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Rechtliche Hinweise

Die Marke Schneider Electric sowie alle anderen in diesem Handbuch enthaltenen
Markenzeichen von Schneider Electric SE und seinen Tochtergesellschaften sind das
Eigentum von Schneider Electric SE oder seinen Tochtergesellschaften. Alle anderen
Marken kdnnen Markenzeichen ihrer jeweiligen Eigentimer sein. Dieses Handbuch
und seine Inhalte sind durch geltende Urheberrechtsgesetze geschitzt und werden
ausschlieBlich zu Informationszwecken bereitgestellt. Ohne die vorherige schriftliche
Genehmigung von Schneider Electric darf kein Teil dieses Handbuchs in irgendeiner
Form oder auf irgendeine Weise (elektronisch, mechanisch, durch Fotokopieren,
Aufzeichnen oder anderweitig) zu irgendeinem Zweck vervielfaltigt oder tibertragen
werden.

Schneider Electric gewahrt keine Rechte oder Lizenzen fir die kommerzielle Nutzung
des Handbuchs oder seiner Inhalte, ausgenommen der nicht exklusiven und
personlichen Lizenz, die Website und ihre Inhalte in ihrer aktuellen Form zurate zu
ziehen.

Produkte und Gerate von Schneider Electric dirfen nur von Fachpersonal installiert,
betrieben, instand gesetzt und gewartet werden.

Da sich Standards, Spezifikationen und Konstruktionen von Zeit zu Zeit andern,
kénnen die in diesem Handbuch enthaltenen Informationen ohne vorherige
Anklndigung geandert werden.

Soweit nach geltendem Recht zulassig, ibernehmen Schneider Electric und seine
Tochtergesellschaften keine Verantwortung oder Haftung fiir Fehler oder
Auslassungen im Informationsgehalt dieses Dokuments oder fur Folgen, die aus oder
infolge der Verwendung der hierin enthaltenen Informationen entstehen.

Schneider Electric und TeSys sind Marken und das Eigentum von Schneider Electric
SE sowie seiner Tochter- und Beteiligungsgesellschaften. Alle anderen Marken sind
das Eigentum ihrer entsprechenden Rechteinhaber.
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Sicherheitshinweise

Sicherheitshinweise

Wichtige Informationen

Bitte beachten

Lesen Sie sich diese Anweisungen sorgfaltig durch und machen Sie sich vor
Installation, Betrieb, Bedienung und Wartung mit dem Gerat vertraut. Die
nachstehend aufgefiihrten Warnhinweise sind in der gesamten Dokumentation
sowie auf dem Geréat selbst zu finden und weisen auf potenzielle Risiken und
Gefahren oder bestimmte Informationen hin, die eine Vorgehensweise
verdeutlichen oder vereinfachen.

Wird dieses Symbol zusatzlich zu einem Sicherheitshinweis des Typs ,Gefahr* oder
~Warnung“ angezeigt, bedeutet das, dass die Gefahr eines elektrischen Schlags
besteht und die Nichtbeachtung der Anweisungen unweigerlich Verletzung zur Folge
hat.

Dies ist ein allgemeines Warnsymbol. Es macht Sie auf mdgliche Verletzungsgefahren
aufmerksam. Beachten Sie alle unter diesem Symbol aufgefiihrten Hinweise, um
Verletzungen oder Unfalle mit Todesfalle zu vermeiden.

A GEFAHR

GEFAHR macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, Tod oder schwere Verletzungen zur Folge hat.

A WARNUNG

WARNUNG macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben kann.

A VORSICHT

VORSICHT macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, leichte Verletzungen zur Folge haben kann.

HINWEIS

HINWEIS gibt Auskunft iber Vorgehensweisen, bei denen keine Verletzungen drohen.

Elektrische Gerate dirfen nur von Fachpersonal installiert, betrieben, bedient und
gewartet werden. Schneider Electric haftet nicht fur Schaden, die durch die
Verwendung dieses Materials entstehen.

Als qualifiziertes Fachpersonal gelten Mitarbeiter, die Gber Fahigkeiten und
Kenntnisse hinsichtlich der Konstruktion und des Betriebs elektrischer Gerate und
deren Installation verfigen und eine Schulung zur Erkennung und Vermeidung
mdglicher Gefahren absolviert haben.

BEVOR SIE BEGINNEN

Dieses Produkt nicht mit Maschinen ohne effektive Sicherheitseinrichtungen im
Arbeitsraum verwenden. Das Fehlen effektiver Sicherheitseinrichtungen im
Arbeitsraum einer Maschine kann schwere Verletzungen des Bedienpersonals zur
Folge haben.
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Sicherheitshinweise

AWARNUNG

UNGESCHUTZTE MASCHINEN KONNEN SCHWERE VERLETZUNGEN
VERURSACHEN

+ Diese Software und zugehérige Automatisierungsgerate nicht an
Verpackungsmaschinen verwenden, die nicht Uber Sicherheitseinrichtungen
im Arbeitsraum verfligen.

+ Beilaufendem Betrieb nicht in die Maschine greifen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Dieses Automatisierungsgerat und die zugehorige Software dienen zur Steuerung
verschiedener industrieller Prozesse. Der Typ bzw. das Modell des fiir die
jeweilige Anwendung geeigneten Automatisierungsgerats ist von mehreren
Faktoren abhangig, z. B. von der benétigten Steuerungsfunktion, der
erforderlichen Schutzklasse, den Produktionsverfahren, auRergewdhnlichen
Bedingungen, behdrdlichen Vorschriften usw. Fir einige Anwendungen werden
moglicherweise mehrere Prozessoren bendtigt, z. B. fur ein Backup-/
Redundanzsystem.

Einzig und allein der Anwender ist sich samtlicher Bedingungen und Faktoren
bewusst, die bei Einrichtung, Betrieb und Wartung der Maschine zu beachten
sind; folglich ist nur der Anwender in der Lage, das geeignete
Automatisierungsgerat und die zugehdorigen Sicherheitseinrichtungen und
Verriegelungen auszuwahlen. Bei der Auswahl von Automatisierungs- und
Steuerungsgeraten sowie der zugehorigen Software fur eine bestimmte
Anwendung sind die einschlagigen 6rtlichen und nationalen Richtlinien und
Bestimmungen zu beachten. Das Accident Prevention Manual (Handbuch zur
Unfallverhiitung; in den USA landesweit anerkannt) enthalt ebenfalls zahlreiche
nutzliche Hinweise.

Fir einige Anwendungen, z. B. Verpackungsmaschinen, sind zusatzliche
Vorrichtungen zum Schutz des Bedienpersonals wie beispielsweise
Sicherheitseinrichtungen im Arbeitsraum erforderlich. Diese Vorrichtungen
werden benétigt, wenn das Bedienpersonal mit den Handen oder anderen
Kérperteilen in den Quetschbereich gelangen kann und somit einer potenziellen
schweren Verletzungsgefahr ausgesetzt ist. Software-Produkte kénnen das
Bedienpersonal nicht vor Verletzungen schiitzen. Die Software kann daher nicht
als Ersatz fur Sicherheitseinrichtungen im Arbeitsraum verwendet werden.

Vor Inbetriebnahme der Anlage sicherstellen, dass alle zum Schutz des
Arbeitsraums vorgesehenen Sicherheitseinrichtungen und Verriegelungen
installiert und funktionsfahig sind. Alle zum Schutz des Arbeitsraums
vorgesehenen Sicherheitseinrichtungen und Verriegelungen missen mit dem
zugehdrigen Automatisierungsgerat und der Softwareprogrammierung koordiniert
werden.

HINWEIS: Die Koordination von Sicherheitseinrichtungen und Verriegelungen
fur den Arbeitsraum geht Gber den Einsatzbereich dieses anwenderdefinierten
Funktionsbausteins (DFB, Defined Function Block) hinaus.

WARNUNG: Dieses Produkt kann Sie Chemikalien aussetzen, darunter Blei und

J,i.,\ Bleiverbindungen, die im Bundesstaat Kalifornien als krebserregend sowie als Ursache fiir
Geburtsfehler oder sonstige reproduktive Schaden eingestuft werden. Weitere
Informationen hierzu finden Sie auf www.P65Warnings.ca.gov.

START UND TEST

Vor der Verwendung elektrischer Steuerungs- und Automatisierungsgerate ist das
System zur Uberpriifung der einwandfreien Funktionsbereitschaft einem
Anlauftest zu unterziehen. Dieser Test muss von qualifiziertem Personal
durchgefiihrt werden. Um einen vollstandigen und erfolgreichen Test zu
gewabhrleisten, missen die entsprechenden Vorkehrungen getroffen und
genlgend Zeit eingeplant werden.

10
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Sicherheitshinweise

AVORSICHT

GEFAHR BEIM GERATEBETRIEB

+ Uberpriifen, ob alle Installations- und Einrichtungsverfahren vollstandig
durchgeflihrt wurden.

* Vor der Durchfihrung von Funktionstests samtliche Bl6cke oder andere
voribergehende Transportsicherungen von den Anlagekomponenten
entfernen.

»  Werkzeuge, Messgerate und Verschmutzungen von der Anlage entfernen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Verletzungen oder
Sachschaden zur Folge haben.

Alle in der Dokumentation der Anlage empfohlenen Anlauftests durchfiihren. Die
gesamte Dokumentation zur spateren Verwendung aufbewahren.

Softwaretests miissen sowohl in simulierten als auch in realen
Umgebungen stattfinden.

Sicherstellen, dass in dem komplett installierten System keine Kurzschliisse
anliegen und nur solche Erdungen installiert sind, die den Ortlichen Vorschriften
entsprechen (z. B. gemaR dem National Electrical Code in den USA). Wenn
Hochspannungspriifungen erforderlich sind, die Empfehlungen in der
Anlagendokumentation beachten, um eine versehentliche Beschadigung zu
verhindern.

Vor dem Einschalten der Anlage:
+  Werkzeuge, Messgerate und Verschmutzungen von der Anlage entfernen.
» Die Gehausetir der Anlage schlie3en.
+ Die Erdung von Zuleitungen trennen.
* Alle vom Hersteller empfohlenen Anlauftests durchfihren.

