOs

4 CANopen Kommunikationseinstellungen
4.5 Objektverzeichnis

Steuerwort (Index 2000nex)

Das Objekt ,Steuerwort® dient zur Steuerung der Frequenzumrichter/Dreh-
zahlstarter. Es beinhaltet herstellerspezifische Befehle.

Name Beschreibung
Wert =0 Wert =1

Stopp Betrieb

Rechtsdrehfeld (FWD) Linksdrehfeld (REV)

keine Aktion Fehler zurlicksetzen

keine Aktion freier Auslauf

nicht verwendet

keine Aktion Schnellstopp (Rampe 2)

keine Aktion Festfrequenz FF1

keine Aktion Sollwert mit 0 iberschreiben

nicht verwendet

©W| o N o O &~ Wl N o

nicht verwendet

[EEN
o

nicht verwendet

[EEN
[N

nicht verwendet

[EEN
N

nicht verwendet

[EEN
w

nicht verwendet

=
~

nicht verwendet

[
ol

nicht verwendet

Frequenzsollwert (Index 2001hex)

Der Frequenzsollwert wird in Hertz mit einer Dezimalstelle angegeben.
Beispiel: 258dez 2 25,8Hz

Drehmomentsollwert (Index 2002hex) — nur bei ER804

Der Drehmomentsollwert wird in Prozent mit einer Dezimalstelle
angegeben.

Beispiel: 127dez 2 12,7 %
Benutzer-Rampenzeit (Index 2003hex)

Die Benutzer-Rampenzeit wird in Sekunden mit zwei Dezimalstellen
angegeben.

CANopenfir ER804
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4.5 Objektverzeichnis

4.5.6 Sende-PDOs

Statuswort (Index 200Anex)

Im Statuswort sind Informationen zum Geréatestatus (Bit O bis Bit 7) und
Fehlermeldungen (Bit 8 bis Bit 15) des Frequenzumrichters angegeben.

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
MSB LSB
Fehlermeldungen Statuswort

Name Beschreibung

Wert=0 Wert =1

0 Antrieb nicht bereit startbereit (READY)

1 Stopp Betrieb Laufmeldung (RUN)

2 Rechtsdrehfeld (FWD) Linksdrehfeld (REV)

3 kein Fehler Fehler erkannt (FAULT)

4 Beschleunigungsrampe Frequenz-Istwert gleich Sollwertvorgabe

5 - Nulldrehzahl

6 Drehzahlsteuerung deaktiviert Drehzahlsteuerung aktiviert

7 - Hardware-Freigabe vorhanden
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45.7 Herstellerspezifische Objekte bei ER804

Zusétzlich zu den kommunikationsspezifischen Objekten werden hersteller-
spezifische Objekte im Objektverzeichnis definiert. Diese Objekte liegen im Bereich
zwischen dem Index 2000hex und 23E9hex im Objektverzeichnis des

Frequenzumrichters ER804.

Tabelle 16: Herstellerspezifische Objekte

Index Objektname Beschreibung Zugriffs-  Datentyp
[hex] recht
2000 Control command register Steuerwort w UNSIGNED16
2001 Speed reference Freguenzsollwert w INTEGER16
2002 Torque reference Drehmomentsollwert w Integer16
2003 User ramp reference Benutzer Rampenzeit rw UNSIGNED16
2004 Speed ref (internal) Geschwindigkeitsreferenz IDL w INTEGER16
200A Drive status register Statuswort ro UNSIGNED16
200B Motor speed Hz Istwert in Hertz (Hz) ro UNSIGNED16
200C Motor speed (internal) aktuelle Geschwindigkeit IDL ro UNSIGNED16
200D Motor current Motorstrom ro UNSIGNED16
200E Motor torque Drehmoment ro INTEGER16
200F Motor power Leistung in kW ro UNSIGNED16
2010 Drive temperature Temperatur des Frequenz- ro INTEGER16
umrichters
2011 DC-Bus value Zwischenkreisspannung ro UNSIGNED16
2012 Digital input status Status der Digitaleingange ro UNSIGNED16
2013 Analog input 1 (%) Analogeingang 1 in % ro UNSIGNED16
2014 Analog input 2 (%) Analogeingang 2 in % ro UNSIGNED16
2015 Analog input 1 Analogeingang 1 ro UNSIGNED16
2016 Analog input 2 Analogeingang 2 ro UNSIGNED16
2017 Relais output 1 Relaiausgang 1 ro UNSIGNED16
2018 Relais output 2 Relaiausgang 2 ro UNSIGNED16
2019 Relais output 3 Relaiausgang 3 ro UNSIGNED16
201A Relais output 4 Relaiausgang 4 ro UNSIGNED16
201B Relais output 5 Relaiausgang 5 ro UNSIGNED16
201C Scope channel 1 Scope-Kanal 1 ro UNSIGNED16
201D Scope channel 2 Scope-Kanal 2 ro UNSIGNED16
201E Scope channel 3 Scope-Kanal 3 ro UNSIGNED16
201F Scope channel 4 Scope-Kanal 4 ro UNSIGNED16
2020 User data 1 Benutzerdaten 1 w UNSIGNED16
2021 User data 2 Benutzerdaten 2 w UNSIGNED16
2022 User data 3 Benutzerdaten 3 w UNSIGNED16
2023 User data 4 Benutzerdaten 4 w UNSIGNED16
2024 User data 5 Benutzerdaten 5 w UNSIGNED16

CANopenfir ER804
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Index Objektname Beschreibung Zugriffs-  Datentyp
[hex] recht

2025 User data 6 Benutzerdaten 6 rw UNSIGNED16
2026 User data 7 Benutzerdaten 7 w UNSIGNED16
2027 User data 8 Benutzerdaten 8 w UNSIGNED16
2028 User data 9 Benutzerdaten 9 w UNSIGNED16
2029 User data 10 Benutzerdaten 10 w UNSIGNED16
202A User data 11 Benutzerdaten 11 rw UNSIGNED16
202B User data 12 Benutzerdaten 12 rw UNSIGNED16
202C User data 13 Benutzerdaten 13 rw UNSIGNED16
202D User data 14 Benutzerdaten 14 w UNSIGNED16
202E User data 15 Benutzerdaten 15 w UNSIGNED16
202F User analog output 1 Benutzer, Analogausgang 1 w UNSIGNED16
2030 User analog output 2 Benutzer, Analogausgang 2 w UNSIGNED16
2033 User Relais output 1 Benutzer, Relaisausgang 1 w UNSIGNED16
2034 User Relais output 2 Benutzer, Relaisausgang 2 w UNSIGNED16
2035 User Relais output 3 Benutzer, Relaisausgang 3 rw UNSIGNED16
2036 User Relais output 4 Benutzer, Relaisausgang 4 w UNSIGNED16
2037 User Relais output 5 Benutzer, Relaisausgang 5 rw UNSIGNED16
203A Kilowatt hours Betriebszeit in kW ro UNSIGNED16
203B Megawatt hours Betriebszeit in MW ro UNSIGNED16
203C KWh meter Betriebszeit in kW gesamt ro UNSIGNED16
203D MWh meter Betriebszeit in MW gesamt ro UNSIGNED16
203E Total run hours Betriebszeit in Stunden ro UNSIGNED16
203F Total run minute/second Betriebszeit in ro UNSIGNED16

Minuten/Sekunden
2040 Current run hours aktuelle Betriebszeit in Stunden ro UNSIGNED16
2041 Current run minute/second aktuelle Betriebszeit in ro UNSIGNED16
Minuten/Sekunden

2042 Time to next service Zeit bis zum ndchsten Service ro UNSIGNED16
2043 Room Temperaure Raumtemperatur ro UNSIGNED16
2044 Speed controller reference ro UNSIGNED16
2045 Torque controller reference ro UNSIGNED16
2046 Digital pot speed reference ro UNSIGNED16
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4.5.8 Herstellerspezifische Objekte bei ER804

4 CANopen Kommunikationseinstellungen
4.5 Objektverzeichnis

Zusatzlich zu den kommunikationsspezifischen Objekten werden hersteller- spezifische
Objekte im Objektverzeichnis definiert. Diese Objekte liegen im Bereich zwischen dem
Index 2000nex und 2096nex im Objektverzeichnis des Frequenzumrichters ER804.

Tabelle 17: Herstellerspezifische Objekte

Index Objektname Beschreibung Zugriffs-  Datentyp
[hex] recht
2000 Control command register Steuerwort w UNSIGNED16
2001 Speed reference Freguenzsollwert w Integer16
2003 User ramp reference Benutzer-Rampenzeit w UNSIGNED16
200A Drive status register Statuswort ro UNSIGNED16
2008 Motor speed Hz Istwert in Hertz (Hz) ro UNSIGNED16
200D Motor current Motorstrom ro UNSIGNED16
2010 Drive temperature Temperatur Frequenzumrichter ro Integer 16
2011 DC-Bus value Zwischenkreisspannung ro UNSIGNED16
2012 Digital input status Status der Digitaleingénge ro UNSIGNED16
2013 Analog input 1 (%) Analogeingang 1 in % ro UNSIGNED16
2014 Analog input 2 (%) Analogeingang 2 in % ro UNSIGNED16
2015 Analog input 1 Analogeingang 1 ro UNSIGNED16
2017 Relay output 1 Relaisausgang 1 ro UNSIGNED16
203E Total run hours Betriebszeit in Stunden ro UNSIGNED16
203F Total run minute/second Betriebszeit in ro UNSIGNED16
Minuten/Sekunden
2040 Current run hours aktuelle Betriebszeit in Stunden ro UNSIGNED16
2041 Current run minute/second aktuelle Betriebszeit ro UNSIGNED16

in Minuten/Sekunden
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4.5.9 Herstellerspezifische Objekte bei ER804...E1

Tabelle 18: Herstellerspezifische Objekte

Index Objektname Zugriff Skalierung Wertebereich  Daten- Beschreibung

[hex] rw/ro format

2000 Control Word w U16 Steuerwort

2001 Freguency Setpoint rw 500 £ 50.0 Hz -5000 - 5000 S16 Frequenzsollwert

2002 Ramp Time rw 500 25.00 s 0-60000 U16 Benutzer-
Rampenzeit

2004 High Resolution Frequency Setpoint w 3000 2 50.0 Hz -30000 - 30000 S16 Frequenzsollwert
(hoch aufgeldst)

200A Error code / Drive Status ro u16 Statuswort

2008 Output Frequency ro 500 £ 50.0 Hz 0-5000 S16 Istwert in Hertz
(H2)

200D Motor current ro 100 =100A u16 Motorstrom

200E Motor Torque ro 500 2 50.0 % 0-2000 S16 Motordrehmo-
ment

200F Motor Power ro 100 = 1.00 kW U16 Motorleistung

2015 Analog Output % ro 500 2 50.0 % 0-1000 U16 Analogausgang in
%

2017 Relay Output Status ro 121 0-1 U16 Relaisausgang 1

2043 Control Board Temperature ro 50250°C -10 - 150 S16 Temperatur
Reglerkarte

2044 Speed Reference (Internal Format) ro 3000 2 50.0 Hz 0.00 - P-01 U16 interner Frequenz-
sollwert

2046 Digital Pot / Keypad reference ro 3000 2 50.0 Hz 0.00 - P-01 u16 Keypad Frequenz-
sollwert

23E8 Scope Index 12 rw

23E9 Scope Index 34 rw
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4.5.10 Herstellerspezifische Objekte bei ER804

4 CANopen Kommunikationseinstellungen
4.5 Objektverzeichnis

Zusétzlich zu den kommunikationsspezifischen Objekten werden hersteller- spezifische
Objekte im Objektverzeichnis definiert. Diese Objekte liegen im Bereich zwischen dem
Index 2000nex und 2096nex im Objektverzeichnis des Drehzahlstarters ER804.

Tabelle 19: Herstellerspezifische Objekte

Index Objektname Beschreibung Zugriffs-  Datentyp
[hex] recht
2000 Control command register Steuerwort w UNSIGNED16
2001 Speed reference Freguenzsollwert w Integer16
2003 User ramp reference Benutzer-Rampenzeit rw UNSIGNED16
200A Drive status register Statuswort ro UNSIGNED16
2008 Motor speed Hz Istwert in Hertz (Hz) ro UNSIGNED16
200D Motor current Motorstrom ro UNSIGNED16
2010 Drive temperature Temperatur Frequenzumrichter ro Integer 16
2011 DC-Bus value Zwischenkreisspannung ro UNSIGNED16
2012 Digital input status Status der Digitaleingénge ro UNSIGNED16
2013 Analog input 1 (%) Analogeingang 1 in % ro UNSIGNED16
2014 Analog input 2 (%) Analogeingang 2 in % ro UNSIGNED16
2015 Analog input 1 Analogeingang 1 ro UNSIGNED16
2017 Relay output 1 Relaisausgang 1 ro UNSIGNED16
203E Total run hours Betriebszeit in Stunden ro UNSIGNED16
203F Total run minute/second Betriebszeit in ro UNSIGNED16
Minuten/Sekunden
2040 Current run hours aktuelle Betriebszeit in Stunden ro UNSIGNED16
2041 Current run minute/second aktuelle Betriebszeit ro UNSIGNED16
in Minuten/Sekunden

2065 P-01 Parameter des Drehzahlstarters w
2066 ER804

P-02 rw
2095 P-49 w
2096 P-50 w
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4.6 Fehlermeldungen

Tabelle 20: Fehlermeldungen

Fehler-Nr.  Gerétereihe Meldung Moégliche Ursache
(Display bei ER804)
dez hex
ER804, ER804K SEaP Es liegt keine Fehlermeldung vor. Der Antrieb ist nicht freigegeben.

00 00 ER804, ER804K  na-FI E Wird bei P0-13 angezeigt, wenn keine Meldung im Fehlerregister steht.

01 01 ER804, ER804K @I -k Zu hoher Bremsstrom

02 02 ER804, ER804K  OL -br Thermische Uberlast des Bremswiderstandes.

03 03 ER804, ER804K  [O-! Uberstrom am Ausgang des Frequenzumrichters

04 04 ER804, ER804K [ E-ErP Uberlast des Motors.

05 05 ER804, ER804K  PG-krF Uberstrom (Hardware)

06 06 ER804, ER804K  Olal E Uberspannung im Zwischenkreis

07 07 ER804, ER804K  Ulal E Unterspannung im Zwischenkreis.

08 08 ER804, ER804K  {O-F Ubertemperatur am Kihlkgrper.

09 09 ER804, ER804K  L-E Untertemperatur

10 O0A ER804, ER804K  P-dEF Die Werkseinstellung der Parameter wurde eingelesen.

11 0B ER804, ER804K  E-kr F Externer Fehler

12 0C ER804, ER804K 5[ -0OkS Kommunikationsfehler mit einer externen Bedieneinheit oder mit einem PC
13 0D ER804, ER804K  FI T-de Zu hohe Welligkeit der Zwischenkreisspannung

14 OE ER804, ER804K P-LO55 Ausfall einer Phase der Einspeisung (nur bei dreiphasig eingespeisten Geréten)
15 OF ER804, h O-I Uberstrom am Ausgang, ER804 Fehler Motorfangfunktion

16 0A ER804, ER804K  Th-F! E Thermistor auf dem Kiihlkérper defekt.

17 11 ER804, ER804K  dRERA-F Fehler im internen Speicher

18 12 ER804, ER804K  H-70 F Eingangsstrom des Analog-Eingangs liegtnichtinnerhalb des spezifizierten Bereichs.
19 12 ER804, ER804K dRAER-E Fehler im internen Speicher

20 14 ER804 U-dEF Die kundenspezifische Einstellung der Parameter wurde eingelesen.

21 15 ER804, ER804K F-FPEc Ubertemperatur des PTC im Motor

22 16 ER804, ER804K FHn-F Fehler des gerateinternen Liifters

23 17 ER804, ER804K [O-hERE Die gemessene Umgebungstemperatur liegt tber dem spezifizierten Wert.

24 18 ER804 O-korO Maximal zuldssiges Drehmoment Giberschritten

25 19 ER804 H-korO Nuraktiv beifreigegebener BremsenansteuerungimModus fir Hubwerke (P2-18 =8).

Daserzeugte Drehmoment, bevor diemechanische Bremse des Hubwerksfreigegeben
ist, liegt unterhalb des eingestellten Schwellwertes.

26 1A ER804, ER804K [OHE -F Fehler am Ausgang des Gerétes

29 1D ER804 Sko-F Interner Fehler des STO-Schaltkreises

30 1E ER804 Enc-01 Keine Kommunikation zwischen dem Encoder-Modul und dem Frequenzumrichter
31 IF ER804 E ;c J;J:IE' Die errechnete Motordrehzahl unterscheidet sich von der gemessenen

32 2 ER804 Enc-03 Die Motordrehzahl und der in P6-06 eingegebene PPR-Wert passen nicht zusammen.
33 2 ER804 Enc-0O4 Fehler Kanal A
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Fehler-Nr.  Geratereihe Meldung Mogliche Ursache
(Display bei ER804,
dez hex ERE)
4 22 ER804 Enc-05 Fehler Kanal B
3B 23 ER804 Enc-06 Fehler Kanéle A und B
40 28 ER804, ER804K A F-01 Motor-ldentifikation nicht erfolgreich
41 29 ER804, ER804K A F-02 Motor-ldentifikation nicht erfolgreich:
Der gemessene Statorwiderstand ist zu groR3.
42 2A ER804, ER804K A F-03 Motor-Identifikation nicht erfolgreich:
Die gemessene Motorinduktivitét ist zu niedrig.
43 2B ER804, ER804K A F-04 Motor-Identifikation nicht erfolgreich:
Die gemessene Motorinduktivitét ist zu groR.
44 2C ER804, ER804K A F-05 Motor-Identifikation nicht erfolgreich:
Die gemessenen Motorparameter passen nicht zusammen.
49 31 ER804, ER804K Ou -Ph Eine Phase der Motorleitung ist nicht angeschlossen bzw. unterbrochen.
50 32 ER804, ER804K Sc-FO1 Ein giiltiges Modbus-Telegramm wurde nicht innerhalb der spezifizierten Zeit
empfangen.
51 33 ER804, ER804K Sc-FO2 Ein gliltiges CANopen-Telegramm wurde nicht innerhalb der spezifizierten Zeit
empfangen.
52 34 ER804 Sc-FO3 Kommunikation des Gerates mit der eingesteckten Feldbus-Option unterbrochen.
53 35 ER804 Sc-F04 Kommunikation des Gerdtes mit der eingesteckten 1/0-Erweiterung unterbrochen.
60 3C ER804 OF-01 Keine interne Verbindung zu einer Optionskarte
61 3D ER804 OF-02 Optionsmodul in einem auBergewdhnlichen Zustand
70 46 ER804 PLC-01 Nicht unterstiitzter Funktionshlock aus dem Funktionsblock-Editor
71 47 ER804 PLC-02 Programm aus Funktionsblock-Editor zu groR
72 48 ER804 PLC-03 Division durch Null
73 49 ER804 PLC-04 Unterer Grenzwert héher als oberer Grenzwert
74 4A ER804 PLC-05 Overflow Tabelle Funktionsblock-Editor
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47 Parameter

40

Die folgenden Tabellen zeigen die CANopen-Parameter im Frequenzumrich-
ter/Drehzahlstarter.

Die verwendeten Abkiirzungen haben dabei folgende Bedeutung:

Abklirzung

Bedeutung

CANopen Index

Identifikationsnummer des Parameters in CANopen (Identification number)

RUN

Zugriffsrecht auf den Parameter im Betrieb (Laufmeldung Run)

STOP Zugriffrecht auf den Parameter nur im STOP-Modus
rofrw Lese- und Schreibrecht der Parameter:
ro = schreibgeschiitzt, nur zum Lesen (read only)
nw = lesen und schreiben (read and write)
Bezeichnung Name des Parameters
Wert * Einstellwert des Parameters
»  Wertebereich
* Anzeigewert
WE Werkseinstellung (Wert des Parameters im Auslieferzustand)
Die Werte in den Klammern sind Werkseinstellungen bei 60 Hz.
Seite Seitenzahl in diesem Handbuch, wo der Parameter detailliert beschrieben wird
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4.7.1 Parameter bei ER804

Tabelle 21: Parameter bei ER804

CANOpen  Para- Bezeichnung Zugriff Skalierung Wertebereich Daten-
Index meter format
[hex]
rw/  RUN/
ro STOP
2065 P1-01  f-max w RUN 3000 £ 50.0Hz P1-02 - 5 x P1-09 u16
(max.: 500.0 Hz / 30000 rpm)
2066 P1-02  f-min w RUN 3000 2 50.0Hz 0.0 Hz - P1-01 u16
2067 P1-03  t-acc w RUN 300 2 30.0s 0.00 s - 6000 s u16
2068 P1-04  t-dec w RUN 300 2 30.0s 0.00 s - 6000 s u16
2069 P1-05  Stopp Modus w RUN 0-4 u16
206A P1-06  Energieoptimierung rw RUN 0-1 WORD
206B P1-07  Motor Nennspannung w STOP 2302230V 0-Ue u16
206C P1-08 Motor Nennstrom rw STOP 120.1A 0.1le-le u16
206D P1-09 Motor Nennfrequenz rw STOP 50 2 50Hz 10 Hz - 500 Hz u16
206E P1-10 Motor Nenndrehzahl rw RUN 1500 £ 1500rpm 0/200 rpm - 30000 rpm u16
206F P1-11  U-Boost rw STOP -1 2 Auto 0 - Auto /0 - 30.0 % P1-07 S16
0 2 disabled
120.1%
2070 P1-12 Lokale Prozessdaten Quelle rw STOP 0-13 u16
2071 P1-13 DI Konfiguration Auswahl w STOP 0-21 u16
2072 P1-14  Kennwort w RUN 0 - 30000 u16
20C9 P2-01  fFixl w RUN 3000450.0Hz P1-02 (min: 0 Hz / 0 rpm) - P1-01 u16
(max: 500.0 Hz / 30000 rpm)
20CA P2-02  fFix2 w RUN 3000450.0Hz P1-02 (min: 0 Hz / 0 rpm) - P1-01 u16
(max: 500.0 Hz / 30000 rpm)
20CB P2-03  f-Fix3 w RUN 3000450.0Hz P1-02 (min: 0 Hz / 0 rpm) - P1-01 u16
(max: 500.0 Hz / 30000 rpm)
20CC P2-04  f-Fix4 w RUN 3000450.0Hz P1-02 (min: 0 Hz / 0 rpm) - P1-01 u16
(max: 500.0 Hz / 30000 rpm)
20CD P2-05  f-Fix5 w RUN 3000450.0Hz P1-02 (min: 0 Hz / 0 rpm) - P1-01 u16
(max: 500.0 Hz / 30000 rpm)
20CE P2-06  f-Fix6 w RUN 3000450.0Hz P1-02 (min: 0 Hz / 0 rpm) - P1-01 u16
(max: 500.0 Hz / 30000 rpm)
20CF P2-07  fFix7 w RUN 3000450.0Hz P1-02 (min: 0 Hz / 0 rpm) - P1-01 u16
(max: 500.0 Hz / 30000 rpm)
20D0 P2-08  f-Fix8 w RUN 3000450.0Hz P1-02 (min: 0 Hz / 0 rpm) - P1-01 u16
(max: 500.0 Hz / 30000 rpm)
20D1 P2-09  f-Skipl w RUN 3000450.0Hz P1-02 (min: 0 Hz / 0 rpm) - P1-01 u16
(max: 500.0 Hz / 30000 rpm)
20D2 P2-10  f-SkipBandl rw RUN 3000 2 50.0Hz P1-02 (min: 0 Hz / 0 rpm) - P1-01 u16
(max: 500.0 Hz / 30000 rpm)
20D3 P2-11  ADO1 Funktion & Modus w RUN 0-11 u16
20D4 P2-12  AO1 SignalFormat rw RUN 0-5 ul16
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rw/  RUN/
ro STOP
20D5 P2-13  ADO2 Funktion & Modus w RUN 0-11 u16
20D6 P2-14  AO2 SignalFormat rw RUN 0-5 u16
20D7 P2-15 RO1 Funktion w RUN 0-13 u16
20D8 P2-16 ROl obere Grenze w RUN 1201% P2-17 - 2000 u16
20D9 P2-17 ROl untere Grenze w RUN 1201% 0.0 % - P2-16 u16
20DA p2-18 RO2 Funktion w RUN 0-13 u16
20DB P2-19  RO2 obere Grenze w RUN 1201% P2-20 - 2000 u16
20DC P2-20  RO2 untere Grenze rw RUN 1201% 0.0 % - P2-19 u16
20DD P2-21  Anzeige Skalierung rw RUN 120.001 0.000 - -30000 - +30000 u16
20DE P2-22  Anzeige Quelle w RUN 0-3 u16
20DF P2-23  t-n=0 Warten w RUN 1201 0.0s-60.0s u16
20E0 P2-24  Schaltfrequenz w RUN 0-5 u16
20E1 P2-25  t-Schnellstopp w RUN S2, S3: 0.00s-240s u16
120.01s
S4, ..., 87
1201s
20E2 P2-26  Motorfangschaltung Frei- w RUN 1 0-2 WORD
geben
20E3 P2-27  Standby Modus w RUN 120.01 0.0s-250s u16
20E4 P2-28  Slave Drehzahl-Skalierung w RUN 0-3 u16
20E5 P2-29  Slave Drehzahl-Skalierungs- rw RUN 1201 -500.0 % - +500.0 % S16
faktor
20E6 P2-30  All Signalbereich rw RUN 0-7 u16
20E7 P2-31  All Gain w RUN 1201 0.0 % - 2000.0 % u16
20E8 P2-32 Al Offset w RUN 1201 -500.0 % - +500.0 % S16
20E9 P2-33 A2 Signal Bereich rw RUN 0-7 u16
20EA P2-34  Al2 Gain w RUN 1201 0.0 % - 2000.0 % u16
20EB P2-35  AI2 Offset w RUN 1201 -5000 - +5000 S16
20EC P2-36  Start Modus w RUN 0-6 u16
20ED P2-37  Digital Sollwert Reset rw RUN 0-7 u16
Modus
20EE P2-38 Aktion@Netzausfall w RUN 0-3 u16
20EF P2-39 Parametersperre w RUN 0-1 WORD
20F0 P2-40 Kennwort Level2 w RUN 0-9999 u16
212D P3-01 PID1 Kp w RUN 1201 1-300 u16
212E P3-02 PID1Ti w RUN 1201 0s-300s u16
212F P3-03 PID1 Kd w RUN 120.01 0.00s-100s u16
2130 P3-04 PID1 Modus rw RUN 0-1 WORD
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rw/  RUN/

ro STOP
2131 P3-05 PID1 Sollwert 1 Quelle rw RUN 121 0-2 u16
2132 P3-06 PID Sollwert Digital rw RUN 1201% 0-1000 u16
2133 P3-07 PID1 Ausgang Obergrenze rw RUN 1201% P3-08 - 1000 u16
2134 P3-08 PID1 Ausgang Untergrenze rw RUN 1201% 0- P3-07 u16
2135 P3-09 PID1 OutGrenzeVorwahl rw RUN 0-3 u16
2136 P3-10 PID1 Istwert 1 Quelle rw RUN 0-1 WORD
2137 P3-11  PID1 Fehler Rampe rw RUN 1201% 0-250 u16
2138 P3-12  PID1 Istwert 1 DispScale rw RUN 0: disabled 0.000 - 50.000 u16