BETRIEB UND EINSTELLUNGEN

Die folgenden Sicherheitshinweise sind der NEMA Standards Publication ICS 7.1-
1995 entnommen (die Englische Version ist mafligebend):

+ Ungeachtet der bei der Entwicklung und Fabrikation von Anlagen oder bei der
Auswahl und Bemessung von Komponenten angewandten Sorgfalt, kann der
unsachgemale Betrieb solcher Anlagen Gefahren mit sich bringen.

* Gelegentlich kann es zu fehlerhaften Einstellungen kommen, die zu einem
unbefriedigenden oder unsicheren Betrieb flhren. Fir Funktionseinstellungen
stets die Herstelleranweisungen zu Rate ziehen. Das Personal, das Zugang
zu diesen Einstellungen hat, muss mit den Anweisungen der
Anlagenherstellers und den mit der elektrischen Anlage verwendeten
Maschinen vertraut sein.

» Bediener sollten nur Uber Zugang zu den Einstellungen verfligen, die
tatsachlich fir ihre Arbeit erforderlich sind. Der Zugriff auf andere
Steuerungsfunktionen sollte eingeschrénkt sein, um unbefugte Anderungen
der BetriebskenngréRen zu vermeiden.
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Uber dieses Buch

Uber dieses Buch

Ziel dieses Dokuments

Gultigkeitsbereich

Diese Online-Hilfe beschreibt TeSys T DTM fiir das TeSys T
Motormanagementsystem.

Diese Online-Hilfe:

beschreibt die Mess-, Uberwachungs-, Schutz- und Steuerungsfunktionen
des TeSys T Motormanagementsystems.

beschreibt den Logik-Editor in TeSys T DTM zur individuellen Anpassung der
Steuerungsfunktionen des TeSys T Motormanagementsystems.

enthalt alle erforderlichen Informationen fur die Implementierung und
Unterstitzung einer Losung, die die Anwendungsanforderungen erfullt.

In der Online-Hilfe werden die 4 wichtigsten Elemente fiir eine erfolgreiche
Systemimplementierung beschrieben:

Installation der TeSys DTM-Bibliothek

Eingabe und Einstellung von Parametern

Uberwachung des Geratestatus

Pflege und Weiterentwicklung der TeSys T DTM-Bibliothek

Die Online-Hilfe richtet sich an Anwender von TeSys T DTM:

Entwickler
Systemintegratoren
Systemoperatoren
Wartungstechniker

Diese Dokumentation wurde mit der Freigabe von SoMove Lite V1.9.2.0 und der
TeSys DTM -Bibliothek 2.7.6.0 aktualisiert.

Die Verfugbarkeit einiger Funktion ist von der Version des LTM R-Controllers
abhéangig.

Die in diesem Handbuch vorgestellten Merkmale sollten denen entsprechen, die
online angezeigt werden. Im Rahmen unserer Bemihungen um eine standige
Verbesserung werden Inhalte im Laufe der Zeit mdglicherweise Uberarbeitet, um
deren Verstandlichkeit und Genauigkeit zu verbessern. Sollten Sie einen
Unterschied zwischen der Online-Hilfe und den Online-Informationen feststellen,
verwenden Sie die Online-Informationen als Referenz.

Weiterfihrende Dokumentation

Titel der Dokumentation Referenz-Nummer
TeSyse T LTM R Modbus Motormanagement- 1639501

Controller, Benutzerhandbuch

TeSyse T LTM R Profibus DP 1639502
Motormanagement-Controller,

Benutzerhandbuch

TeSyse T LTM R CANopen Motormanagement- 1639503
Controller, Benutzerhandbuch

TeSyse T LTM R DeviceNet Motormanagement- | 1639504
Controller, Benutzerhandbuch

TeSyse T LTM R Ethernet-Motormanagement- 1639505
Controller, Benutzerhandbuch

12
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Uber dieses Buch

Titel der Dokumentation

Referenz-Nummer

TeSyse T LTM CU Bedieneinheit, 1639581
Benutzerhandbuch
TeSyse T LTM R Motormanagement-Controller, 1639507

TeSys T DTM Logik-Editor, Benutzerhandbuch

Diese technischen Veroffentlichungen sowie andere technische Informationen
stehen auf unserer Website www.se.com/ww/en/download/ zum Download bereit.

1672614DE-02
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Beschreibung des TeSys T DTM

Beschreibung des TeSys T DTM

Einfuhrung

Uberblick

In diesem Abschnitt werden die Voraussetzungen fiir die Verwendung des TeSys

T-Motormanagementsystems mit SoMove und TeSys T DTM beschrieben.

Allgemeine Beschreibung des TeSys T
Motormanagementsystems

Produktuberblick

Das TeSys T-Motormanagementsystem bietet Schutz-, Steuerungs- und
Uberwachungsfunktionen flir einphasige und dreiphasige Wechselstrom-
Induktionsmotoren.

Das System ist flexibel und modular aufgebaut und kann gemaf den
Erfordernissen von Anwendungen in der Industrie konfiguriert werden. Es ist auf
die Anforderungen integrierter Schutzsysteme mit offener Kommunikation und
globaler Architektur abgestimmt.

AuRerst genaue Sensoren und ein vollstandiger Halbleiter-Motorschutz stellen
eine bessere Nutzung des Motors sicher. Die umfassenden
Uberwachungsfunktionen erméglichen eine Analyse der
Motorbetriebsbedingungen und eine schnellere Reaktion zur Verhinderung von
Systemausfallen.

Das System bietet Diagnose- und Statistikfunktionen sowie konfigurierbare
Alarme und Auslésungen. Somit ist eine Wartung der Komponenten besser
planbar und eine kontinuierliche Verbesserung des gesamten Systems anhand
der erfassten Daten maoglich.

Beispiele fur unterstiitzte Maschinensegmente

Das Motormanagementsystem unterstitzt folgende Maschinensegmente:

14
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Maschinensegment

Beispiele

Verfahrensbezogene und spezielle
Maschinensegmente

Wasser- und Abwasseraufbereitung
*  Wasseraufbereitung (Geblase und Riihrwerke)
Metalle, Mineralien und Bergbau

*« Zement

+ Glas

+ Stahl

* Erzabbau
Olund Gas

+  Ol-und Gasverarbeitung

o Petrochemie

o Raffinerien, Offshore-Plattformen
Mikroelektronik

Pharmazie

Chemische Industrie
*  Kosmetik
* Reinigungsmittel
+ Dingemittel
* Farben und Lacke
Transportindustrie
+ Transferstralen in der Automobilindustrie
*  Flughéafen
Andere Industriezweige
*  Tunnelbohrmaschinen
*  Krane

Komplexe Maschinensegmente

Einschlief3lich stark automatisierter und koordinierter Maschinen fir den Einsatz
in:

*  Pumpensystemen

» Papierveredelung

*  Druckstralen

« HVAC

Unterstutzte Industriezweige

Das Motormanagementsystem unterstitzt folgende Industriezweige und damit
verbundene Geschéftssektoren:

1672614DE-02
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Industrie Sektoren Applikation
Gebaudetechnik Bulrogebaude Steuerung und Verwaltung der Gebaudeeinrichtungen:
Einkaufszentren »  kritische HVAC-Systeme
Industriegebaude *  Wasser
Schiffe *  Luft
Krankenhauser + Gas
Kulturelle Einrichtungen *  Elektrizitat
Flughéafen +  Dampf
Industrie Metall, Minerale und Bergbau: Zement, Glas, +  Steuerung und Uberwachung von Pumpenmotoren
Stahl, Erzabbau .
» Beliftungssteuerung
Mikroelektronik
) * Lastzug- und Bewegungssteuerung
Petrochemie * Anzeige des Status und der Kommunikation mit
Ethanol Maschinen
Chemie: Zellstoff- und Papierindustrie «  Verarbeitung und Kommunikation der erfassten Daten
Pharmazie * Dezentrales Datenmanagement von einem oder
Lebensmittel und Getranke mehreren Standorten aus Uber das Internet
Energie und Wasseraufbereitung und -transport +  Steuerung und Uberwachung von Pumpenmotoren
Infrastruktur

Beférderungsinfrastruktur fir Personen und
Frachtgut: Flughafen, Stralentunnel, U-
Bahnen und Straenbahnen

Stromerzeugung und -verteilung

* Beliftungssteuerung
* Fernsteuerung von Windturbinen

* Dezentrales Datenmanagement von einem oder
mehreren Standorten aus Uber das Internet

TeSys T Motormanagementsystem

Die Hardwarekomponenten des Systems sind der LTM R-Controller, das LTM E-
Erweiterungsmodul und die LTM CU-Bedieneinheit (Control Operator Unit).

Das System kann wie folgt konfiguriert und gesteuert werden:

* mit einem HMI-Gerat (Mensch-Maschine-Schnittstelle): Magelise XBT oder

TeSyse T LTM CU

* unter Verwendung eines PC, auf dem ein FDT-Container oder SoMove mit
TeSys T ausgefiihrt wird DTM

» unter Verwendung einer SPS, die Uber das Kommunikationsnetzwerk an das
System angeschlossen ist

» unter Verwendung des Ethernet-Web-Servers des LTM R Ethernet-

Controllers

Komponenten wie externe Motorlast- und Erdstromwandler erweitern zusatzlich
den Einsatzbereich des Systems.

LTM R-Controller

Der auf einem Mikroprozessor basierende LTM R-Controller ist die zentrale
Komponente im System und verwaltet die Steuer-, Schutz- und
Uberwachungsfunktionen der einphasigen oder dreiphasigen Wechselstrom-

Induktionsmotoren.

Der LTM R-Controller ist fir den Betrieb mit folgenden Feldbusprotokollen

ausgelegt.

* Modbus (Referenzcode = M)
» Profibus DP (Referenzcode = P)
» CANopen (Referenzcode = C)

» DeviceNet (Referenzcode = D)

» Ethernet (Referenzcode = E)

In der nachstehenden Tabelle unten die 6 LTM R-Controller-Modelle aufgefihrt,
die eines der vorstehenden Kommunikationsprotokolle verwenden. Zur

16
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Vervollstandigung der Bestellreferenz ersetzen Sie das Symbol * durch den

Referenzcode des jeweiligen Protokolls.