120.001

2139 P3-13 PID1 Aufweckschwelle rw RUN 1201% 0-1000 u16

- P3-14 Reservierter Parameter

- P3-15 Reservierter Parameter

- P3-16 Reservierter Parameter

- P3-17 Reservierter Parameter

213E P3-18 PID1 ResetRegler rw RUN 121 0-1 u16
2191 P4-01  Steuerungsmodus w STOP 0-6 u16
2192 P4-02  Motor-Identifikation w STOP 0-1 WORD
2193 P4-03 MSC Kp w RUN 1201% 1-4000 u16
2194 P4-04 MSC Ti w RUN 120.001s 1-1000 u16
2195 P4-05 Motor CosPhi w RUN 9920.99 0,00/50-99 u16
2196 P4-06 M-Soll Quelle w RUN 0-5 u16
2197 P4-07 M-Max Motorbetrieb w RUN 20002200.0% 0-2000 u16
2198 P4-08  M-Min Motorbetrieb w RUN 1201% 0% - 150 % u16
2199 P4-09  M-Max Generatorisch w RUN 121% 0% - 200 % u16
219A P4-10  f-MidU/f w STOP 1201% 0.0 % - 100.0 % u16
219B P4-11  U-MidU/f w RUN 1201% 0.0 % - 100.0 % u16
219C P4-12  Thermischer Speicher Motor rw RUN 121 0-1 u16
219D P4-13  Phasenfolge Motor drehen rw STOP 0-1
21F5 P5-01  PDP Adresse rw RUN 121 1-63 u16
21F6 P5-02  CANO Baudrate rw RUN 0 2 125 kbps 0-3 u16
1 2 250 kbps
21F7 P5-03 RS485-0 Baudrate w RUN 0 2 9.6 kbps 0-4 u16
12 19.2 kpbs
21F8 P5-04 RS485-0 ParityType w RUN 02N-1 0-3 u16
12N-2
21F9 P5-05 Modbus RTUO COM Timeout w RUN 1201s 0.0-50 u16
21FA P5-06 Aktion@Modbus RTU Fehler w RUN 121 0-3 u16
21FB P5-07  FieldbusRampControl rw RUN 121 0-1 u16
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rw/  RUN/
ro STOP
21FC P5-08  NETSendePZD4 rw RUN 121 0-7 u16
- P5-09  Reserviert - - - - -
- P5-10  Reserviert - - - - -
- P5-11  Reserviert - - - - -
2200 P5-12  NETSendePZD3 rw RUN 0-7 u16
2201 P5-13  NETEmpfangsPzD4 w RUN 0-1 u16
2202 P5-14  NETEmpfangsPZD3 rw RUN 0-2 u16
2205 P5-17  Modbus RTUO Antwort w RUN 0-16
Verzogerung
2259 P6-01  FirmwareUpgrade Freigaben w STOP 0-3 u16
215A P6-02  Auto Temperatur-Manage- rw RUN 0-5 WORD
ment
215B P6-03  Auto Reset Verzdgerung rw RUN 1-60 u16
215C P6-04 ROl n-Hysterese w RUN 1201% 0- 250 u16
215D P6-05  Encoder Istwert Freigeben w STOP 0-1 WORD
215E P6-06  Encoder PPR w STOP 0- 65535 u16
215F P6-07  Drehzahl Fehler Grenze rw RUN 1201% 0-500 u16
2160 P6-08  Freq SollMax rw RUN 0,5-20 u16
2161 P6-09  DroopMax w RUN 1201% 0-250 u16
2162 P6-10  PLC Operation Freigeben rw RUN 0-1 WORD
2163 P6-11  tf-Fix vor Start rw RUN 1201s 0- 2500 u16
2164 P6-12  tf-Fix nach Stopp w RUN 1201s 0- 2500 u16
2165 P6-13 Bremse Liiften Verzdgerung w RUN 1201s 0-50 u16
2166 P6-14  Bremse SchlieRen Verzdge- rw RUN 1201s 0-50 u16
rung
2167 P6-15 M vor Bremse Liiften w RUN 1201% 0-2000 u16
2168 P6-16  tvor Bremse Luften rw RUN 1201s 0-250 u16
2169 P6-17  Max Drehmoment Timeout rw RUN 1201s 0-250 u16
216A P6-18 DC-Bremse Strom w STOP 0 £ Auto 0: Auto u16
1201% 0-300
216B P6-19 Bremswiderstand w RUN 121 0, RMin - 200 u16
216C P6-20  P-Bremswiderstand w RUN 120.01 kw 0- 20000 u16
216D P6-21  BrakeChopperEDHeat-Up w RUN 1201% 0-200 u16
216E P6-22  Reset Lifterlaufzeit rw RUN 0-1 WORD
216F P6-23  Reset kWh Z&hler w RUN 0-1 WORD
2170 P6-24  Service Intervall Zeit w RUN 121 0-60000h u16
(0 = disabled)
2171 P6-25  Reset ServiceAnzeige rw RUN 121 0-1 WORD
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rw/  RUN/
ro STOP
2172 P6-26  AO1 Skalierung w RUN 1201 0- 5000 u16
2173 P6-27  AO1 Offset w RUN 1201% -5000 - 5000 S16
2174 P6-28  Zeiger auf Parameter rw RUN - 0-127 u16
2175 P6-29  Parameter Sichern w STOP - 0-1 WORD
2276 P6-30  Kennwort Level3 w RUN - 0-9999 u16
22BD P7-01  Motor Stator-Widerstand R1 rw RUN 120.001Q 0.000 Q - f(le) u16
22Be P7-02  Motor Rotor-Widerstand R2 w RUN 120.001Q 0.000 Q- f (le) u16
22BF P7-03  MotorStatorInduktivitatd- w RUN 120.0001 H 0.000 H - 6.5535 H u16
Achse
22C0 P7-04  Motormagnetisierungsstrom w RUN 1201A 0.0A-f(le) u16
@M=0
22C1 P7-05  Streuinduktivitat Rel w RUN 120.001 0.000 - 0.250 u16
22C2 P7-06  Motor Stator Induktivitat w RUN 120.0001 H 0.000 H - 6.5535 H u16
g-Achse
22C3 P7-07  AnpassungGeneratorBetrieh w RUN - 0-1 WORD
22C4 P7-08 ParameterAdoption rw RUN - 0-1 WORD
22C5 P7-09 Uberspannung Stromgrenze rw RUN 120.1% 0.0 - 100 % Motorstrom u16
22C6 P7-10  Trégheitsfaktor Last rw RUN 121 0-600 u16
22C7 P7-11  PWM untere Grenze rw RUN 121 0- 500 (Time = value *16.67 ns) u16
22C8 P7-12  t-Erregung-U/f rw RUN 0-2000 u16
22C9 pP7-13  MSCKd w RUN 1201% 0 - 4000 u16
22CA P7-14  Drehmomentanhebung rw RUN 1201% 0-1000 u16
22CB P7-15  f-Drehmomentanhebung rw RUN 1201% 0-500 u16
Grenze
22CC P7-16  PM-MotorSignalin w RUN 0-3 u16
22CD P7-17  PM-MotorSignalinLevel rw RUN 0-100 u16
2321 P8-01  t-acc2 w RUN 0- FS2, FS3: 0- 60000 u16
12£001s
FS4, ...
1201s
2322 P8-02  n-accMultil w RUN 3000250.0Hz 0 - 30000 u16
2323 P8-03  t-acc3 w RUN FS2, FS3: 0- 60000 u16
120.01s
FS4, ...
1201s
2324 P8-04  n-accMulti2 w RUN 3000250.0Hz 0 - 30000 u16
2325 P8-05  t-accd w RUN FS2, FS3: 0 - 60000 u16
120.01
FS4, ...:
1201s
2326 P8-06  n-accMulti3 w RUN 3000250.0Hz 0 - 30000 u16
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rw/  RUN/
ro STOP

2327 P8-07  t-decd w RUN FS2, FS3: 0- 60000 u16

12001s

FS4, ...

1201s
2328 P8-08  n-decMulti3 rw RUN 3000450.0Hz 0- 30000 u16
2329 P8-09  t-dec3 rw RUN FS2, FS3: 0- 60000 u16

12001s

FS4, ...

1201s
232A P8-10  n-decMulti2 rw RUN 3000450.0Hz 0- 30000 u16
2328 P8-11  t-dec2 w RUN FS2, FS3: 0- 60000 u16

12001s

FS, ...

1201s
232C P8-12  n-decMultil w RUN 3000250.0Hz 0 - 30000 u16
232D P8-13 Rampen Modus rw RUN 121 0-1 WORD
2385 P9-01  Betrieb Freigeben Quelle rw STOP 121 0-8 u16
2386 P9-02  Stellstopp Quelle rw STOP 121 0-25 u16
2387 P9-03  FWD Quelle rw STOP 121 0-25 u16
2388 P9-04  REV Quelle w STOP 121 0-25 u16
2389 P9-05  Signalform w STOP 121 0-1 u16
238A P9-06  Erzwingende REV Quelle rw STOP 121 0-25 u16
238B P9-07 FehlerReset Quelle rw STOP 121 0-25 u16
238C P9-08 Externer Fehlerl Quelle rw STOP 121 0-25 u16
238D P9-09 LokalFern @Einschalten rw STOP 121 0-25 u16
238E P9-10  Drehzahlquellel rw STOP 121 0-16 u16
238F P9-11  Drehzahlquelle2 rw STOP 121 0-16 u16
2390 P9-12  Drehzahlquelle3 rw STOP 121 0-16 u16
2391 P9-13  Drehzahlquelle4 rw STOP 121 0-16 u16
2392 P9-14  Drehzahlquelle5 rw STOP 121 0-16 u16
2393 P9-15  Drehzahlquelle6 rw STOP 121 u16
2394 P9-16  Drehzahlquelle7 rw STOP 121 0-16 u16
2395 P9-17  Drehzahlquelle8 rw STOP 121 0-16 u16
2396 P9-18  Drehzahlauswahl BO rw STOP 121 0-25 u16
2397 P9-19 Drehzahlauswahl B1 rw STOP 121 0-25 u16
2398 P9-20 Drehzahlauswahl B2 rw STOP 121 0-25 u16
2399 P9-21  f-Fix Auswahl BO rw STOP 121 0-25 u16
239A P9-22  f-Fix Auswahl B1 w STOP 121 0-25 u16
2398 P9-23  f-Fix Auswahl B2 w STOP 121 0-25 u16
239C P9-24  t-acc Auswahl BO w STOP 121 0-25 u16
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rw/  RUN/
ro STOP
239D P9-25  t-acc Auswahl B1 w STOP 121 0-25 u16
239E P9-26  t-dec Auswahl BO w STOP 121 0-25 u16
239F P9-27  t-dec Auswahl B1 w STOP 121 0-25 u16
23A0 P9-28 digSollwert UP Quelle rw STOP 121 0-25 u16
23A1 P9-29  digSollwert DOWN Quelle rw STOP 121 0-25 u16
23A2 P9-30  Richtungsfreigabe FWD w STOP 121 0-25 u16
Quelle
23A3 P9-31  Richtungsfreigabe REV rw STOP 121 0-25 u16
Quelle
23A4 P9-32  Reserviert - - - - u16
23A5 P9-33  ADO1 Funktions & Modus w STOP 121 0-2 u16
Erweiterung
23A6 P9-34  ADO02 Funktions & Modus w STOP 121 0-2 u16
Erweiterung
23A7 P9-35  RO1 Funktions Erweiterung rw STOP 121 0-1 u16
23A8 P9-36  RO2 Funktions Erweiterung w STOP 121 0-1 u16
23A9 P9-37  Anzeige Skalierung Quelle w STOP 121 0-1 u16
23AA P9-38 PID1 Sollwertl Quelle Ext rw STOP 121 0-1 u16
23AB P9-39  PID1 Istwertl Quelle Ext w STOP 121 0-1 u16
23AC P9-40  M-Ref Quelle Erweiterung rw STOP 121 0-1 u16
23AD P9-41  RO5 Funktions Erweiterung rw STOP 121 0-1 u16
2013 P0-01  Analogeingangl ro = 10002100.0% - S16
2014 P0-02  Analogeingang2 ro - 10002100.0% - S16
2012 P0-03 DI Status ro - Bit 0 2 Digital - WORD
Input 1
Bit 1 2 Digital
Input 2
DI1 Status ro - - - WORD
DI2 Status ro - - - WORD
DI3 Status ro - - - WORD
D14 Status ro - - - WORD
DI5 Status ro - - - WORD
DI6 Status ro - - - WORD
DI7 Status ro - - - WORD
DI8 Status ro - - - WORD
2044 P0-04  f-PreRamp ro - - - S16
2045 P0-05  Drehmomentsollwert ro - 10004100.0% u16
2046 P0-06 MotorPoti Sollwert ro - u16
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rw/  RUN/

ro STOP
200E P0-12  Motordrehmoment ro - 10002100.0% u16
2011 P0-20  Zwischenkreisspannung ro - 600 £ 600 V
2010 P0-21  Kiihlkdrpertemperatur ro - 40 2 40°C
203A P0-26 kWh Z&hlerR ro — 1002410.0kWh u16
203C P0-26  MWh ZahlerR ro - 1002 100MWh u16
203B P0-27 kWh zahler ro - - — u16
203D P0-27  MWh Zahler ro - - - u16
203E P0-31  t-Run Stunde ro = = = u16
203F P0-31  t-Run mins/sec ro - - - U16
2040 P0-34  t-StundenRun Freigeben ro - - - u16
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rw/ RUN/
ro STOP

2015 Analogausgang 1 ro - - - —
2016 Analogausgang 2 ro - - - —
2017 User Relay 1 Ausgang Status ro - - - -
2018 User Relay 2 Ausgang Status ro - - - -
2019 User Relay 3 Ausgang Status ro - - - -
201A User Relay 4 Ausgang Status 1o = = = =
201B User Relay 5 Ausgang Status ro - - - -
2020 UserRegister 1 w - - = —
2021 UserRegister 2 w - - = —
2022 UserRegister 3 w - - = _
2023 UserRegister 4 rw - - = -
2024 UserRegister 5 rw - - = -
2025 UserRegister 6 rw - - = —
2026 UserRegister 7 w - - = —
2027 UserRegister 8 rw - - = -
2028 UserRegister 9 rw - - = —
2029 UserRegister 10 rw - - = —
202A UserRegister 11 w - - = —
202B UserRegister 12 w - - = —
202C UserRegister 13 rw - - = —
202D UserRegister 14 rw - - = -
202E UserRegister 15 rw - - = -
202F User Analogausgang 1 rw - - — -
2030 User Analogausgang 2 rw - - = —
2033 User RO1 LogikStatus rw - - = —
2034 User RO2 LogikStatus rw - - = —
2035 User RO3 LogikStatus rw - - = —
2036 User RO4 LogikStatus rw - - = —
2037 User RO5 LogikStatus rw - - = —
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4.7.2 Parameter bei ER804

Tabelle 22: Parameter bei ER804

CANOpen  Para-  Bezeichnung Zugriff Skalierung Wertebereich Daten-
Index meter format
[hex]
rw/ RUN
ro STOP
2065 P-01 f-max w RUN 3000450.0Hz P-02 - 5 x P-09 u16
2066 P-02 f-min w RUN 3000250.0Hz 0-P-01 u16
2067 P-03 t-acc w RUN 300 2 3.00 s 0,1 - 600s u16
2068 P-04 t-dec w RUN 3004 3.00s 0,1-600s u16
2069 P-05 Stopp Modus rw RUN 121 0-2 ul16
206A P-06 Energieoptimierung rw RUN 121 0-1 u16
206B P-07 Motor Nennspannung rw STOP 2302230V 0,20 - 230/500V u16
206C P-08 Motor Nennstrom w RUN 100 £ 10.0 A gerateabhangig u16
206D P-09 Motor Nennfrequenz w STOP 50 £ 50 Hz 20 - 500 Hz u16
206E P-10 Motor Nenndrehzahl w RUN 121 0/250 - 30000 rpm u16
206F P-11 U-Boost w RUN 100 2 10.0 % 0,00 - 20,0 % u16
2070 P-12 Lokale Prozessdaten Quelle rw RUN 121 0-13 u16
2071 P-13 Letzter Fehler1 PDP, ..., RO RUN u16
Letzter Fehler8 PDP
2072 pP-14 Kennwort w RUN 121 0-9999 u16
2073 P-15 DI Konfiguration Auswahl rw STOP 121 0-13 u16
2074 P-16 Al1 Signal Bereich w RUN 121 0-6 u16
2075 P-17 Schaltfrequenz rw RUN 121 0-5 u16
2076 P-18 RO1 Funktion w RUN 121 0-9 u16
2077 P-19 RO1 obere Grenze w RUN 100 £ 10.0 % 0-2000 u16
2078 P-20 f-Fix1 w RUN 3000250.0Hz P-02 - P-01 u16
2079 p-21 f-Fix2 w RUN 30002450.0Hz P-02 - P-01 u16
207A p-22 f-Fix3 w RUN 30002450.0Hz P-02 - P-01 u16
207B P-23 f-Fix4 w RUN 3000450.0Hz P-02 - P-01 u16
207C p-24 t-Schnellstopp rw RUN 250 £ 2,50 s 0- 2500 u16
207D P-25 AO1 Funktion w RUN 121 0-11 u16
207E P-26 f-SkipBandl w RUN 3000 2 50 Hz 0-P-01 u16
207F p-27 f-Skipl w RUN 3000 £ 50 Hz 0-P-01 u16
2080 P-28 U-MidU/f w STOP 100 £ 100 V 0-P-07 u16
2081 P-29 f-MidU/f w STOP 50 2 50 Hz 0-P-09 u16
2082 P-30 Start Modus w RUN 121 0-6 u16
2083 pP-31 Digital Sollwert Reset rw RUN 121 0-3 u16
Modus

2084 p-32 t-DCBremse@Stopp w RUN 250225 0, 0-250 u16
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Index meter format
[hex]
rw/ RUN
ro STOP
2085 p-33 Motorfangschaltung Frei- w RUN 121 0-1 u16
geben
2086 p-34 Bremschopper rw RUN 121 0-1 u16
2087 p-35 All Gain w RUN 100 2 10% 0 - 5000 u16
2088 P-36 RS485-0 Adresse w RUN 121 0-63 u16
2088 P-36 RS485-0 Baudrate w RUN 8= 1-6 u16
2088 P-36 Modbus RTUO COM Timeout w RUN 121 0-8 u16
2089 p-37 Kennwort Level2 w RUN 121 0-9999 u16
208A p-38 Parametersperre rw RUN 121 0-1 u16
208B P-39 All Offset w RUN 300 2 30 % -5000 - +5000 u16
208C P-40 Anzeige Skalierung rw RUN 100 2 0.100 0- 6000 u16
208D p-41 PID1 Kp w RUN 1021.0 1-300 u16
208E p-42 PID1 Ti w RUN 102 1.0s 0-300 u16
208F P-43 PID1 Modus w RUN 121 0-1 u16
2090 pP-44 PID1 Sollwert 1 Quelle rw RUN 121 0-1 u16
2091 P-45 PID1 Sollwert Digital w RUN 100 £ 10% 0- 1000 u16
2092 P-46 PID1 Istwert 1 Quelle rw RUN 121 0-3 u16
2093 p-47 Al2 Signal Bereich rw RUN 121 0-5 u16
2094 P-48 t-Standby w RUN 10210s 0-250 u16
2095 P-49 PID1 Aufweckschwelle w RUN 100 2 10 % 0-1000 u16
2096 P-50 CANO Baudrate w RUN 121 0-3 u16
2097 p-51 Thermischer Speicher Motor rw RUN 121 0-1 u16
2098 P-52 ParameterAccess w RUN 121 0-1 u16
2099 P-53 Aktion@Kommunikations- rw RUN 121 0-4 u16
verlust

209A P-54 RO1 Hysterese rw RUN 100 2 10 % 0-1000 u16
2098 P-55 RO1 Einschaltverzdgerung rw RUN 10210s 0-250 u16

CANopen fiir ER804 51



4 CANopen Kommunikationseinstellungen

4.7 Parameter

4.7.3 Parameter bei ER804...E1

Tabelle 23: Parameter bei ER804...E1

CANopen Para- Bezeichnung Zugriff Skalierung Wertebereich Daten-
Index [hex] meter format
rw/  RUN/
ro STOP

2065 P-01 f-max w RUN 3000450.0Hz P-02 - 5 x P-09 u16
2066 P-02 f-min w RUN 3000450.0Hz 0.0 Hz - P-01 u16
2067 P-03 t-acc w RUN 30023.00s 0.00s-600s u16
2068 P-04 t-dec w RUN 30023.00s 0.00s-601s u16
2069 P-05 Stopp Modus rw RUN 121 0-3 u16
206A P-06 Energieoptimierung rw RUN 121 0-1 u16
206B P-07 Motor Nennspannung w STOP 2302230V 0/20V - Ue u16
206C P-08 Motor Nennstrom w RUN 100 2 10.0 A 0.25le- le u16
206D P-09 Motor Nennfrequenz rw STOP 50 £ 50.0 Hz 25 Hz - 500 Hz u16
206E P-10 Motor Nenndrehzahl rw RUN 121 0/200 rpm - 30000 rpm u16
206F P-11 U-Boost w RUN 100 = 10.0 % 0.0 % Ue - f (FS) u16

FS1: 25 % Ue

FS2: 20 % Ue

FS3: 15 % Ue FS4: 10 % Ue
2070 P-12 Lokale Prozessdaten Quelle rw STOP 121 0-13 u16
2071 P-13 Applikationsmodus Makro w RUN 121 u16
2072 P-14 Kennwort w RUN 121 0- 65535 u16
2073 P-15 DI Konfiguration Auswahl rw STOP 121 0-17 u16
2074 P-16 Al1 Signal Bereich rw RUN 121 0-6 u16
2075 P-17 Schaltfrequenz rw RUN 121 0-f(le) u16
2076 P-18 RO1 Funktion w RUN 121 0-7 u16
2077 P-19 RO1 obere Grenze w RUN 100 2 10.0 % 0-2 u16
2078 P-20 f-Fix1 w RUN 3000250.0Hz f-min - f-max u16
2079 P-21 f-Fix2 w RUN 3000450.0Hz f-min - f-max u16
207A P-22 f-Fix3 w RUN 3000450.0Hz f-min - f-max u16
207B P-23 f-Fix4 w RUN 3000450.0Hz f-min - f-max u16
207C P-24 t-Schnellstopp rw RUN 30023.00s 0.00s-600.0s u16
207D P-25 AO1 Funktion w RUN 121 0-9 u16
207E P-26 f-SkipBand1 rw RUN 3000450.0Hz 0.0 Hz - f-max u16
207F p-27 f-Skipl w RUN 30002450.0Hz 0.0 Hz - f-max u16
2080 P-28 U-MidU/f w STOP 2302230V 0V-P-07 u16
2081 P-29 f-MidU/f w STOP 3000450.0Hz 0 Hz - P-09 u16
2082 P-30 Start Modus w RUN 121 0-6 u16
2083 pP-31 Digital Sollwert Reset w RUN 121 0-3 u16