LTM R-Controller

Funktionsbeschreibung

Referenznummer

Stromerfassung 0,4...100 A

Stromeingange

6 digitale Logikeingange

4 Relaisausgange: 3 SPST, 1 DPST

Anschlisse fiir einen Erdschlusssensor
Anschluss fiir einen Motortemperaturfiihler
Netzwerkanschluss

Anschluss fir ein HMI- oder Erweiterungsmodul
Funktionen fur Stromschutz, -messung und -liberwachung
Motorsteuerfunktionen

Betriebsanzeige

LED-Anzeigen fir Auslésungen und Alarme
Anzeigen fur Netzwerkkommunikation und Alarme
LED-Anzeige fur HMI-Kommunikation

Test- und Reset-Funktion

LTMRO08+BD (24 VDC, 0,4-100 AFLC)

LTMR27-BD (24 VDC, 1,35-100 AFLC)

LTMR100+BD (24 VDC, 5-100 AFLC)

LTMRO8+FM (100-240 VAC, 0,4-8
AFLC)

LTMR27+FM (100-240 VAC, 1,35-27
AFLC)

LTMR100-FM (100-240 VAC, 5-100
AFLC)

LTM E-Erweiterungsmodul

Es gibt zwei Modelle des LTM E-Erweiterungsmoduls, die Funktionen zur
Spannungsiberwachung und vier zusatzliche Logikeingange bieten. Das LTM E-
Erweiterungsmodul wird tber ein Anschlusskabel vom LTM R-Controller versorgt.

LTM E-
Erweiterungsmodul

Funktionsbeschreibung

Referenznummer

Zusatzliche, flr ein optionales Erweiterungsmodul erforderliche Komponenten:

Spannungserfassung 110-690 VAC
3 Spannungseingange
4 zusatzliche digitale Logikeingadnge

Zusatzliche Funktionen fur Stromschutz, -messung und -lUberwachung

LED-Betriebsanzeige
LED-Anzeigen fur den Status der Logikeingdnge

Verbindungskabel vom LTM R-Controller zum LTM E

LTMEV40BD (24-VDC-
Logikeingange)

LTMEV40FM (100-240-
VAC-Logikeingange)

HMI-Gerat: Magelis XBTN410

Das System verwendet das Magelise-HMI-Gerat XBTN410 mit

Flussigkristallanzeige.

Magelise XBTN410

Funktionsbeschreibung

Referenznummer

«  Systemkonfiguration tber Menieingaben
« Zeigt Parameter, Alarme und Ausl6sungen an

Zusatzliche, fur ein optionales HMI-Gerat erforderliche
Komponenten:

« separate Stromquelle

* Magelis XBTL1000 Programmiersoftware

« Datenibertragungskabel vom LTM R/LTM E zum HMI

XBTN410 (HMI)

XBTZ938 (Kabel)

XBTL1000 (Software)

1672614DE-02
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HMI-Gerat: LTM CU-Bedieneinheit

Das System verwendet als MMI-Geréat die TeSyse T LTM CU-Bedieneinheit mit
Flissigkristallanzeige und kontextsensitiven Navigationstasten. Die LTM CU wird
intern Uber den LTM R versorgt. Weitere Informationen hierzu finden Sie im
Benutzerhandbuch fiir die TeSys T LTM CU Bedieneinheit (Control Operator Unit).

LTM CU-Bedieneinheit Funktionsbeschreibung Referenznummer
* Systemkonfiguration uber Menueingaben LTM CU
* Zeigt Parameter, Alarme und Auslésungen an LTM9OCU-0

*  Motorsteuerung HMI-K, ikationskabel
Zusatzliche, fur ein optionales HMI-Gerat erforderliche ( -Kommunikationskabel)

Komponenten: LTM9KCU
« Datenubertragungskabel vom LTM R/LTM E zum HMI

Kit fur tragbare LTM CU

SoMove mit dem TeSys T DTM

Die SoMove-Software ist eine Microsofte Windowse-basierte Applikation, die
offene FDT/DTM-Technologie verwendet.

SoMove enthélt zahlreiche DTMs. Ein spezifischer DTM ist fir das TeSys T
Motormanagementsystem bestimmt.

SolMowve”

SoMove mit TeSys T Funktionsbeschreibung Referenznummer

DTM
+ Systemkonfiguration Gber Menueingaben SoMove mit TeSys T DTM
+ Zeigt Parameter, Alarme und Auslésungen an TCSMCNAM3MO02P

* Motorsteuerung
* Anwenderspezifische Konfiguration von Betriebsmodi (Kabelsatz)

Zusatzliche, fir den SoMove FDT -Container erforderliche
Komponenten:

+ einPC
* separate Stromquelle
« Datenubertragungskabel vom LTM R/LTM E/LTM CU zum PC

Laststromwandler

Externe Laststromwandler erweitern den Strombereich fiir den Einsatz mit
Motoren bei einer Volllast von tber 100 A.

Schneider Electric Primérstrom Sekundar- Innendurchmesser Referenznummer
Laststromwandler strom :
mm in
100 1 35 1,38 LT6CT1001
200 1 35 1,38 LT6CT2001
400 1 35 1,38 LT6CT4001
" - 800 1 35 1,38 LT6CT8001

HINWEIS: Die folgenden Laststromwandler sind ebenfalls erhéltlich: Schneider Electric LUTC0301,
LUTCO0501, LUTC1001, LUTC2001, LUTC4001 und LUTC8001.

18
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Der Klemmenadaptersatz enthalt Stromschienen und Klemmenanschlisse, mit
denen die Kabeldurchfiihrungen angepasst werden, und die Leiter- sowie
Lastabschliisse fiir den Leistungskreis bieten.

Square D-Klemmenadaptersatz Beschreibung Referenznummer

Square D-Klemmenadaptersatz MLPL9999

Erdstromwandler
Externe Erdstromwandler messen Erdschlussstrom-Auslésebedingungen.
Schneider Electric Vigirex- Typ Maximal- Innendurchmesser Stromwandler- Referenznum-
Erdstromwandler strom - verhaltnis mer
mm in
] TA30 65A 30 1,18 1000:1 50437
r"'"lf 'wl“w—-_____\ PA50 85A 50 1,97 50438
[ - L)
A S IA80 160 A 80 3,15 50439
e . MA120 250 A 120 472 50440
SA200 400 A 200 7,87 50441
PA300 630 A 300 11,81 50442
POA 85A 46 1,81 50485
GOA 250 A 110 4,33 50486
Definitionen

FDT (Field Device Tool)

Die FDT-Technologie:

» standardisiert die Kommunikations- und Konfigurationsschnittstelle zwischen
allen Feldgeraten und Hostsystemen

* bietet eine gemeinsame Umgebung fiir den Zugriff auf die Geratefunktionen

Weitere Informationen zur FDT-Technologie finden Sie auf der folgenden
Webseite: http://www.fdtgroup.org/index.php

FDT-Container

Der FDT-Container ist Software, die auf die FDT-Technologie zurlckgreift. Sie
wird fur folgende Zwecke verwendet:

+ Installation einer DTM-Bibliothek zum Hinzufligen neuer Gerate

+ Anderung einer bereits installierten DTM-Bibliothek zur Aktualisierung
vorhandener Geréte
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DTM (Device Type Manager)

Der DTM ist ein in einem FDT container fiir ein bestimmtes Geréat installiertes
Softwaremodul. Er bietet eine einheitliche Struktur fiir:

* den Zugriff auf Gerateparameter
» die Konfiguration und den Betrieb der Gerate
* Problemdiagnosen

Der TeSys T- oder der TeSys U-DTM kann je nach verwendetem FDT container im
erweiterten Modus oder im Basismodus eingesetzt werden.

» Der erweiterte Modus ist nur mit SoMove verfiigbar und ermdglicht den
Zugriff auf den gesamten Funktionsumfang des DTM.

» Der Basismodus ist mit anderen kompatiblen FDT containersn verfiigbar und
ermoglicht den Zugriff auf einige Funktionen des DTM.

DTM-Bibliothek

Eine DTM-Bibliothek entspricht einer Gruppe von DTMs, die einen FDT-Container
verwenden.

Die TeSys DTM-Bibliothek enthalt:
+ TeSys TDTM
+ TeSysUDTM

SoMove-Projektdatei

Eine SoMove-Projektdatei ist eine Konfigurationsdatei firr ein bestimmtes Gerat,
die offline erstellt und zur spateren Verwendung gespeichert werden kann.

Eine Projektdatei enthalt die folgenden Informationen:
+ Geratetyp
+ Spezifische Merkmale, z. B. Firmwareversion
» Alle Parametereinstellungen
HINWEIS:
» Die Projektdatei enthalt nicht das benutzerdefinierte Programm.
» Diese Datei wird mit der Erweiterung *.psx gespeichert.

Weitere Informationen zur Erstellung eines Projekts finden Sie in der SoMove Lite
Online-Hilfe.

Installieren von SoMove und TeSys DTM Library

Uberblick

Die Installation von SoMove umfasst einige DTMs wie die TeSys DTM -Bibliothek.

Die TeSys DTM-Bibliothek enthalt:
+ TeSys TDTM
+ TeSysUDTM

Diese DTMs werden automatisch wahrend des SoMove Installationsprozesses
installiert.
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Herunterladen von SoMove

SoMove kann von der Schneider Electric Website (www.se.com) heruntergeladen
werden. Geben Sie dazu SoMove Lite in das Feld Suchen ein.

Installation SoMove

Schritt Aktion
1 Entpacken Sie die heruntergeladene Datei: Die SoMove-Datei wird in einen Ordner mit dem Namen SoMove_Lite - V.X.
X.X.X entpackt (wobei X.X.X.X die Versionsnummer ist). Offnen Sie diesen Ordner und doppelklicken Sie auf setup.
exe.
2 Wahlen Sie im Dialogfeld Choose Setup Language (Setup-Sprache auswahlen) die Installationssprache aus.
3 Klicken Sie auf OK.
4 Klicken Sie im Dialogfeld Welcome to the Installation Wizard for SoMove Lite (Willkommen beim

Installationsassistenten flir SoMove Lite) auf die Schaltflache Next (Weiter).

5 Wenn ein Install Shield-Assistent-Dialogfeld angezeigt wird und Sie informiert, dass Sie einen Modbus-Treiber
installieren missen, klicken Sie auf die Schaltflache Install (Installieren).

Ergebnis: Der Modbus-Treiber wird automatisch installiert.

6 Klicken Sie im Dialogfeld Readme and Release Notes (Readme und Versionshinweise) auf die Schaltflache Next
(Weiter).

7 Klicken Sie im Dialogfeld Readme auf die Schaltflache Next (Weiter).

8 Im Dialogfeld License Agreement (Lizenzvereinbarung):

* Lesen Sie die Lizenzvereinbarung grindlich durch.
* Wabhlen Sie die Option | accept the terms (Ich akzeptiere die Bedingungen der Lizenzvereinbarung).
» Kilicken Sie auf Next (Weiter).

9 Im Dialogfeld Customer Information (Benutzerinformationen):

* Geben Sie folgende Informationen in die jeweiligen Felder ein:
o First name (Vorname)
o Last name (Nachname)
o Company name (Firmenname)

+ Wabhlen Sie eine Installationsoption:

> Anyone who uses this computer (Jeden, der diesen Computer verwendet), wenn SoMove Lite von allen
Benutzern dieses Computers verwendet wird oder

o Only for me(Nur fiir mich), wenn SoMove Lite nur von lhnen verwendet wird.
» Kilicken Sie auf Next (Weiter).

10 Im Dialogfeld Destination Folder (Zielordner):
+  Andern Sie bei Bedarf den Zielordner fiir SoMove Lite, indem Sie auf die Schaltfliche Change (Andern) klicken.
» Kilicken Sie auf Next (Weiter).

11 Im Dialogfeld Shortcuts (Verkniipfungen):

* Wenn Sie eine Verknulpfung auf dem Desktop bzw. in der Schnellstartleiste anlegen méchten, wahlen Sie die
entsprechenden Optionen.

» Kilicken Sie auf Next (Weiter).

12 Klicken Sie im Dialogfeld Ready to Install the Program (Bereit zur Installation des Programms) auf die Schaltflache
Install (Installieren).
Ergebnis: Die SoMove Lite-Komponenten werden automatisch installiert:

* die Modbus Communication DTM-Bibliothek, die das Kommunikationsprotokoll enthalt

« DTM-Bibliotheken, die verschiedene Umrichterkataloge enthalten

» SoMove Lite selbst

13 Klicken Sie im Dialogfeld Installation Wizard Completed (Installations-Assistent abgeschlossen) auf die Schaltflache
Finish (Fertig stellen).

Ergebnis: SoMove Lite ist jetzt auf Inrem Computer installiert.
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Installation der neuesten TeSys-DTM-Bibliothek

Uberblick

Die TeSys DTM-Bibliothek enthalt:
+ TeSys TDTM
+ TeSysUDTM

Diese DTMs werden automatisch wahrend des SoMove-Installationsprozesses
installiert.

Herunterladen der Bibliothek (TeSysDTMLibrary)

TeSysDTMLibrary kann von der Schneider Electric Website (www.se.com)
heruntergeladen werden. Geben Sie dazu TeSysDTMLibrary in das Feld
Suchen ein.

Vorgehensweise zur Installation der neuesten TeSys-DTM-Bibliothek

Schritt Aktion

1 Entpacken Sie die heruntergeladene Datei. Offnen Sie den Ordner und doppelklicken Sie auf setup.exe. Die
TeSysDTMLibrary-Datei wird in einen Ordner mit der Bezeichnung TeSysDTMLibrary - V.X.X.X.X entpackt (wobei X.X.
X.X der Versionsnummer entspricht).

2 Wahlen Sie im Dialogfeld Choose Setup Language (Setup-Sprache auswahlen) die Installationssprache aus.

3 Klicken Sie auf OK.

4 Klicken Sie im Dialogfeld Welcome to the Installation Wizard for TeSysDTMLibrary (Willkommen beim
Installationsassistenten fur die TeSysDTMLibrary) auf die Schaltflache Next (Weiter).

5 Klicken Sie im Dialogfeld Readme and Release Notes (Readme und Versionshinweise) auf die Schaltflache Next
(Weiter).

6 Im Dialogfeld License Agreement (Lizenzvereinbarung):

* Lesen Sie die Lizenzvereinbarung grindlich durch.
» Wahlen Sie die Option | accept the terms (Ich akzeptiere die Bedingungen der Lizenzvereinbarung).
» Klicken Sie auf Next (Weiter).

7 Im Dialogfeld Customer Information (Benutzerinformationen):

* Geben Sie folgende Informationen in die jeweiligen Felder ein:
o First name (Vorname)
o Last name (Nachname)
o Company name (Firmenname)

» Wahlen Sie eine Installationsoption aus:

o Anyone who uses this computer (Jeden, der diesen Computer verwendet), wenn TeSysDTM von allen
Benutzern dieses Computers verwendet wird oder

o Only for me(Nur fir mich), wenn TeSysDTM nur von Ihnen verwendet wird.
« Klicken Sie auf Next (Weiter).

8 Im Dialogfeld Destination Folder (Zielordner):
+  Andern Sie nach Bedarf den Zielordner fiir TeSysDTM, indem Sie auf die Schaltfliche Change (Andern) klicken.
« Klicken Sie auf Next (Weiter).

9 Im Dialogfeld Setup Type (Konfigurationstyp):
» Wahlen Sie den gewtinschten Konfigurationstyp aus: Typical (Typisch) wird empfohlen.
» Klicken Sie auf Next (Weiter).
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Schritt

Aktion

10

Klicken Sie im Dialogfeld Ready to Install the Program (Bereit zur Installation des Programms) auf die Schaltflache
Install (Installieren).

Ergebnis: Die Komponenten der TeSys DTM Bibliothek werden automatisch installiert.

1

Klicken Sie im Dialogfeld Installation Wizard Completed (Installations-Assistent abgeschlossen) auf die Schaltflache
Finish (Fertig stellen).

Ergebnis: Die TeSys DTM-Bibliothek ist auf Inrem Computer installiert.

Benutzeroberflache

Uberblick

In diesem Abschnitt werden die verschiedenen Menus und Registerkarten, die in
SoMove mit TeSys T DTM zur Verfligung stehen, beschrieben.

Allgemeine Beschreibung

Uberblick

Der TeSys T DTM kann sich im erweiterten Modus oder im Basismodus befinden,
je nach verwendetem FDT container:

* Der erweiterte Modus ist nur mit SoMove verfiigbar und ermdéglicht den
Zugriff auf den gesamten Funktionsumfang des DTM.

» Der Basismodus ist mit anderen kompatiblen FDT containersn verfiigbar und
ermoglicht den Zugriff auf einige Funktionen des DTM.

Prasentation im erweiterten Modus

SoMove Lite

1234

Der Arbeitsbereich ist in folgende Bereiche unterteilt:

1 Mendileiste, Seite 25

2 Symbolleiste, Seite 25

1672614DE-02
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3 Synchronisationsdatenbereich, Seite 31

4 Statusleiste, Seite 31

5 Registerkartenbereich (Inhalt von der ausgewahlten Registerkarte
abhangig)

Prasentation im Basismodus

Der Arbeitsbereich ist in folgende Bereiche unterteilt:

1 Registerkartenbereich (Inhalt von der ausgewahlten Registerkarte
abhangig)
2 Synchronisationsdatenbereich, Seite 31

Registerkartenbereich

Die nachstehende Tabelle zeigt die verfiigbaren Registerkartenbereiche fir den

Basismodus und den erweiterten Modus an.

Registerkartenname Beschreibung Basismodus Erweiterter Modus

my Device (Mein Gerat) | Auf dieser Registerkarte, Seite 34 werden die Geratemodule | XX XX
und Eigenschaften angezeigt.

operate Diese Registerkarte, Seite 35 zeigt die Betriebsdaten an. XX XX

parameter list Registerkarten enthalten Darstellungen der Parameter und X XX

(Parameterliste) Zustande des LTM R-Controllers.

Auslésung XX XX

Uberwachung - XX

Diagnose - XX

Anwenderspezifische Registerkarte fir das Erstellen oder Modifizieren eines - XX

Logik strukturierten Textprogramms, Seite 245

FB-Diagramm Registerkarte fiir das Erstellen oder Modifizieren eines FBD- | — XX

Programms, Seite 300

24
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Registerkartenname

Beschreibung

Basismodus

Erweiterter Modus

Logiksimulator

Registerkarte fiir das Simulieren und das Debugging eines
anwenderspezifischen Logikprogramms vor dessen
Ubertragung zum LTM R-Controller, Seite 312

XX

— Nicht verfugbar

X Eingeschrankt verfigbar

XX Uneingeschrankt verfugbar

Meniuleiste und Symbolleiste

Menileiste

Symbolleiste

Diese Funktionen sind im erweiterten Modus bei Verwendung von SoMove
verfligbar. Am oberen Rand des Arbeitsbereichs wird folgende Mendileiste

angezeigt:

Nachfolgend werden nur die speziellen LTM R-Controller-Funktionen

beschrieben:

* Menu Gerat mit den TeSys T DTM-spezifischen Funktionen je nach

Verbindungsmodus.

+ Das Mend File (Datei) mit der SoMove-Funktion zur

Konfigurationswiederherstellung (Configuration Recovery) ist gezielt auf

den TeSys T-DTM ausgerichtet.

Andere Mendus sind allgemeiner Art. Sie werden in der Online-Hilfe zu SoMove

Lite beschrieben.

Die Symbolleiste am oberen Rand des Arbeitsbereichs direkt unter der Menuleiste

ist spezifisch flir den DTM:

Die Schaltflachen in der Symbolleiste ermdglichen es dem Benutzer, direkt auf die
Hauptfunktionen zuzugreifen, ohne die Meniileiste zu verwenden.