Modus
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CANopen Para- Bezeichnung Zugriff Skalierung Wertebereich Daten-
Index [hex] meter format
rw/  RUN/
ro STOP
2084 pP-32 t-DCBremse@Stopp w RUN 30230s 0.0s-25.0s u16
(Low Byte)
2084 P-32 DCBremse rw RUN 121 0-2 u16
(High Byte)
2085 P-33 Motorfangschaltung Frei- w RUN 121 0-1 u16
geben
2086 P-34 Bremschopper w RUN 121 0-2 u16
2087 P-35 All Gain w RUN 100 £ 10.0 % 0-20 u16
2088 P-36 RS485-0 Adresse w RUN 121 1-63 u16
(Low Byte)
2088 P-36 RS485-0 Baudrate w RUN 121 0-6 u16
(Bit 8-
Bit 11)
2088 P-36 Modbus RTUO COM Timeout w RUN 121 0-8 u16
(Bit 12-
Bit 15)
2089 p-37 Kennwort Level2 rw RUN 121 0-9999 u16
208A P-38 Parametersperre rw RUN 121 0-1 u16
2088 P-39 Al1 Offset w RUN 1021.0% 5-5 u16
208C P-40 Anzeige Skalierung w RUN 10000 2 10.000 0-6 u16
(BitO -
Bit 13)
208C P-40 Anzeige Skalierung Quelle rw RUN 121 0-6 u16
(Bit 14 -
Bit 15)
208D P-41 PID1 Kp w RUN 10210 0,1-30 u16
208E P-42 PID1 Ti w RUN 30023.00s 0.0s-30.0s u16
208F P-43 PID1 Modus w RUN 121 0-1 u16
2090 P-44 PID1 Sollwert 1 Quelle w RUN 121 0-1 u16
2091 P-45 PID1 Sollwert Digital rw RUN 121 0-1 u16
2092 P-46 PID1 Istwert 1 Quelle rw RUN 121 0-3 u16
2093 P-47 Al2 Signal Bereich rw RUN 121 0-6 u16
2094 P-48 t-Standby w RUN 30023.00s 0.0s-25.0s u16
2095 P-49 PID1 Aufweckschwelle rw RUN 121 0-1 u16
2096 P-50 CANO Baudrate w RUN 121 0-3 u16
2097 P-51 Thermischer Speicher Motor rw RUN 121 0-1 u16
2098 P-52 ParameterAccess w RUN 121 0-1 u16
2099 P-53 Aktion@Kommunikations- rw RUN 121 0-4 u16
verlust
209A P-54 RO1 Hysterese rw RUN 121 0-1 u16
2098 P-55 RO1 Einschaltverzdgerung rw RUN 30023.00s 0.0s-250.0s u16
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CANopen Para- Bezeichnung Zugriff Skalierung Wertebereich Daten-
Index [hex] meter format
rw/ RUN/
ro STOP
209C P-56 Reservierter Parameter w RUN 3002 3.00s 0.0s-250.0s u16
209D p-57 Reservierter Parameter w RUN 30023.00s 0.0s-250.0 s u16
209E P-58 Reservierter Parameter w RUN 3002 3.00s 0.0s-250.0s u16
209F P-59 Reservierter Parameter rw RUN 30023.00s 0.0s-250.0s u16
20A0 P-60 Steuerungsmodus w RUN 121 0-4 u16
20A1 P-61 Motor-Identifikation w RUN 30023.00s 0.0s-250.0s u16
20A2 P-62 MSC Verstarkung rw RUN 102 1.0% 0.0 % - 200.0 % u16
20A3 P-63 I-Stromgrenze rw RUN 1021.0% 0.1%-175% u16
20A4 P-64 Motor Stator-Widerstand R1 rw RUN 100 2 1.00 Q 0.00 Q - 655.35 Q u16
20A5 P-65 Motor Stator Induktivitat w RUN 100 2 10.0 mH 0.0 mH - 6553.5 mH u16
d-Achse
20A6 P-66 Motor Stator Induktivitat w RUN 100 2 10.0 mH 0.0 mH - 6553.5 mH u16
g-Achse
20A7 P-67 f-DCBremse@Stopp w RUN 3000450.0Hz 0.0 Hz - P-01 u16
20A8 P-68 DC-Bremse Strom rw RUN 1021.0% 0,0 % - 100.0 % u16
2013 P00-01  Analogeingangl ro RUN 102 1.0% 0- 1000 u16
2014 P00-02  Analogeingang2 ro RUN 1021.0% 0-1000 u16
2012 P00-04 DIl Status ro RUN u16
2049 P00-05 PID1 Ausgang ro RUN 1021.0% 0- 1000 u16
2048 P00-07  Motorspannung ro RUN 100 £ 100 VAC 0-500 u16
RMS
2011 P00-08  Zwischenkreisspannung ro RUN 2302230V 0-1000 u16
203E P00-10  t-Run Stunden ro RUN 100 2 100 h u16
203F P00-10  t-Run Sekunden ro RUN 100 2 100 s u16
27D0 P00-11  t-Run since Trip Stunden ro RUN 100 2 100 h u16
27D1 P00-11  t-Run since Trip Sekunden 1o RUN 100 2 100 s u16
27D2 P00-12  t-Run since Trip Stunden 1o RUN 100 2 100 h u16
27D3 P00-12  t-Run since Trip Sekunden 1o RUN 100 2 100 s u16
27D4 P00-13  Letzter Fehlerl PDP ro RUN u16
27D4 P00-13  Letzter Fehler2 PDP ro RUN u16
27D5 P00-13  Letzter Fehler3 PDP ro RUN u16
27D5 P00-13  Letzter Fehler4 PDP ro RUN u16
27D6 P00-13  LetzterFehlerl PDP Stunden 1o RUN 100 2 100 h u16
27D7 P00-13  Letzter Fehlerl PDP ro RUN 100 2 100 s u16
Sekunden
27D8 P00-13  LetzterFehler2 PDP Stunden ro RUN 100 £ 100 h u16
27D9 P00-13  Letzter Fehler2 PDP ro RUN 100 £ 100 s u16
Sekunden
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CANopen Para- Bezeichnung Zugriff Skalierung Wertebereich Daten-
Index [hex] meter format
rw/ RUN/
ro STOP
27DA P00-13  LetzterFehler3PDP Stunden ro RUN 100 2 100 h u16
27DB P00-13  Letzter Fehler3 PDP ro RUN 100 2 100 s u16
Sekunden
27DC P00-13  LetzterFehler4 PDP Stunden ro RUN 100 £ 100 h ul16
27DD P00-13  Letzter Fehler4 PDP ro RUN 100 2 100 s u16
Sekunden
2040 P00-14  t-StundenRun Freigeben ro RUN 100 2 100 h 0hOmOs - 65535h59m59s u16
Stunden
2041 t-StundenRun Freigeben ro RUN 100 2 100 s 0hOmOs - 65535h59m59s u16
Sekunden
27F4 P00-15  DC-Link0 Protokoll 1 ro RUN 2302230V 0- 1200 u16
27F5 DC-Link0 Protokoll 2 ro RUN 2302230V 0- 1200 u16
27F6 DC-Link0 Protokoll 3 ro RUN 2302230V 0- 1200 u16
27F7 DC-Link0 Protokoll 4 ro RUN 2302230V 0-1200 u16
27F8 DC-Link0 Protokoll 5 ro RUN 2302230V 0- 1200 u16
27F9 DC-Link0 Protokoll 6 ro RUN 2302230V 0- 1200 u16
2TFA DC-Link0 Protokoll 7 ro RUN 2302230V 0- 1200 u16
27FB DC-Link0 Protokoll 8 ro RUN 2302230V 0- 1200 u16
27FC P00-16  Kiihlkdrper0 Protokoll 1 ro RUN 50 2 50°C -10 - 150 S16
27FD Kiihlkdrper0 Protokoll 2 ro RUN 50 2 50°C -10 - 150 S16
27FE Kiihlkdrper0 Protokoll 3 ro RUN 50 2 50°C -10 - 150 S16
27FF Kiihlkdrper0 Protokoll 4 ro RUN 50 2 50°C -10 - 150 S16
2800 Kuhlkorper0 Protokoll 5 ro RUN 50 & 50°C -10 - 150 S16
2801 Kuhlkorper0 Protokoll 6 ro RUN 50 £ 50°C -10 - 150 S16
2802 Kuhlkorper0 Protokoll 7 ro RUN 50 2 50°C -10 - 150 S16
2803 Kiihlkdrper0 Protokoll 8 ro RUN 50 2 50°C -10- 150 S16
2804 P00-17  MotorstromO Protokoll 1 1o RUN 100 2 10.0 A u16
2805 MotorstromO Protokoll 2 ro RUN 100 2 10.0 A u16
2806 MotorstromO Protokoll 3 ro RUN 100 2 10.0 A u16
2807 MotorstromO Protokoll 4 1o RUN 100 2 10.0 A u16
2808 Motorstrom0 Protokoll 5 1o RUN 100 2 10.0 A u16
2809 Motorstrom0 Protokoll 6 ro RUN 100 2 10.0 A u16
280A Motorstrom0 Protokoll 7 ro RUN 100 2 10.0 A u16
280B Motorstrom0 Protokoll 8 ro RUN 100 2 10.0 A u16
280C P00-18  DC-Link U-Ripple0 Protokoll ro RUN 121V u16
280D DC-Link U-Ripple0 Protokoll ro RUN 121V u16
280E DC-Link U-Ripple0 Protokoll ro RUN 121V u16
280F DC-Link U-Ripple0 Protokoll ro RUN 121V u16
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CANopen Para- Bezeichnung Zugriff Skalierung Wertebereich Daten-
Index [hex] meter format
rw/  RUN/
ro STOP
2810 DC-Link U-Ripple0 Protokoll ro RUN 121V u16
2811 DC-Link U-Ripple0 Protokoll ro RUN 121V u16
2812 DC-Link U-Ripple0 Protokoll ro RUN 121V u16
2813 DC-Link U-Ripple0 Protokoll ro RUN 121V u16
27EC P00-19  UmgebungsTempO Protokoll ro RUN 50 2 50°C -10 - 150 S16
27ED UmgebungsTempO Protokoll ro RUN 50 2 50°C -10 - 150 S16
27EE UmgebungsTempO Protokoll ro RUN 50 £ 50°C -10 - 150 S16
27EF UmgebungsTempO Protokoll ro RUN 50 & 50°C -10 - 150 S16
27F0 UmgebungsTemp0 Protokoll ro RUN 50 £ 50°C -10 - 150 S16
27F1 UmgebungsTemp0 Protokoll ro RUN 50 2 50°C -10 - 150 S16
27F2 UmgebungsTemp0 Protokoll ro RUN 50 2 50°C -10 - 150 S16
27F3 UmgebungsTemp0 Protokoll ro RUN 50 2 50°C -10- 150 S16
2010 P00-20  T-Reglerkarte ro RUN 50 & 50°C -10 - 100 S16
27DE P00-23  t-Run IGBT in OT Stunden ro RUN 100 £ 100 h u16
27DF t-RunIGBTinOT Sekunden ro RUN 100 2 100 s u16
27E0 P00-24  t-Run PCB in OT Stunden ro RUN 100 £ 100 h u16
27E1 t-Run PCB in OT Sekunden ro RUN 100 2 100 s u16
2814 P00-25  Motordrehzahl ro RUN S16
203C P00-26  kWh Zahler ro RUN 100210.0kWh u16
203D P00-26  MWh Zahler ro RUN 1004 100MWh u16
27E2 P00-27  Liifterlaufzeit Stunden ro RUN 100 2 100 h u16
27E3 Lufterlaufzeit Sekunden ro RUN 100 2 100 s u16
27E9 P00-28  SystemVersionlOChecksum ro RUN u16
27EB System Version DSP ro RUN u16
Checksum
2817 P00-31  Magnetisierungsstrom Iq ro RUN u16
2816 Drehmomentstrom Id ro RUN u16
2815 P00-32  Schaltfrequenz ro RUN u16
2818 P00-33  FehlerZahler Uberstrom ro RUN u16
2819 P00-34  Fehlerzéhler DC-Uberspan- ro RUN u16
nung
281A P00-35  Fehlerz&hler DC-Unterspan- ro RUN u16
nung
2818 P00-36  Fehlerzahler Ubertemperatur ro RUN u16
Kiihlkdrper
281C P00-37  FehlerZahler Uberstrom ro RUN u16
Bremschopper
281D P00-33  FehlerZanler Ubertemperatur ro RUN u16
Umgebung
56 CANopen fiir ER804



4 CANopen Kommunikationseinstellungen
4.7 Parameter

CANopen Para- Bezeichnung Zugriff Skalierung Wertebereich Daten-
Index [hex] meter format
rw/  RUN/
ro STOP
27E6 P00-43  t-PowerAn Stunden ro RUN 100 2 100 h u16
27E7 t-PowerAn Sekunden ro RUN 100 2 100°s u16
27E4 P00-47  t-FireMode Aktiv Stunden ro RUN 100 £ 100 h u16
27E5 t-FireMode Aktiv Sekunden ro RUN 100 2 100°s u16
201C P00-48  ScopeChannell ro RUN S16
201D P00-48  ScopeChannel2 ro RUN S16
201E P00-49  ScopeChannel3 ro RUN S16
201F P00-49  ScopeChannel4 ro RUN S16
27E8 P00-50 10 Prozessor Software 1o RUN 300 2 3.00 ul16
Version
27EA P00-50  System Softwareversion ro RUN 300 2 3.00 u16
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4.7 Parameter

4.7.4 Parameter bei ER804

Tabelle 24: Parameter bei ER804

CANOpen Para-  Bezeichnung Zugriff Skalierung Wertebereich Daten-
Index [hex] meter format
rw/ RUN/
ro STOP
2065 P-01 f-max w RUN 3000450.0Hz P-02 - 300 Hz u16
2066 P-02 f-min w RUN 3000450.0Hz 0-P-01 u16
2067 P-03 t-acc w RUN 300 2 3.00 s 0,1-300s u16
2068 P-04 t-dec w RUN 300 2 3.00 s 0,1-300s u16
2069 P-05 Stopp Modus rw RUN 121 0-1 u16
206A P-06 Energieoptimierung rw RUN 121 0-1 u16
206B pP-07 Motor Nennspannung rw STOP 2302230V 50- 500V u16
206C P-08 Motor Nennstrom rw RUN 100 2 10.0 A (10 - 100%) x le u16
206D P-09 Motor Nennfrequenz rw STOP 50 £ 50 Hz 20 - 300 Hz u16
206E P-10 Motor Nenndrehzahl w RUN 121 0/200 - 15000 rpm u16
206F P-11 U-Boost w RUN 100 £ 10.0 % 0,0-40,0 % u16
2070 P-12 Lokale Prozessdaten Quelle rw STOP 121 0-13 u16
2071 P-13 Letzter Fehler RO RUN - - u16
2072 P-14 Kennwort rw RUN 121 0 - 65535 u16
2073 P-15 DI Konfiguration Auswahl rw STOP 121 0-9 u16
2074 P-16 Al1 Signal Bereich rw RUN 121 0-3 u16
2075 p-17 All Gain w RUN 1021 0.100 - 2.500 u16
2076 P-18 All Invertieren rw RUN 121 0/1 u16
2077 P-19 DI3 Logik w RUN 121 0/1 u16
2078 P-20 f-Fix1 w RUN 3000450.0Hz P-02 - P-01 u16
2079 p-21 f-Fix2 w RUN 3000450.0Hz P-02 - P-01 u16
207A p-22 f-Fix3 w RUN 3000450.0Hz P-02 - P-01 u16
207B pP-23 f-Fix4 w RUN 3000250.0Hz P-02 - P-01 u16
207C P-24 Digital Sollwert Reset w RUN 121 0-3 u16
Modus
207D P-25 DCBremse w RUN 121 0-3 u16
207E P-26 t-DCBremse@Stopp w RUN 1002 10.0 s 0-10s u16
207F p-27 DCBremseSpannung rw RUN 100 2 10 % 0- P07 u16
2080 P-28 f-DCBremse@Stopp w RUN 3000 £ 50 Hz 0-P-01 u16
2081 P-29 Schaltfrequenz rw RUN 121 0-5 u16
2082 P-30 Start Modus w RUN 121 0-10 u16
2083 P-31 Uberspannungs-Kontrolle w RUN 121 0-1 U16
2084 p-32 Auto Temperatur-Manage- w RUN 121 0-1 u16
ment