Mit der Schaltflache ‘EQ werden alle Parameter aus dem verbundenen LTM R-

Controller neu geladen.
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Mentu ,,Gerat“ im Modus ,,nicht verbunden*

Untermenii

Funktion

Beschreibung

Maintenance , Seite
320

Firmware update

Aktualisiert die Firmware des LTM R-Controllers

Anwenderspezifi-
sche Logik , Seite
245

Neues anwenderspezifisches
Programm

Erstellt ein neues leeres strukturiertes Textprogramm

Anwenderspezifisches Programm
offnen

Offnet das Konfigurationsverzeichnis fiir die Auswahl eines
vorhandenen strukturierten Textprogramms

Anwenderspezifisches Programm
speichern

Speichert die Anderungen am strukturierten Textprogramm

Anwenderspezifisches Programm
speichern als

Speichert die Anderungen am strukturierten Textprogramm in ein
ausgewahltes Verzeichnis

Anwenderspezifisches Programm
schlieBen

Schliel3t das derzeit gedffnete strukturierte Textprogramm

Anwenderspezifisches Programm
kompilieren

Kompiliert das derzeit gedffnete strukturierte Textprogramm

FB-Diagramm , Seite
286

Neues FB-Diagramm

Erstellt ein leeres FBD-Programm

FB-Diagramm 6ffnen

Offnet das Konfigurationsverzeichnis fiir die Auswahl eines
vorhandenen FBD-Programms

FB-Diagramm speichern

Speichert die Anderungen am FBD-Programm

FB-Diagramm speichern als

Speichert die Anderungen am FBD-Programm in ein ausgewahltes
Verzeichnis

FB-Diagramm in ST-Programm
kompilieren

Konvertiert das derzeit gedffnete FBD-Programm in eine strukturierte
Textdatei

FBD-Editor

Ermadglicht den Benutzern das Manipulieren von FBD-Blocken
(Kopieren, Ausschneiden, Einfiigen, Léschen, Alle auswéahlen
und Auswahl aufheben)

Ansicht\Raster anzeigen

Zeigt die Rasterlinien an

Ansicht\Raster verbergen

Blendet die Rasterlinien aus

Ansicht\Eigenschaftsfenster

Zeigt die Eigenschaften des ausgewahlten Objekts an

Ansicht\Werkzeugleiste

Zeigt die verschiedenen Kategorien von Blocken an

Ansicht\Verkleinern

Zeigt einen gréReren Bereich des Programms an

Ansicht\VergréBern

Bietet eine detailliertere Anzeige des Programms

Ansicht\Zoom auf

Bietet eine individuell angepasste Ansicht des Programms (50 %,
75 %, 100 %, 150 %, 200 % oder 400 %)

Tools\Verbindungen neu
nummerieren

Sortiert Verbindungsnummern in aufsteigender Folge

Tools\Alle Verbindungen anzeigen

Zeigt an, welche Bldcke miteinander verbunden sind

Tools\Alle Verbindungen ausblenden

Bietet eine bessere Gesamtansicht der Blocke

Tools\Funktionsblocke neu
nummerieren

Sortiert Blocknummern in aufsteigender Folge
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Mentu ,,Gerat“ im Modus ,,verbunden*

Untermenii

Funktion

Beschreibung

Dateilibertragung ,
Seite 214

Backup-Befehl

Spezielle Funktion des LTM R-Ethernet-Controllers, mit der die
Betriebsparameterdatei im Controller auf den Server kopiert wird

Wiederherstellungsbefehl

Spezielle Funktion des LTM R-Ethernet-Controllers, mit der die
Betriebsparameterdatei im Server auf den Controller kopiert wird

Befehl , Seite 28

Run1 Aktiviert die Funktion des Ausgangs O.1

Run2 Aktiviert die Funktion des Ausgangs O.2

Anhalten Deaktiviert Ausgange

Lok/Dez Schaltet um zwischen lokalem und dezentralem Steuermodus

Eingabe Konfig.

Erméglicht das Andern von Hauptparametern im verbundenen Modus

Ende Konfig.

Beendet den vorherigen Zustand

Reset , Seite 177

Ausldsungsriicksetzung

Setzt erkannte Auslésungen zuriick.

Kennwort , Seite 29

Kennwort anlegen

Erstellt ein neues Kennwort

Kennwort andern

Andert das Kennwort

Kennwort I6schen

Léscht das Kennwort

Wartung

Datum und Uhrzeit des Gerits
einstellen

Synchronisiert das Datum und die Uhrzeit des LTM R-Controllers mit
dem Datum und der Uhrzeit des PC

Test , Seite 323

Simuliert eine thermische Auslésung.

Anwenderspezifi-
sche Logik , Seite
245

Neues anwenderspezifisches
Programm

Erstellt ein neues leeres strukturiertes Textprogramm

Anwenderspezifisches Programm
offnen

Offnet das Konfigurationsverzeichnis fiir die Auswahl eines
vorhandenen strukturierten Textprogramms

Anwenderspezifisches Programm
speichern

Speichert die Anderungen am strukturierten Textprogramm

Anwenderspezifisches Programm
speichern als

Speichert die Anderungen am strukturierten Textprogramm in ein
ausgewahltes Verzeichnis

Anwenderspezifisches Programm
schlieRen

Schlief3t das derzeit gedffnete strukturierte Textprogramm

Anwenderspezifisches Programm
kompilieren

Kompiliert das derzeit gedffnete strukturierte Textprogramm

Anwenderspezifisches Programm
vom Gerat zum PC

Ubertragt ein strukturiertes Textprogramm vom verbundenen LTM R-
Controller zum Logik-Editor

Anwenderspezifisches Programm
vom PC zum Gerit

Ubertragt ein strukturiertes Textprogramm vom Logik-Editor zum
verbundenen LTM R-Controller

FB-Diagramm , Seite
286

Siehe die Beschreibung des Untermenus FB-Diagramm im Modus
,nicht verbunden®

Loschen , Seite 188

Alles lI6schen

Loscht alle Parameter (Verlauf, Statistik, Netzwerk usw.) aufler den
Parametern ,Motor — Anlaufzahler LO1 und LO2" und ,Controller —
Max. interne Temperatur*

LTMR-Einstellungen I6schen

Stellt die Werksteinstellungen fir den LTM R-Controller-Schutz wieder
her

Netzwerkeinstellungen I6schen

Stellt die Werksteinstellungen fiir den Netzwerk-Port (Adresse usw.)
wieder her

Statistik I6schen

Léscht die Statistik auRer den Parametern ,Motor — Anlaufzahler LO1
und LO2“ und ,,Controller — Max. interne Temperatur®

Warmegrenzl. Niveau I6schen

Léscht Temperaturinformationen, um fiir einen Notfall-Neustart eine
thermische Auslésung zu Ubergehen, Seite 83
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Wiederherstellen der Konfiguration

Die Funktion ,Konfigurationswiederherstellung“ erméglicht das Laden einer
PowerSuite 2-Projektdatei mit TeSys T DTM in SoMove.

Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf Datei > Offnen.
2 Wabhlen Sie in der Auswahlliste fur den Dateityp PS2-Konfigurationsdateien aus.
3 Offnen Sie die PowerSuite 2-Projektdatei .impr, um eine Wiederherstellung
durchzufiihren.

HINWEIS: Wenn Parameter nicht aus der PowerSuite 2-Projektdatei
entnommen werden kénnen, kann die PowerSuite 2-Projektdatei wahrend des
Wiederherstellungsprozesses fertiggestellt werden.

Weitere Einzelheiten zu dieser Funktion finden Sie in der Online-Hilfe zu SoMove
Lite.

Untermenu ,,Befehl“

Uberblick

Diese Funktion ist im erweiterten Modus bei Verwendung von SoMove verfligbar.
Die Funktionen des Unterments Befehl ermdglichen:

das Steuern der Logikausgange des LTM R-Controllers

das Umschalten zwischen lokalem und dezentralem Modus

den Start des Konfigurationsmodus

Ausgangssteuerungsfunktionen

Die Steuerungsfunktionen Run1, Run2 und Anhalten steuern die Ausgange O.1
und O.2 des LTM R-Controllers

Das Ergebnis dieser Funktionen ist abhé&ngig von den folgenden Parametern:
» dem Motorbetriebsmodus
» dem Status des Gerats
» dem Steuermodus
» der Kanaleinstellung

In der nachfolgenden Tabelle sind die Funktionen fur die einzelnen Betriebsmodi
aufgeflihrt:, Seite 153

Betriebsmodus Zuordnung Run1 Run2 Anhalten
Uberlast 2-Draht (gehalten) Keine Aktion Keine Aktion Keine Aktion
3-Draht (Impuls)
Unabhangig 2-Draht (gehalten) Motorsteuerung (O.1) Steuerung von O.2 Motor stoppen (0.1 6ffnen)

und O.2 wahrend der
Betatigung 6ffnen

3-Draht (Impuls) Motor starten (O.1 0.2 schlielen Motor stoppen (0.1 6ffnen)
schlieRen) und O.2 6ffnen
2 Drehrichtungen 2-Draht (gehalten) Rechtslauf Linkslauf Stoppen, solange gedruickt
(Reverser)
3-Draht (Impuls) Motor im Rechtslauf Motor im Linkslauf Motor stoppen
starten starten
2-Schritt 2-Draht (gehalten) Motorsteuerung Keine Aktion Stoppen, solange gedriickt
3-Draht (Impuls) Motor starten Keine Aktion Motor stoppen
28 1672614DE-02




Beschreibung des TeSys T DTM

Betriebsmodus

Zuordnung

Run1 Run2 Anhalten

2 Drehzahlen

2-Draht (gehalten)

Steuerung mit niedriger
Drehzahl

Steuerung mit hoher
Drehzahl

Stoppen, solange gedriickt

3-Draht (Impuls)

Anlauf bei hoher
Drehzahl

Anlauf bei niedriger Motor stoppen

Drehzahl

Lokale und dezentrale Steuerfunktion

Mit der lok/dez-Steuerfunktion wird zwischen dem lokalen und dem dezentralen
Steuermodus umgeschaltet.

Diese Funktion ist vom Betriebsmodus unabhangig.

Konfigurationsmodus

Im nicht verbundenen Modus lassen sich die Hauptparameter jederzeit andern.

Im verbundenen Modus ermdglicht der Befehl Eingabe Konfig. den Start des
Konfigurationsmodus, um:

» die Hauptparameter des LTM R-Controllers einzustellen,
+ anwenderspezifische Logikdateien hochzuladen.
Mit dem Befehl Ende Konfiguration wird der Konfigurationsmodus verlassen.

HINWEIS: Bei Einstellung eines fehlerhaften Parameters ignoriert das Gerat
den Befehl Ende Konfiguration und bleibt im Konfigurationsmodus. Es wird
das LTM R-Konfigurationsauslésungsbit eingestellt , Seite 69.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

» Beim Aktivieren des Konfigurationsmodus wird ein Anhalten des Motors
forciert.

» Bedenken Sie die Auswirkungen auf alle angeschlossenen Einheiten, bevor
Sie eine Operation ausfihren.

+ Wenn Sie einen Befehl zu einem Statuswechsel ausgeben, gehen Sie nie
ohne Uberpriifung davon aus, dass sich der Motor in einem bestimmten
Status befindet.

» Prifen Sie grundsatzlich den Motorstatus, bevor Sie Aktivitaten durchfiihren,
die einen Motor betreffen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen

oder Sachschaden zur Folge haben.

Passwortverwaltung

Uberblick

Diese Funktion ist im erweiterten Modus bei Verwendung von SoMove im
verbundenen Modus verfuigbar. Sie ermoglicht die Einrichtung eines Kennworts,
um zu verhindern, dass die LTM R-Parameter von unberechtigten Personen
verandert werden. Wenn ein Kennwort eingestellt ist, kdbnnen Unberechtigte zwar
die angezeigten Informationen ansehen, aber keine Parameterwerte bearbeiten.

Das Kennwort muss eine Ganzzahl im Bereich von 0001 bis 9999 sein.

Das Kennwort wird auch fiir das Ausfiihren der SoMove-Funktion In Geréat
speichern bendtigt.
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Kennwort erstellen

Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf Gerét > Kennwort > Kennwort erstellen.
Das Dialogfenster Kennwort erstellen 6ffnet sich.
2 Geben Sie im Feld Neues Kennwort eingeben ein neues Kennwort ein.
3 Geben Sie im Feld Neues Kennwort bestéatigen das neue Kennwort noch einmal ein.
4 Klicken Sie auf OK, um das Kennwort zu aktivieren, und schlielen Sie das Dialogfeld.

Andern eines Kennworts

Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf Gerat > Kennwort > Kennwort andern.
Das Dialogfenster Kennwort dndern 6ffnet sich.
2 Geben Sie im Feld Altes Kennwort das bisherige Kennwort ein.
3 Geben Sie im Feld Neues Kennwort eingeben ein neues Kennwort ein.
4 Geben Sie im Feld Neues Kennwort bestéatigen das neue Kennwort noch einmal ein.
5 Klicken Sie auf OK, um das neue Kennwort zu aktivieren, und schlieen Sie das Dialogfeld.

Loschen eines Kennworts

Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf Gerédt > Kennwort > Kennwort 16schen.
Das Dialogfenster Kennwort I6schen 6ffnet sich.
2 Geben Sie im Feld Altes Kennwort das bisherige Kennwort ein.
3 Klicken Sie auf OK, um das Kennwort zu I6schen, und schlieBen Sie das Dialogfeld.

Gerateversionsmanagement

Uberblick

Diese Funktion steht im Basismodus oder im erweiterten Modus bei Verwendung
von SoMove zur Verfligung.

Ein Projekt wird fir eine spezielle Firmware-Version des LTM R-Controllers und
des LTM E-Erweiterungsmoduls erstellt.

Ein Projekt kann auf einem TeSys T-Gerat nur dann gespeichert werden, wenn
seine Firmware-Version dieselbe ist wie die im Projekt eingestellte Version.

Ist dies nicht der Fall, muss die im Projekt eingestellte Firmwareversion geandert
und der Inhalt des Projekts konvertiert werden, sodass er der Firmwareversion
des TeSys T-Gerats entspricht.

Fenster ,,Topologie bearbeiten*

Dieses Verfahren beschreibt, wie Sie die Firmware des Gerats im Projekt andern:

30
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Schritt Aktion

1 Wabhlen Sie die Registerkarte my Device aus.
2 Klicken Sie auf die Schaltfliche Andern.
3 Andern Sie die Firmwareversion des Projekts entsprechend der Firmwareversion

Ihres LTM R-Controllers und/oder des LTM E-Erweiterungsmoduls.

4 Klicken Sie auf die Schaltflache Konvertieren.

HINWEIS: Wenn die Firmwareversionen bei der Ausfihrung des Befehls
Store to device nicht libereinstimmen, 6ffnet sich das Fenster Topologie
bearbeiten mit der ausgewahlten Firmwareversion des angeschlossenen
Geréts.

Fenster ,,Konfigurationskonvertierung“

Nach Konvertierung der Firmware-Gerate und der Projektinhalte zeigt das Fenster
Konfigurationskonvertierung an, welche Parameter in der Anwendung
aktualisiert wurden.

Nach Konvertierung des Projekts gibt es drei mdgliche Auswirkungen auf die
Parameter:

Ein Parameter wurde entfernt.

Ein Parameter wurde hinzugefiigt und die Werkseinstellung des Parameters
wird automatisch ausgewahlt.

Ein Parameter wurde auf die Werkseinstellung zuriickgesetzt. Dies kommt
vor, wenn der Parameter einen minimalen oder maximalen Wert
Uberschreitet.

HINWEIS: Uberpriifen Sie stets die Parameter, die bei der Konvertierung
geandert wurden, um sie an lhre Anwendungsanforderungen anzupassen.

Wenn ein Parameter verandert wird und nicht im Basismodus verfugbar ist,
kann er nur im erweiterten Modus mit SoMove verandert werden.

Status- und Synchronisationsdatenleiste

Ziel

Die Synchronisationsdatenleiste oberhalb des Arbeitsbereichs zeigt den
Synchronisationszustand der Daten zwischen dem LTM R-Controller und
dem PC an.

Die Statusleiste unten im Arbeitsbereich zeigt den aktuellen Status des LTM
R-Controllers und Informationen zu SoMove an. Weitere Informationen zum
Statusleistensymbol flir SoMove finden Sie in der Online-Hilfe zu SoMove
Lite.
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Beschreibung des erweiterten Modus

1 Status des LTM R-Controllers
2 Projektstatus
3 Verbindungsstatus

4 Synchronisationsdatenleiste

Beschreibung des Basismodus

— .
e B

- e - — Rad

v

=

1 Verbindungsstatus

2 Synchronisationsdatenleiste
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Status des LTM R-Controllers

Projektstatus

Verbindungsstatus

Diese Leiste steht im Basismodus oder im erweiterten Modus bei Verwendung
von SoMove zur Verfligung.

Der TeSys T DTM zeigt den Status des LTM R-Controllers an. Die Statusanzeige
ist nur im verbundenen Modus verfiigbar.

Der Status des LTM R-Controllers kann wie folgt sein:

* in config.: Der LTM R-Controller befindet sich im Konfigurationsmodus, Seite
29.

» trip: Der LTM R-Controller befindet sich im ausgeldsten Zustand.

+ trip: Vom LTM R-Controller wird eine Auslésung erkannt. Detaillierte
Angaben zur Auslosung stehen auf der Registerkarte, Seite 43 trip
(Auslésung) zur Verfliigung.

* running: Der LTM R-Controller hat erkannt, dass der Motor lauft.
» starting: Der durch den LTM R-Controller gesteuerte Motor fahrt hoch.

» alarm: Der LTM R-Controller hat einen Alarm erkannt. Detaillierte Angaben
zum Alarm stehen auf der Registerkarte, Seite 43 trip (Auslésung) zur
Verfugung.

+ ready: Vom LTM R-Controller wird keine Auslésung erkannt.

* Not ready: Der LTM R-Controller befindet sich in einem temporaren
Zwischenzustand.

Diese Leiste ist nur im erweiterten Modus bei Verwendung von SoMove verfligbar.

Ein SoMove-Projekt kann folgenden Status aufweisen:
* Project Loaded: Im Arbeitsbereich wird ein Projekt angezeigt.
* No Project Open: Der Projekt-Arbeitsbereich ist leer.

Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt zur Arbeit im nicht verbundenen
Modus (Offline-Modus) in der SoMove Lite-Online-Hilfe.

Diese Leiste steht im Basismodus oder im erweiterten Modus bei Verwendung
von SoMove zur Verfligung.

Der Verbindungsstatus zeigt den Status der Verbindung zwischen dem LTM R-
Controller und dem PC an:

Nicht verbundener Modus Stérungsmodus Verbundener Modus
Symbol
Beschrei- Der LTM R-Controller ist nicht mit dem | Die Verbindung zwischen dem LTM R- | Der LTM R-Controller ist mit dem PC
bung PC verbunden. Controller und dem PC ist gestért oder | verbunden.
unterbrochen.

Synchronisationsdatenbereich

Diese Leiste steht im Basismodus oder im erweiterten Modus bei Verwendung
von SoMove zur Verfligung.

Wenn sich der LTM R-Controller im verbundenen Modus befindet, werden die
angezeigten Daten automatisch synchronisiert.

1672614DE-02

33



Beschreibung des TeSys T DTM

Der Synchronisationsdatenbereich zeigt den Synchronisationsstatus der
Parameter zwischen dem LTM R-Controller und dem PC an:

Nicht verbundener Modus

Verbundener Modus

Symbol

Beschreibung

Der LTM R-Controller ist nicht mit dem PC synchronisiert:

» Die Uberschriften der Parameterlisten und die
Synchronisationsdaten erscheinen blau.

* Die Parameter werden nicht in Echtzeit aus dem LTM
R-Controller ausgelesen.

« Alle Einstellungen kénnen wie im
Konfigurationsmodus geandert werden.

» Geanderte Parameter werden lokal in das SoMove-
Projekt auf dem PC geschrieben. Das Projekt sollte
gespeichert werden, um diese Anderungen zu
speichern.

Der LTM R-Controller ist mit dem PC synchronisiert.

+ Die Uberschriften der Parameterlisten und die
Synchronisationsdaten erscheinen orange.

* Die Parameter werden in Echtzeit aus dem LTM R-
Controller ausgelesen.

* Einige der Haupteinstellungen kénnen nur im
Konfigurationsmodus geandert werden, Seite 29.

» Geanderte Parameter werden in Echtzeit in den LTM
R-Controller geschrieben und benétigen keine
Bestatigung.

Registerkarte my Device (Mein Gerat)

Uberblick

Diese Registerkarte steht im Basismodus oder im erweiterten Modus bei
Verwendung von SoMove zur Verfigung.

Die Registerkarte my Device zeigt die Haupteigenschaften und Module des
ausgewahlten LTM R-Controllers an.

Beschreibung

In dieser Abbildung werden die Informationen liber das TeSys T-
Motormanagementsystem dargestellit.