2085 P-33 Thermischer Speicher Motor rw RUN 121 0-1 u16
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CANOpen Para- Bezeichnung Zugriff Skalierung Wertebereich Daten-
Index [hex] meter format
rw/ RUN/
ro STOP
2086 p-34 PDP-Adresse rw RUN 121 1-63 u16
2087 P-35 RS485-0 Baudrate w RUN 121 0-4 u16
2088 P-36 Modbus RTUO COM Timeout w RUN 121 0-8 u16
2089 p-37 Parametersatz w STOP 121 0-1 u16
208A pP-38 Kennwort Level2 rw RUN 121 0-9999 u16
208B P-39 Parametersperre w RUN 121 0-1 u16
208C P-40 Aktion@Kommunikations- rw STOP 121 0-4 u16
verlust
208D P-41 ParameterAccess rw RUN 121 0-1 u16
2096 P-50 CANO Baudrate w RUN 121 0-3 u16
2097 P-51 RO1 Funktion w RUN 121 0-9 u16
2098 P-52 RO1 obere Grenze rw RUN 100 2 10.0 % 0-2000 u16
2099 P-53 RO1 Einschaltverzogerung w RUN 10210s 0-250 u16
209A P-54 RO1 Hysterese w RUN 100 2 10 % 0- 1000 u16
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5 Applikationsbeispiel - Feldbusanbindung CANopen beim Frequenzumrichter
5.1 Einrichten der Kopfsteuerung

5Applikationsbeispiel —
Feldbusanbindung CANopen beim Frequenzumrichter ER804:

Das nachfolgende Applikationsbeispiel beschreibt die Inbetriebnahme eines
Frequenzumrichers ER804uiber CANopenmiteiner BLEMO Steuerung

5.1 Einrichten der Kopfsteuerung

Vor der Inbetriebnahme des Frequenzumrichers ER804 muss die Kopfsteuerung
(SPS) korrekt eingerichtet werden. Die SPS stellt die Verbindung zum
Frequenzumricher ER804 und wickelt als Master die Kommunikation ab.
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5 Applikationsbeispiel - Feldbusanbindung CANopen beim Frequenzumrichter
5.2 Bendtigtes Material

5.1.1 Hardware

¢ SPS: XV100xxx

+  Frequenzumrichter; ER804

+  Geschirmtes zweiadriges Kabel (CAN-Kabel)
+  Busabschlusswiderstand

5.1.2 Parametereinstellungen am ER804
Folgende Parameter miissen am Frequenzumrichter umgestellt werden:
+  P1-12: auf Wert 7 oder 8 (Steuermodus CANopen)
+  P1-14:aufWert 101 (erweiterter Parameterzugriff)

+  P5-01: auf Wert2
+  P5-02: CANopen-Baudrate = 2 (2 500 kBit/s)

5.1.3 SPS-Anschaltung
Fur die SPS-Anschaltung ist die nachfolgende Projektierung erforderlich.

L 1=

—_ e oo

Abbildung 8: Projektierung

(1) PC (mit Software xSoft CODESYS)
(Z) Kopfsteuerung (XV100)

(3) Frequenzumrichter ER804

(T) Motor
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5.1.4 SPS-Konfiguration

5 Applikationsbeispiel - Feldbusanbindung CANopenbeim Frequenzumrichter
5.2 BendtigtesMaterial

Nachdem Sie die Software CODESYS heruntergeladen haben, fiihren Sie bitte die
folgenden Konfigurationsschritte aus, um die SPS-Anschaltung in Betrieb zu
nehmen.

[»] RufenSiedie Software CODESYSaufundwéhlen Siedas Zielsystem tiber
Datei [»] Neu aus.

| Datei | Bearbeiten Projekt Einfilgen Extras
MNeu

Meu aus Vorlage...
Offnen...
Schliefen

Speichern
Speichern unter...

Archiv speichern/versenden...

Drucken...

Einstellungen Dokumentation...
Beenden
[»]WéhlenSieimsichéffnendenFensterZielsystem Einstellungen unter

Konfiguration den entsprechenden Steuerungstyp (hier: XV100 — in diesem Beispiel
derEintrag XV-1xx-...)aus. Bestéatigen Sie lhre AuswahImit OK.

Zielsystem Einstellungen |

Konfiguration; I MHone j | I Abbrechen |

KC-CPUZ01-ECH12K-8D1-6D0 W2.3.9 S5P5 [DEMD)
KC-CPUZ01-ECH1 2K-8D1-6D 0 W2.3.9 5PE [DEMD)

HC-CPU202-EC4M-BDI-EDO0- w2, 3.9 SPE [DEMO)
2. 3.9 5P5 (DEMO

WS -4uxy2.3.9 SPE ([DEMO)

Das Fenster vergroR3ert sich daraufhin auf seine volle Grofl3e

rZieisyswn[iW)ungen W
Kondgashon
Zieiplatfcnm | Spaichermbiehrg | Algesen | Netsfunkiionsn | Visusk |
|1vlri':.urlr/';:.M ;]
@ el 3 [ 7]
V
|l Vereinatebung | ok | Abb(«:hen]'

[»] Klicken Sie erneut aufOK.

CANopen firr ER804 63
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5.2 Bendtigtes Material

64

[»] wahlenSieanschlieRendimFensterNeuer Baustein unterTyp des
Bausteins die Option Programm sowie eine Sprache (hier: ST) furden

Baustein.
[»] Ubernehmen Sie Ihre Angaben mit OK.

(Neocr Baustein &
Name des Bauslen: ]ﬂ.C azl¢} 77'
Ty des Bausters Sprache des Baustews Abbfe:hmf
= Programm AW
" Furkhionshlock © KOP
" Furkbon T fuP

Fuckgabetyp: (" AS
B ||| =i
C ofc

Am unteren Rand des linken Fensterbereichs (,Explorer‘-Bereich) sehen Sie vier
Reiter (Bausteine, Datentypen, Visualisierungen, Ressourcen) —
eventuellmussen SiedasFenstervergroern,umdie Beschriftungender Reiter

erkennen zukonnen.

Bausteinel.ﬂ Datentypenl Uisualisierungenl % Hessu:uun:enl

Wahlen Sie den Reiter Ressourcen an.

[»] Doppelklicken Sie links im ,Explorer‘-Bereich auf den Eintrag Steue-
rungskonfiguration. Sie erhalten daraufhin das gleichnamige Dialog-

fenster.
AT Steverungskonfiguration _ ||:||5|
[Econniguration  :
Einstellungen | Fimware I
Adressen automatisch: Il
Adressiberschneidungen prifen: v
Konfigurationzdateien im Prajekt speichern: [
A | 3

[»] KlickenSiemitderrechtenMaustaste aufdenEintrag Configuration

links, um das Kontextmenu zu 6ffnen.
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5.2 BendtigtesMaterial

[»] WahlenSieimKontextmeniidenEintrag Unterelementanh&ngen E|
CanMaster...

_‘.Ei Datei  Bearbeten Projekt Einfugen Baras Online  Fenster  Hilfe

BleE| DGl 0isER W

Econtguraton i
tlement einfdgen P"Q"ﬂ lhmwn]
Unterelement anhingen 3 SWD-Master..

1 Restourcen
- ) Ghbale Vaisbien
-0 Reeary SysLiFie b 2409 00:54.0¢
B 2 Revary SysLPieCulib 24,09 0054 Element efsetzen CanMaster—
B Reeary SysLibfine B 2409 005408 Adressen berechnen CanDevice...
-0 Reeary SysLibSockets i 7.5.14 01 e s ey DP-Master CMM-MPL..
00 sy SyaLbT onks B 24090054 e — == essy-NET...
B 20 ey UL 5.7.10 101902 gobe Kopiesen Strg+C -
- BN&’J‘WWW Enfugen S )
3% Arbansbereich
- Didhothek rvenwaker
g Logbuch
~ Bl PLC - Boowser
BT Stevsungibonbauaion |
- 24 Tankonbusticn
~ 2 Tracesfzechoung
=, Watche und Rezepturvermaher
W Diehiystermainstebungen

Im neuen Dialogfenster Steuerungskonfiguration istlinks unter Configura- tion
ein neuer Eintrag CanMaster[VAR] hinzugekommen.

B— @@Configuration ﬂ

— g{CanasterVAR]

| cAN Pammeter |

RechtssehenSiediebeiden ReiterBasisparameter und CAN Parameter.

[»] Wahlen Sie den Reiter CAN Parameter.
StellenSiedieBaudrate aufdenWert50000(AuswahlausListe)ein.

a ﬂ:omauranon » .
— gCanlasteVAR] Basisperameter CAN Parameter |

Boudate. [S00000 ]
Com Cycle Petiod [pseck |10000
Syrc. Wrsdow Lenght [psec) [0
Sync OBID: [128 sktiveesn W
Nodedld
¥ Automatisch staten
¥ DSPI01.VA D) und DSPI05 urtsriitzen

Heanbeat Master [msl [0

~ Die Baudrate des CAN-Masters und der CAN-Teilnehmer muss
identisch sein. Beachten Sie hierzu den Parameter P5-02 bei
ER804. Die ubrigen Einstellungen behalten ihre
Standardeinstellungen. Falls die Baudrate im CAN-Master
geéndert wurde, muss die Steuerung von der
Versorgungsspannung getrennt und anschlie- Rend wieder
gestartet werden — andernfalls startet der CAN- Master nicht.
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Hinzufligen der eds-Datei

[»] Fugen Sie nun die von Ihnen heruntergeladene eds-Datei der
Konfiguration hinzu: Wahlen Sie dazu unter dem Menu Extras den
Eintrag Konfiguarationsdatei hinzufiigen...

T Datel Bearbeiten Projekt Einfugen [Edras| Online Fenster Hitfe

B8] Di@etEig e

© Adreszen berechnen

1% Nersourcen
B Globale Varishien
B sty Syslbfie b 24,00 00 5408
B2 Rvaty SyrlbPicCul b 2.4.09 00:54 v Eigenschaften
B sty Syslbfine ib 24,09 (6545
B sy SysldSockets b 7.5.14 0%
B Rty SyslbT asks ib 2.4,09 0054 &y
B2 Rorary UG 5.7.10 101002 ghodd
- | Alsmikonfigutation
-4 Arbedshenich
- () B blothek svnowalter
gl ogbirh
(BIPLE  Browssns
2 T askkerfiguation
[ Traceautzeichnung
- @, Waich und Reaephurverwaler
o Tielsystameratelngen

Konfigurativnsdater henzulGgen..,
Srandacdkonfiquration

[»] Navigieren Sie zu Ihrem Verzeichnis, in dem Sie die eds-Datei abgelegt haben.

[»] Wahlen Sie ein Verzeichnis, um die Datei dort abzulegen.

[onfigurationsverreichais avswablen N S
I bk Forigusal sechrns so e usgrvatiles Daes Kopest wenden? :.l‘JK
_Aeteechen |
| C.\Program Fies [486\Cormmen Fils\CAA- T ageta\E aton AudomabiortVZ 3.9 SFOVV-Te =]

DerFrequenzumrichter ER804: wird nunals Unterelementan den CAN-Master
~-angehangt*:

[»] Markieren Sie im Fenster Steuerungskonfiguration den neuen Eintrag
CanMaster[Var] und 6ffnen Sie mit einem Rechtsklick aufden Eintrag das
Kontextmend.

Wahlen Sie dort den Eintrag Unterelement anhangen [»]und wéhlen Sie
in der Liste den Eintrag ER804 (Eatn1000100.eds)...

B [f@Confguration - I

~ giCanMastenVAR] -~ CANT, ‘
: - Element enfugen L |
Unterelement anhangen ’ DAL (Eatn1000200,eds)...
tlement essetzen DC1 (Eatn1000100.edls)...

Sie erkennen anschlieRend unter dem Eintrag CanMaster[Var] den neu
hinzugekommenen Eintrag ER804 (EDS) [VAR].

8- ig’:onﬁwra%on
0 g CanMasterfVAR]
81— § [DC1 (FDS) VAR]

CANopen fir ER804



5Applikationsbeispiel - Feldbusanbindung CANopen beim Frequenzumrichter
5.2 BendtigtesMaterial

Einstellen der CAN-Parameter

Stellen Sie nun die CAN-spezifischen Parameter fiir den Frequenzumrichter ER804
ein.