34
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Angezeigte Informationen

Die Registerkarte my Device enthalt die folgenden Informationen Uber das TeSys
T-Motormanagementsystem:

+ Eigenschaften:
o Nennstromstarke in Ampere
o Steuerspannung: Spannungsversorgung des LTM R-Controllers in Volt
o Netzwerk-Port-Protokoll
o Vorhandensein der Spannungsmessung
o Die Anzahl der Logikeingange/Ausgange am Erweiterungsmodul
» Aufbau des TeSys T-Motormanagementsystems
o Referenznummer jedes Moduls
o Firmwareversionen der einzelnen Module

o Andern Sie die Schaltflaiche, um die aktuelle Projekt-Firmware an die
angeschlossene Produkt-Firmware anzupassen., Seite 30

» Software:
o Version von TeSys T DTM
* Visuelle Elemente:

o Der jeweils ausgewahlte Typ des LTM R-Controllers wird durch ein Bild
dargestellt.

Registerkarte operate

Uberblick
Diese Registerkarte steht im Basismodus oder im erweiterten Modus bei
Verwendung von SoMove zur Verfugung.
Mit der Registerkarte operate werden die Betriebsdaten fir den LTM R-Controller
eingestellt und angezeigt.

Beschreibung

Der Arbeitsbereich ist in drei Zonen eingeteilt:

+ Uberwachung: Auflistung der einzuhaltenden Parameter auf der
Registerkarte ,operate”

+ Eingangs-/Ausgangsterminals: Simulation der Aktivitat eines Eingangs/
Ausgangs

+ Einstellungen: Veranderung der Parameter online
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1 Uberwachungsbereich
2 Eingangs-/Ausgangsterminalbereich
3 Einstellungsbereich

Uberwachungsparameter

Im Uberwachungsbereich einen Parameter hinzufiigen:

Schritt Aktion
1
Klicken Sie auf die Schaltflache .
2 Wahlen Sie den Parameter, den Sie der Uberwachung hinzufiigen méchten.
3 Klicken Sie auf ADD (Hinzufligen).
Der Parameter wird im Uberwachungsbereich angezeigt.

Um einen Parameter aus dem Uberwachungsbereich zu entfernen, klicken Sie auf

die Schaltflache 0 vor dem Parameter.

Eingangs-/Ausgangsterminalstatus

Die nachstehende Tabelle zeigt den Ein-/Ausgangsstatus des LTM R-Controllers

an.
Ein-/Ausgangsstatus Farbstatusbox Beschreibung
Aktiv Grin Aktiv
Inaktiv Grau Inaktiv

Parametereinstellungen

Im Einstellungsbereich einen Parameter hinzufiigen:
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Schritt Aktion
1
Klicken Sie auf die Schaltflache .
2 Wabhlen Sie den Parameter, den Sie im Einstellungsbereich hinzufiigen méchten.
3 Klicken Sie auf ADD (Hinzufiigen).
Der Parameter wird im Einstellungsbereich angezeigt.

Um einen Parameter aus dem Einstellungsbereich zu entfernen, klicken Sie auf

die Schaltflache m vor dem Parameter.

Registerkartenbereich

Uberblick

Auf den folgenden Registerkarten werden Informationen auf dieselbe Weise
angezeigt.

Registerkartenname Beschreibung Basismodus Erweiterter Modus

parameter list Registerkarten enthalten Darstellungen der Parameter und X XX

(Parameterliste) Zusténde des LTM R-Controllers.

Auslésung XX XX

Uberwachung - XX

Diagnose - XX

Dieses Thema erlautert die verschiedenen Bereiche des Bildschirms und ihre Funktion.

— Nicht verfugbar

X Eingeschrankt verfligbar

XX Uneingeschrankt verfligbar
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Beschreibung

Diese Abbildung stellt die allgemeinen Informationen auf diesen Registerkarten dar:

Strukturansicht

1 Strukturansicht mit Elementen und Unterelementen fir den Zugriff auf
verschiedene Parametertabellen

2 Anzeigebereich mit der Parametertabelle
3 Suchfunktion

4 Symbolleiste des Anzeigebereiches

Die Strukturansicht besteht aus Elementen mit oder ohne Unterelemente. Wahlen
Sie ein Element oder Unterelement in der Struktur aus, um den Anzeigebereich
auf der rechten Seite zu aktualisieren. Die angezeigte Tabelle enthalt die
entsprechenden Parameter in Familien und Unterfamilien gruppiert.

Symbolleiste fur den Anzeigebereich

Die Ansicht des Anzeigebereichs kann mit den folgenden Schaltflachen
angepasst werden, die sich in der oberen rechten Ecke des Anzeigebereichs

befinden:
Schaltf- | Funktion Beschreibung
lache
Tabellenan- Parameter in einer Tabelle nach Familie und Unterfamilie aufgelistet.
sicht
Skizzenansicht | Parameter werden mit Grafiken (Diagramme, Zeichnungen usw.) angezeigt, um Parametereinstellungen

anwenderfreundlich zu erlautern. Derzeit bietet der TeSys TDTM keine derartige Ansicht.

Alle erweitern

Erweitert alle Familien und Unterfamilien, um alle Parameter anzuzeigen.

]

Alle reduzieren

Reduziert alle Familien und Unterfamilien im Anzeigebereich.
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Anzeigebereich in der Tabellenansicht

1 Spalteniiberschrift.
2 Parameterfamilie.
3 Parameter-Unterfamilie.

4 Parameter:

» Es gibt pro Parameter eine Zeile, wobei einige der Eigenschaften in den
verschiedenen Zellen der Zeile angezeigt werden.

» Der Inhalt weilRer Zellen ist veranderbar, wahrend graue Zellen
schreibgeschiitzt sind.

5 Reduzieren/Erweitern-Symbol: Um eine Parameterfamilie oder -Unterfamilie zu
erweitern oder zu reduzieren, klicken Sie auf den Pfeil auf der Linie mit der
entsprechenden Farbe.

Sortieren von Parametern

So sortieren Sie die Parameter gemaR den Werten in einer Spalte:

Schri- | Aktion Ergebnis Uberschriftenbeispiel
tt
1 Klicken Sie einmal auf « Parameter werden in ihrer jeweiligen Unterfamilie oder Familie
die Uberschrift. gemal der Wertspalte aufsteigend sortiert (alphabetisch oder
numerisch).
+  Uberschriften werden mit einem nach oben gerichteten Pfeil
angezeigt.
2 Klicken Sie ein zweites » Parameter werden in ihrer jeweiligen Unterfamilie oder Familie
Mal auf die Uberschrift. gemal der Wertspalte absteigend sortiert (alphabetisch oder
numerisch).
+  Uberschriften werden mit einem nach unten gerichteten Pfeil
angezeigt.
3 Klicken Sie ein drittes » Die Parameters werden in der urspriinglichen Reihenfolge
Mal auf die Uberschrift. angezeigt.

»  Die Uberschrift wird ebenfalls in der urspriinglichen Form angezeigt.
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Andern der Spaltenreihenfolge

So andern Sie die Spaltenreihenfolge in der Anzeige:

Schri- | Aktion
tt
1 Klicken Sie auf eine Spalteniberschrift.
2 Ziehen Sie die Spalte an die gewiinschte Position.
Suchfunktion
So suchen Sie in einer angezeigten Tabelle nach einem bestimmten Text:
Schri- | Aktion
tt
1 Geben Sie in das erste Feld der Suchleiste oben im Anzeigebereich die Zeichen ein, nach denen gesucht werden soll (Teil eines
Worts, Code, Gerat, usw.).
2 Wahlen Sie die zu durchsuchende Spalte in der Liste aus.
Wenn Sie die Option All (Alle) wahlen, wird die Suche in allen Spalten der Tabelle durchgefiihrt.
3 Kicken Sie auf Search (Suchen).
* Der erste gefundene ubereinstimmende Text wird hervorgehoben.
* Um nach weiteren Instanzen zu suchen, klicken Sie erneut auf Search (Suchen).
*  Wenn kein Gbereinstimmender Text gefunden wird, andert sich die Farbe der Zeichen im Suchfeld in Rot.

Registerkarte parameter list (Parameterliste)

Uberblick
Diese Registerkarte steht im Basismodus (eingeschrankt) oder im erweiterten
Modus bei Verwendung von SoMove zur Verfigung.
Mit der Registerkarte parameter list (Parameterliste) werden die
Einstellungsparameter fir den LTM R-Controller eingestellt und angezeigt.
Nur Parameterwerte in den weil3en Eingabefeldern kénnen geandert werden.
Beschreibung

Eine allgemeine Beschreibung der Registerkarte finden Sie in der Beschreibung
des Registerkartenbereichs, Seite 37.
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1 Spalte fur Parameterwerte.

2 Anderungsspalte: Wenn der entsprechende Wert von der Werkseinstellung abweicht, erscheint ein Stiftsymbol.

3 Spalte mit Werkseinstellungen veranderbarer Werte.

4 Spalte mit den Mindestwerten numerischer Parameter.

5 Spalte mit den Hochstwerten numerischer Parameter.

6 Adressenspalte: Zeigt das Parameterregister und gegebenenfalls eine Bitnummer an.

Einstellen numerischer Werte

Es gibt zwei Méglichkeiten zum Einstellen eines Parameters mit einem
numerischen Wert:

+ Direkteingabe des numerischen Werts
* Auswahl des Werts Uiber die Drehknopfe
So legen Sie einen numerischen Wert per Direkteingabe fest:

Schritt Aktion
1 Wabhlen Sie ein Objekt aus der Strukturansicht aus.
2 Geben Sie den Parameterwert in das weil3e Eingabefeld ein.
3 Driicken Sie ENTER, um den neuen Parameterwert zu bestatigen:

*  Wenn der Wert zwischen dem Mindest- und dem Hochstwert liegt und mit dem Auflésungsintervall tbereinstimmt,
wird der Parameterwert auf den neuen Wert eingestellt.

*  Wenn der Wert zwischen dem Minimal- und dem Maximalwert liegt, aber nicht mit dem Auflésungsintervall
Ubereinstimmt, wird der Parameterwert auf einen zuladssigen Wert aufgerundet.

*  Wenn der Wert nicht zwischen dem Mindest- und dem Hochstwert liegt:

o Wenn der angeforderte Wert geringer ist als der Mindestwert, wird der Parameter auf den Mindestwert
eingestellt.

o Wenn der angeforderte Wert hdher ist als der Hochstwert, wird der Parameter auf den Hochstwert eingestellt.