[»] Markieren Sie den Eintrag ER804(EDS) [VAR] und &ffnen Sie den Reiter
CAN Parameter.

8 FgConsguration - x :
B 2 CanlasteVAR) Dassparamater CAN Paameler I"‘EO’MGOWJ Empéangen | PDXC
& g |DA1 (EDS) [VAR] Slgenen
Neds 10: [2
DCF scheedbony [~ Alle SOD's eroeugere [ Dptu
r Nich
Nodeguad
M Nodegueedng
Guord COBID: | U/ WeNudely
Guard Time (e |20
e Tane Facke ln

~ Die Node ID muss identisch mit der in Parameter P5-01 einge-
stellten Adresse des Frequenzumrichters ER804sein.
Das Nodeguarding muss aktiviert werden, um einen Kommuni-
kationsfehler feststellen zu kdnnen.

[»] Setzen Sie ein Hakchen bei Nodeguarding.

[»] Wechseln Sie nun in den Reiter PDO-Mapping Senden.

Die Eigenschaften der Objekte PDO 0x1800 und PDO 0x1801 missen nun
bearbeitet werden:

[»] Markieren Sie in der rechten Liste das Objekt PDO 0x1800 und klicken
Sie auf den Button Eigenschaften.

B Fjconfiqurstion -
B— 2% CanMastorVAR) Basisparameter | CAN Parameter | PDO-Magping Emofangen  PDO-Mapping Senden | Sennce Data Obiscts |

& @ |[DA1 (EDS) [VAR] »  — Conliol Command Regser &) FOU 01800 (id. SNODEID+0eA000C
Spend Referercn @ PDO A2 (id $NODEID + D000
Torque Nefererce

Usen Rangp

Speod Ref (Intemal]
B Dawve Status Negister

Mot 5peed

Motee Speed (Intnmal)

Mator Curent 'E‘mmch_&_!enl

Motor Torgue

Maotee Power -
Deve Tempersture FOO Einkigen

DU Bus Volags
" - Dioital beews Statuzs . Erifeonn |
o 1) e
Figenschaften PDO - Ox12300 &

COB D {SNODEID +040000180 o

et Tere{100ps). {0 Abteechen |

Transmission Type: [asyechecn - geeltepecilipestinch v
Numbet of Sync's:

Evont-Tme () me
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[»] Stellen Siejetztim Dialogfenster Eigenschaften PDO - 0x1800 den
Transmission Type auf asynchron - gerateprofilspezifisch um.

Wird diese Einstellung nicht geédndert, werden die Istwerte des
Objekts PDO 0x1800 nur aktualisiert, wenn neue Daten an den
CAN-Teilnehmer gesendet werden.

9

Die Istwerte des Objekts PDO 0x1801 werden in diesem
Beispiel nicht verwendet.

Soll das PDO-Mapping angepasst werden soll, so kdnnen Sie Uber den
Button >> links markierte Eigenschaften dem Objekt hinzuftgen.

Nicht benétigte Objekte kbnnen Sie Uber den Button Entfernen aus dem
PDO-Mapping entfernen.

B | cane: | PDO Mapping Empiang

- Contiol Command Register = POD Ox1000 1 $NODEID+Dx4000C

68

Speed Helereron
Towge Reference
Uszet Ramp

Speed Het (Irbemns)
Durve Status Regicter
Moter Spoed

Matee Speed (Intemal]
Motor Cunrerd

Mater Toogae

Matee Power

Dirve [empeshuae
DC Bus Vokage
Digal Input Status
Anakog Irpad 1
Analog lrpes 2
Ansiog Outout |
Anakg Output 2
Relyy Outpat 1 Status
Pelay Output 2 Stanus
Felay Output 3 Stanur
Relay Output 4 Status
Redy Dutput § Status
Scope Channel |
Scope Channed 2

5|

| |
POC cmoﬂ‘

Erttermen I

Dirve Slalus Regale
Marce Speed
Maonoe Currert
Mok Togas
=- POD 01801 (id SNODEID+DC000(
Matoe Powes
Diive Temperatue
DL Bus Vokage
Maotce Spend (Intemal]

Basisparmeter | CAN Pammeter | PDO Mapping Emplangen  PDO-Mappng Senden | Sanvcs Dot Objects

Contiol Command Registes

Speed Helerencs
Torrpe Referercn
Uzer Ramp

Speed Het (Irbemns]
Darve Status Register
Mater Speed

Motor Speed (Irdensl|
Matoe Cuarent

Matoe Torque

Mot Fuwes

Daren Tomporshae
DC But Voraps
Dt s dnput Stabus
Aralog lrges 1
Anskog Ireut 2
Sunakog Dutpnd 1
Analog Dutpest 2
Relay Cutput | Statue
Relay Dutput 2 Stabus
Reday Dutpast 3 Stahn
Relsy Dutput 4 Starur
Ralay Outont S Stahus
Scope Channed 1
Scope Channel 2

CANopen fir ER804

>>|

Eigerachalien

FDO Einbugen|

Fnrfmml

= POD 0x1000 4 $NODEID+Dxd000C
Diree Slatus Regale
Madce Spend
Manoe Curert
Mokor |argas
= PDO 1801 (id SNODEID + D000
Manoe Powes
Dires Tetrpe shae
DC Bus Vokage
Felsy Output 1 Seatus
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Die folgenden 4 Eingangsworte sind in der Standardkonfiguration deaktiviert.
Sollen sie abgefragt werden, so muss die COB-ID unter PDO-Mapping Sen-
den von $NODEID+0xC0000280 auf $NODEID+0x40000280 geandert wer-

den.

Base porameters | CAN parameters | Receve PDO-Mapprg  Send PDO-Magwing | Service Dsts Otrects |

»

Cortrad Comenand Regster = FUO 0x1800 Id SNODEID « 04 000C
Spend Relpence Drive Stanus Register

Teeque Reletence Motee Speed

Usx Rasp » Motor Custent

Spened Rt {Intpanal) _’j Motor Torque

Diive Statun Regittes (= PDO Ox1E01 1d SNODEID « Q000
Molor Spesd Motor Pover

Mot Spend (Irtemal) Drive Tempesatue

Motot Currert Properties DC Bus Volage

Moo Torgue Heday Uulpnd 1 Slabus

Motor Poweet

Oive Tenoscne owPO0. |

OC Bus Vollage

Digtal Input Status Delete

Angog input |

Ansiog Input 2

PDO properties - 0x1801

£084D: [SNODFID +0e4000280

‘ OK I

_ Coal |

|

{

|
|| Inkit Tiema{10002) [0
. b

|

4

T Type Iawv-‘ -mudhmd
Number of Syrcs
Funnt tenw [0 mr

Folgende Ein- und Ausgabeadressen stehen nun zur Ansteuerung des
Frequenzumrichters ER804Uber CANopen zur Verfigung:

[»] Offnen Sie dazu die Eintrage unter ER804(EDS) [VAR].

E— ggcontiguration

0 g&CanMasterVAR]

8 j [DA1 (EDS) VAR]

%080 Can-Output

AT %QWO0: UINT; (* Control Command Register {COBIa=0x40000202] *)

—— AT %2QW2 INT, (* Speed Refetence [COBId=0x40000202] *)

— AT SBQWA INT, (* Torque Reterence [COBIE: Qx4U000202] *)
AT %QW6: UINT, (* User Ramp [COBIg=0x40000202] *)

—— AT S2QWS LINT, (* Unsigned16 [COBId=01c0000302] *)

— AT %QW10: VINT; (" Unsigned16 [COBIG: Dxc0000302] *)
AT %QW12: UINT, (* Unsigned1$ [COBIe=0xc0000302] *)

AT %QW14: UINT; (* Unsigned16 [COBId- Dxc0000302] *)

8 %IB0 Can-input

— AT S0W0 UINT, (* Drive Stalus Register [COBId=0x40000182] *)
— AT RIWZ INT; (" Motor Speed [COBIC- 0xd0000182] *)
AT %IW4: UINT, (* Motor Cumrent [COBIa=0x40000182] *)
—— AT SIVE INT, (* Malor Torque [COBIE=0x40000 182] *)
— AT %IWE. UINT; (" Motor Power [COBIA-0x40000282] *)
AT %IW10: INT; (* Drive Temperature [COBIg=0x40000282] *)
—— AT %112 UINT, (* DC Bus Vollsge [COBId=0x40000282] *)
AT %IW14 UINT; (" Retay Output 1 Status {COBIG-0x40000282] *)

Fugen Sie nun die CAN-Bibliothek ER804_CANopen_V1 xx.lib ein.

[»] MarkierenSieunterRessourcen denEintragBibliotheksverwalter.

[»] Wahlen Sieim Menti Einfiigen den Eintrag Weitere Bibliothek...

CANopenfir ER804
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SsiE] B

3 [8]8 | ]

Eﬂﬁmnmﬁ

() Giobale Varisblen
k) Ebvary Sysl bFie 2 4 (3 MR 54 0F
k() Wby Syst bPeCul b 2 4 09 0854
=) ey Spsl bR b 2 4 08 (8 5406
[ () Bbeary Sypsl bSockets Ih 7514 09
=) ey Spal hTaska b 2 4 08 0854
B ey Ui ib 5 710 101800 glob

SIancarc iy 5.4.06 15,9400

UBiLID 5.7.10 10:18:02
SysLibCallback b 215 1009 4154
SysLinSockets IIn 7.514 09:02 16
SysLIDTasks kD 2.4.09 08:54.08
SysLibRIclib 2 4 09 08 54 08
SysLioFie. I 2.4.09 09:54.08
SysLIDPICCLND 2.4.08 08:54:08

; Wedere Bibhothek ... bnly
| Alvmkonfiguration
gful Mbasich Loschen Entf
Figenschaften Ale+ Fingabe
@rc. B Gl Boustoing
§8 Steumurpkerigustion F1- 3 Bintable Functicn Blacks
(3 1 sskkorhguabin 1'!:] RS
:ﬂ Tiacead ochnung l—'IJ SEMAKD)
— <
@, Watch urd Reoegburvervaler H"ﬁ?ou:ln o)
8 slrytemeislebangen | S »
i Zeleyt 1) cTo )

LA Frinens

Deklarieren Sie als Nachstes zuerst die Funktionsbausteine in den PLC_PRG-

Variablen:
[»] GebenSie ER804_Cyclic: ->Driicken Sie die Funktionstaste F2.

[»] WahlenSieimangezeigtenFensterdenEintragCM_FU_ER804 _cyclic
(FB) an.

DOOYFROGRAM FLC_PRG

Eingabehilfe ==
DA1_Cyclic:
08 Detarstonen "3 Standaud Funkliorabieke -
ROSIEND._VAR i sbn & i C\PROGRAM FILES (<SSACOMMON FILES\CAA TARGE TS\EATON AUTC I
&'U C\PROGRAM FILES (2SNCOMMON FILES\CAA TARGETS\EATON AUTC
Dicfrescte Furkhonsbiocke

D () C\FROGRAM FILES PSSNUOMMON FILES\CAATARGE TS\EATON AUTC
() H Soettrrate_snampietLiteas A CAN\DAT_GANopen_V1_00.&
@ 0 (M_ankiech
B 8 _gkiech
o] [_Q] EM_FU_DAT_cyce (FB)

o =3

T3 Standard Funktiorabioek
- () C\PROGRAM FILF!
- (fff ©\FROGRAM FILE!
‘%*U CAPROGRAM FILES

- () H \soltware_esampis
&) DM _angkliech

DA1_Acyciic
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[»] Fugen Sie nun den deklarierten Funktionsbaustein ein und weisen Sie ihm die
Adresse des Frequenzumrichters ER804zu.

D001|DA1_Cyclic(

0002 Hand_in_L2=
0003  Auto_in_L2=,
0004  Auto_in_L1:=,
0005 x_Hand_On=,
DO0E(  x_Hand_Start=,
0007 x_Anticlockwise:=,
0008 r_Hand_Setpoint=,
0009 x_Error_Quitt_QT:=,
0010  w_Statusword:="%
0011  w_Frequencyvalue
0012 w_Currentvalue:=®% ,
0013 Hand_Auto_out_L2==
0014 x Drive_Ready==,

0015 x_Start_Active==,

0016 r_actual==,

0017 x_Anticlockwise_Active== |
0018 r_Current_actual==,
0019 str_Fault_Err==,

0020 w_Controlword==%0QW0 |
0021 w_Frequencyword=="%00\
0022
0023(DA1_Acyclic

0024 Hand_in_L2=,

0025 Auto_in_L2:=,

0026 Auto_in_L1:=,

0027 x _Hand_On=,

0028 ¥_Hand_Start=,

0029 x Anticlockwise:= ,|

0030 r_Hand_Setpoint=,

0031 ¥_Error_Quitt_QT.=,

0032 w_Statusword:=,

0033 w_FrequencyValue=,
0034 w_Currentvalue=,

0035 Hand_Auto_out_L2==
0036 x_Drive_Ready==,

0037 x_Start_Active==

0038 r_actual==,

0039 ¥_Anticlockwise_Active== |
0040 r_Current_actual==,

0041 str_Fault_Err==,

0042 w_Controlword==

0043 w_Frequencyword==);
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Visualisierungen erstellen

Sie erstellen nun die Visualisierungen.

[»] Wechseln Sie nunin den unteren Reiter Visualisierungen.

Im Objektbaum sehen Sie den gleichnamigen Ordner Visualisierungen.

[»] Klicken Sie mitderrechten Maustaste aufden Ordner Visualisierungen
und wahlen Sie den Kontextmenueintrag Objekt einfiigen...

Datei  Bearbeiten Projekt Einfugen Bxras  Online Fenster Hilfe

.‘ﬂ
Objekt einfigen..

Objeit umbenennen

Olyekt bearbiesten

Object kopieren

Objekt loschen

Obyekt konveslieren,.,

Chjekt expontieren

Objekt Eigenschaften
Projektdatenbank 4

Aktwn hinzufOgen

Neuer Ordner
Knoten expandeeren

Knoten kollabieren

Instanz offnen

Aulrulbaum ausgeben

Als Vorlage sperchem..,

Vom Ubersetien ausschlielien

Sie erhalten das Dialogfenster Neue Visualisierung:

X
delnum\luﬁlml 1] € |
oo
[»] Wiederholen Sie nundenVorgangundgeben Sie dreiNamenein.
Bestétigen Sie jeweils mitOK:
1. MAIN_MENU
2. OPERATING
3. PARAMETERS

Datei Besrbeiten Projekt Einfugen Extras Online Fenster Hilfe

Blele| DigleAtsSgE s @ G e

r—gmn MENU
[gommrmc.
T PARAMETERS
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EsmiuissennunfirjedeVisualisierungdie Platzhalterersetztwerden:

[»] Markieren Sie zunachst den Eintrag OPERATING.

Datei Bearbeiten Projekt EinfOgen Extras
2|=(E| 8@l EIS (S *

&3 Wizualigierungen

------ MAIN_MENL

.

------ PARAMETERS

[»] Klicken Siedoppeltaufden Eintrag OPERATING, sodasssichlhre
Symbolleiste amoberenFensterrand erweitertund Sie daslcon
Visualisierung erhalten

& |Es[@ [oox -] 1] SlS]e]$]p5IEE e E 1 n] ARk
....................................

[»] KlickenSieaufdasSymbolVisualisierungenundpositionierenSiedann den
Mauszeigerlinksobeninderfreienweil3en Flache. Halten Sie die linke
Maustaste gedriicktund ziehen Sie einRechteckaufderweil3en Flache auf
die von Ihnen gewiinschte Grol3e.

[»] Wahlen Sie nunlinksim ,Explorer‘-Baum unter Template den Eintrag
Drive_Operating aus. Das nachfolgende Fenster 6ffnet sich.

g File it Propest Insert  Eatias Miline Window Helg
ool el T N ) R N 151 S B D o
A Veusheabors \ '{"'l' v ' '
o MAIN_MENU
poiUFERATING. | N : g
T FARAME TERS N setect Visuakaation ——
3 Ok gm0 (i3 |
5 3 Veusesuns Cancel J
{35 MAIN_MENU =L
A S| PARAMETERS
P B (1 H:\roltwsre,_example\Lbran\CANADAT_CaNopan V100D «
~ 4 B 3 Visusivetungen
. B3 01 Template
2
"'EM&‘M«M
Enmwer’smm

[»] Bestatigen Sie lhre Eingabe mit OK.
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Ersetzen Sie die Platzhalter fir jede Visualisierung, indem Sie auf die Visuali-
sierungsflache doppelklicken (oder Rechtsklick auf der Visualisierung und
anschlief3end Klick auf-> Konfigurieren).

[v] [¥]

CMoTeSs

MNach hinten legen

Hintergrund Bitmap auswihlen
Hintergrund Bitmap loschen
Ausnichten

Alles Markieren

Selektieren

Konfigurieren...

Gruppieren

Grupgrerung aulheben
Elementliste...
Tastaturbedienung...
Bitmapliste...
Platzhalteshiste..,
Einstellungen...

Klicken Sie auf die Schaltflache Platzhalter. Es 6ffnet sich ein neues

Dialogfenster Platzhalter ersetzen mit den zwei Spalten Platzhalter und

Ersetzung.

Driicken Sieinder Spalte Ersetzung die Funktionstaste F2. Das

entsprechende Feld ist nun zur Eingabe freigeschaltet.

Wahlen SieunterPLC_PRG... denEintrag CM_FU_ER804-cyclic aus.
Bestatigen Sie lhre Wahl mit einem Klick auf OK.

CM_FU. %

74
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e ) B i it s s e
m ¥ X e A SO TS O IS s (L e R,
i b= I Okl |} R st e o e o
| oo [ — . | |
Totadbie [ el || IR re it T T oS s h e f oo
Anbciockw se {F,""‘,","” o ) ' Abbrechen I ...........
Bewegurn shiohd
m Seveand 10 Plathalter esetzen
Variablon
b
Selpoit = 0 1 m:ha Tt Flatzhaker i | Frsetrurg |
Zugrituechie %_yS".ﬂM [ 1
o PR [
m Walch Varishlen 23 WalchV ansbien Ok |
S (P HASOF TWARE_EXAMPLE\LIBRARY\CAN\DAT_CANOPEN_V1_00US =
..... B [ CM_azybisch [Otbeeck I
B @ Giobabe_Vansien
| B @ Globale Vansbien_Pasiutieb [CUNSTANT )
..... © (g C\PRUGRAM FILES [BE[CUMMUN FILESVCAA-TARGE TS\EATON AUTL
""""" @ iy C\PRUGRAM FILES (XBRCOMMUN FILESVCAA-TARGE TS\EATON AUTC
s e e 8 (8] PLC_PRG FRG)
..... B ™28 DAY_swcyche (CM_FU_DAT_scyckc]
---------- —15 [0RFd DAL Cyche (LM FU_DAT_ oy
il
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[»] Verfahren Sie nun analog, indem Sie fiir die beiden iibrigen Eintrage unter
Visualisierungen die entsprechenden Eintrage vornehmen.

[»] Bestatigen Siejeweils zum Schluss mit einem Klick auf OK.

4 Visuaksienungen
'rg MAN_MENU

[ PARAMF TERS

Kategonw:
i oy i I
Pazhater. | _Aobwechon | |
Platrhalter ersetzen
| Plaizhaltes | F 9
[TM_ISU_Dpeiatrg PLC_PAG DAT_ Cpele
| TO_Pararters PARBMETERS
110 MarMern MAIN MENU |

Die Parametervisualisierung erstellen (Platzhalter ersetzen)
Wahlen Sie unter Visualisierung den Punkt PARAMETERS.
Ziehen Sie wieder ein entsprechend grof3es Rechteck auf.

Markieren Sie im Dialogfenster Visualisierung auswahlen den Eintrag
ReadWriteParameter.

Bestatigen SiemitOK.
Klicken Sie doppelt auf die Visualisierung.

Wahlen Sie einen Platzhalter aus.

MMM MK

GebenSieunterErsetzung mittelsF2 dieentsprechende Bezeichnung ein.

B Oster  Bearbeiten  Projek Eindugen Extras  Onling  fenster  Hilfe
Bl DelHnsEg s T L el
b . . . sia s-aTel)
- E MAIN_MENU \ PE
I OPENATING ~ IO T o
SO il
: | Viualwerung aunwihien
S DE
0 33 Veuskamungen
: —~ S MAIN_MENY
— ) OPERATING
// F1- (] 1 \scltware example\LEanA\CANNDA] CaNopen VT 0050«
./v/ B3 Virusiskrungen
B3 01 Template
[~ 1) Orive_Opetatig
-BM&NW
B eadvietumer |
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-
~

clelzlzlz 2|z 2le|2|§

- WatchVarsblen ) I oK I

- Canlpen implcdt Variables (CONSTANT)
(i - \Program Fies (488 \Common Fins\CAA Tarpets\F aton Au 238!
(D C:\Program Firs (\BST\Common Firs\CAA Targets\F aton Automason\2 39
(7 1 \coftven_eemple\l bran/\CANADAT_CANepen V1_00ib
(D C-\Program Fies (\85\Common Firs\CAA Targets\F aton Autemasion\V/2 381
(7 - \Program Fies (188 \Comencn Fins\CAA Targets\E aton Automasion\V2 38 ¢
() C\Program Fies (\85\Common Firs\CAA Targets\Faton Autemasion\V2 391
g: (7 - \Program Fies (S/\Cammon Fins\CAA Targets\F aton Automasont/2 3.8
gc \Program Files (\85]\Comemon Fins\CAA Targets\F aton Automasion\V2 38!

E£}/8] PLC_PRG [PRG)

LE DAY _Aryelic ([TM_FU_DAT_cpclie)

dr':: DAT_Cpelie (CM_FLI_DAT_cycle)

= Visuskzienngen
TS MAIN_MENU
S OPEAATING
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5.2 BendtigtesMaterial

Visualisierung fur die Startseite erstellen

Fihren Sie die oben beschriebenen Schritte abschlieBend noch fiir den drit- ten
Mentpunkt MAIN_MENU durch.

Bl518] SlAOSRAR 2R o ) b Slele|l AiE e

T Ve ‘
1
) DPERATING
[0 PARAMETERS

- Visualsenungen
o (MAIN_MENL
OPERATING

PARAMFTERS

| Viuahserung suswshlen

SN 0Ewo

3 Veuskasungsn

[] OFERATING

[ PARAME TERS
(9 H.Ssultwars_ssamphe\Lbr s AGANVDAT_CANopen_VT_00M ¢
023 Visuaksmungen

B 23 01 Template

| &8 Dirve_Operatrry

|

[ ResdWeleP s ammle

T0_DiveOpersing

OPERATING
T10_Paamstecs [

[PARAME TERS ]

Nun kénnen der Frequenzumrichter und der PC angeschlossen werden.

[»] SchlieRen Sie denFrequenzumrichterund den PC netzwerkseitigan.

[»] Schalten Sie den Frequenzumrichter und PLC ein.

[»] Stellen Sie die Kommunikationsparameter des PLC ein; laden Sie Ihr Programm
auf die Steuerung.
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Online | Fenster Hilfe

Einleggen

Ausloggen

Laden

Start

Stop

Reset

Reset (Kalt)
Reset (Ursprung)

Breakpoint an/aus
Breakpoint-Dialog
Einzelschritt Gber
Einzelschritt in

Einzelzyklus

Werte schreiben
Werte forcen

Forcen aufheben

Schreiben/Forcen-Dialog

Aufrufhierachie...

Ablaufkontrolle

Simulation

Kommunikationsparameter..,

Quellcode laden

Bootprojekt erzeugen
Datei in Steuerung schreiben

Datei aus Steuerung laden

CANopen fir ER804

Alt+F8
Strg+F8

F5
Umschalt+F8

F9

F10
F8
Strg+F5

Strg+F7

F7

Umschalt+F7
Strg+Umschalt+F7

Nun kann der Frequenzumrichter tber HAND und START (siehe
Visualisierung) gestartet werden.
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5.2 BendtigtesMaterial

Einzelheiten zur Visualisierung

Anticlockwise

Fast stop

Setpoint=0

Fault Reset

FF1

‘ CM_FU: %s ‘ ‘ %at¥c ‘

set point: %317 Hz

Speed: %3.1THz
Curent: %3.1fA

Parameters

Abkirzung Erlauterung

HAND Manueller Start des Frequenzumrichters
STAR automatischer Start des Frequenzumrichters
T Stoppt den Frequenzumrichter

STOPP Kehrt die Drehrichtung um
Anticlockweise Schnellstopp

Fast stop Sollwert wird auf 0 gesetzt.

Setpoint = 0 FF1 Festfrequenz 1 wird aktiviert.

Fault Reset Setzt den aktuellen Fehler zurtick

set point Sollwertvorgabe

Ready Der Frequenzumrichter ist betriebshereit
Run Der Frequenzumrichter |&uft

Drive stopped Der Frequenzumrichter ist gestoppt
Anticlockwise Der Motor lauft riickwarts

Setpoint = 0 Der Frequenzumrichteristfreigegeben. Der Sollwertist 0.
FF1 Festfrequenz 1 aktiviert

Speed Istwert

Current Motorstrom

Error Der aktuelle Fehler wird angezeigt
AUTOP derzeit nicht benutzt

START derzeit nicht benutzt

STOP derzeit nicht benutzt

CANopen firr ER804 79



5 Applikationsbeispiel - Feldbusanbindung CANopen beim Frequenzumrichter

5.2 Bendtigtes Material

80

CW_FL: ‘ ‘ 02H5ME 1220 AT
Nodeld: 0 Index: 0 Parametervalue: 0
Read one Parameter Write oneParameter
Read Al Index Parametername Wert : Write change dvalues
1] o
A
o o
1] 1]
1] o
BUSY 0 0 READY
1] 1]
1] 1]
Connection 0 0
w
1] o
o o . X
Drive Operating
Main menu
Abkirzung Erlduterung
Node Id Node ID des Frequenzumrichters eingeben
Index Parameterindex eingeben
Read one Paramer Einen Parameter lesen
Real All Alle Parameter lesen

Write one Parameter

Einen Parameter schreiben

Write changed values Anderungen schreiben
Paramtervalue Parameterwert

BUSY Schreibvorgang lauft
Connection READY Verbindung hergestellt

Bereit

CANopen fir ER804
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