Um einen numerischen Wert mit den Drehkndpfen einzustellen:
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Schritt Aktion
1 Wabhlen Sie ein Objekt aus der Strukturansicht aus.
2 Klicken Sie auf das weilte Eingabefeld fiir den Parameter, um ihn mit den Drehkndpfen rechts neben dem Eingabefeld
einzustellen.
3 Verwenden Sie die Drehknopfe, um den Wert zu erhéhen oder zu verringern. Sie kénnen den Wert nicht Giber den
maximal zuldssigen Wert hinaus erhéhen oder auf einen Wert unterhalb des minimal zuldssigen Wertes verringern.

Bearbeiten einer Zeichenkette

Um einen aus einer Zeichenkette bestehenden Parameter einzustellen:

Schritt Aktion
1 Wabhlen Sie ein Objekt aus der Strukturansicht aus.
2 Geben Sie die Zeichenkette in das weile Eingabefeld ein.
3 Driicken Sie ENTER zum Bestatigen.

Auswahl von Werten aus einer Liste

Auswahl eines Wertes aus einer Liste:

Schritt Aktion
1 Wahlen Sie ein Objekt aus der Strukturansicht aus.
2 Klicken Sie auf das weile Eingabefeld fiir den Parameter, um ihn mit dem abwarts gerichteten Pfeil rechts neben dem
Eingabefeld einzustellen.
3 Klicken Sie auf die Pfeilschaltflache, um die Dropdown-Auswabhlliste zu &ffnen.
4 Wahlen Sie einen Wert aus.
5 Driicken Sie ENTER zum Bestatigen der Auswahl.

Anwenderspezifische Tabellenadressen einstellen (nur erweiterter Modus)

Um anwenderspezifische Tabellenadressen einzustellen:

Schritt | Aktion

1

Wahlen Sie Anwenderspezifische Tabelle in der Strukturansicht:
Die Adressen sind von 0 bis 98 angeordnet und entsprechen den Registern 800 bis 898.
Die Adressen sind in vier Gruppen aufgeteilt.

Geben Sie einen Adresswert in der Tabelle ein:
Die Adresse muss im Dezimalformat eingegeben werden.
Um die Adresse aus der Tabelle zu entfernen, geben Sie die Adresse 0 ein.

Driicken Sie ENTER zum Bestéatigen der neuen Adresse.
Wenn die Adresse akzeptiert wird, wird sie der anwenderspezifischen Tabelle hinzugefiigt.
Wird sie nicht akzeptiert, so bleibt die zuvor akzeptierte Adresse in der Tabelle.

HINWEIS: Weitere Informationen Uiber die anwenderspezifische
Tabellenvariable finden Sie im entsprechenden Abschnitt.

Prozesskanalmodus einstellen

Fur den LTM R-Ethernet-Controller kénnen Sie folgendes Profil wahlen:
E_TeSysT Fast Access
EIOS_ TeSysT
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Registerkarte trip

Uberblick

Beschreibung

Jedes Profil beinhaltet eine beschrankte Liste an Registern, deren Werte direkt an
die Variablen-Tabelle des 10-Scanner-Controllers weitergeleitet werden.

» Register fir E_TeSysT Fast AccessE_TeSys T-Schnellzugriff-Profilregister,
Seite 201

* Register fur EIOS_TeSysTEIOS_ TeSys T-Profilregister, Seite 201

Stellen Sie den Parameter UNIT ID in der E/A-Scankonfiguration des Controllers
auf ,1" ein.

Diese Registerkarte steht im Basismodus oder im erweiterten Modus bei
Verwendung von SoMove zur Verfugung.

Auf der Registerkarte trip (Auslésung) werden die in Verbindung mit dem
angeschlossenen LTM R-Controller, Seite 59 erkannten Auslésungen oder
Alarme angezeigt.

Die Daten auf dieser Registerkarte sind nur im verbundenen Modus
aussagekraftig.

Eine allgemeine Beschreibung der Registerkarte finden Sie in der Beschreibung
des Registerkartenbereichs, Seite 37.

Auf dieser Registerkarte werden angezeigt:
» der Status der erkannten Auslésungen und Alarme im LTM R-Controller:
o der Status der Auslésungsen und Alarme
o die Zahler flr Ausldésungen und Alarme, Seite 70
» ein Verlauf der erkannten Auslésungen, Seite 74

Statuselement in Strukturansicht

Die Tabelle im Anzeigebereich enthalt die Ausldsungen und Alarme, die durch den
LTM R-Controller erkannt werden kénnen. Im verbundenen Modus gibt sie jeweils
den Status der durch den angeschlossenen LTM R-Controller erkannten
Ausldésungen und Alarme in Echtzeit an.

Die verschiedenen Spalten bieten folgende Informationen:

Spalte Information
description Der Name der Auslésung oder des Alarms.
trip Status der erkannten Ausldsung:
. : Ein rotes Licht zeigt an, dass die Ursache der Auslésung nicht
behoben ist.

. ”: Ein ausgegrautes Licht zeigt an, dass kein Auslésung vorliegt.

*  Wenn die Auslésungserkennung deaktiviert ist, wird in der
entsprechenden Zelle kein Lichtsymbol angezeigt.

trip count Die Anzahl der erkannten Auslésungen seit dem letzten Léschen der
Statistik oder aller Statistiken.
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Spalte Information

alarm Status des erkannten Alarms:

: Ein oranges Licht zeigt an, dass die Ursache des Alarms nicht
behoben ist.
M: Ein ausgegrautes Licht zeigt an, dass kein Alarm vorliegt.

Wenn die Alarmerkennung deaktiviert ist, wird in der entsprechenden
Zelle kein Lichtsymbol angezeigt.

alarm count Die Anzahl der erkannten Alarme seit dem letzten Loschen der Statistik
oder aller Statistiken.

Eintrag in der Auslosungshistorie in der Strukturansicht

Der LTM R-Controller speichert den Verlauf der letzten fiinf erkannten
Auslésungen. Jeder Datensatz enthalt die Uberwachungsdaten von dem
Zeitpunkt, zu dem die Auslosung aufgetreten ist, was die Suche nach der
Auslésungsursache vereinfacht. Ausldsung N-0 enthalt die jungste
Auslésungsaufzeichnung, Auslésung N-4 die dlteste noch gespeicherte
Auslésungsaufzeichnung.

Fir jede Auslésung werden die folgenden Informationen angezeigt:
» der Code und eine Beschreibung der Auslésung
» Datum und Uhrzeit der Auslésungserkennung

» der Wert von wichtigen Einstellungen zum Zeitpunkt des Auftretens der
Auslosung

+ der Wert von Messungen, die aufgezeichnet wurden, als der Auslésung
erkannt wurde, Seite 74

Registerkarte monitoring (Uberwachung)

Uberblick

Beschreibung

Diese Registerkarte ist im erweiterten Modus bei Verwendung von SoMove
verflgbar.

Die Registerkarte Uberwachung dient zur Uberwachung des Status und der
Messungen des angeschlossenen LTM R-Controllers in Echtzeit.

Die Daten auf dieser Registerkarte sind nur im verbundenen Modus
aussagekraftig.

Eine allgemeine Beschreibung der Registerkarte finden Sie in der Beschreibung
des Registerkartenbereichs, Seite 37.

Die folgende Tabelle enthélt eine Liste der verflgbaren Strukturansichtselemente
auf der Registerkarte monitoring (Uberwachung) und ihre Funktionen:
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Element in der
Strukturansicht

Beschreibung

device status

Enthalt allgemeine Informationen zum Status des LTM R-Controllers.

(Geratestatus)
Dieser Status wird dargestellt durch:
«  Werte
+  Text
» Farbige Lichter:
° : Ein rotes Licht zeigt ein schwerwiegendes Problem im System an.
° : Ein oranges Licht zeigt ein minderschweres Problem im System an.
° : Ein grunes Licht zeigt den normalen Betrieb an.
° M: Ein ausgegrautes Licht zeigt einen inaktiven Status an.
1/0 (E/A) Zeigt den Eingangs-/Ausgangsstatus des LTM R-Controllers an.

Der Status jedes Ein- und Ausgangs wird durch ein farbiges Licht angegeben:

. : Ein griines Licht zeigt an, dass die logischen Eingange/Ausgénge eingeschaltet sind.

oy

. : Ein ausgegrautes Licht zeigt an, dass die logischen Eingédnge/Ausgange ausgeschaltet sind.

Anwenderspez. Tabelle

Enthalt fir den LTM R-Controller die Werte der anwenderspezifischen Tabellenadressen:
» Nur die giiltigen Adressen werden angezeigt (Adressen ungleich 0).
» Der angezeigte Wert ist der Inhalt des entsprechenden Registers (nur im Dezimalformat).
In den folgenden beiden Fallen ist eine spezielle Interpretation erforderlich:

o wenn das Register ein Satz von 16 Bits ist (alle Bits zu einem gemeinsamen Wert
zusammengefihrt)

o wenn das Register Teil eines Doppelregisters ist (niederwertiges Wort oder h6herwertiges Wort,
abhangig von der Endianness)

Messung

Zeigt die LTM R-Controller-Messwerte nach Typen gruppiert an (thermisch, Strom, Spannung oder
Leistung).

custom monitoring
(Kundenspezifische
Uberwachung)

Ermdoglicht dem Anwender, Messungen aus der Strukturliste auszuwahlen und in einer Widget-Darstellung
anzuzeigen.

Im verbundenen Modus werden die Werte automatisch in Echtzeit aktualisiert.

Custom Monitoring (Kundenspezifische Uberwachung)

Sie kdnnen eine Reihe von Parametern in der Strukturansicht auswahlen, um den
entsprechenden Wert mit Widgets im Anzeigebereich anzuzeigen.
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Um einen durch Widgets angezeigten Parameter im custom monitoring
Anzeigebereich auszuwahlen, gehen Sie folgendermalen vor:;

Schritt | Aktion
1 Wahlen Sie den Parameter aus, der in der Strukturansicht auf der linken Seite angezeigt werden soll. Es kdnnen mehrere
Parameter ausgewahit und gleichzeitig im Anzeigebereich angeordnet werden.
2 Klicken Sie auf den Anzeigebereich rechts. Der Wert des ausgewahlten Parameters wird Uber den standardmaRigen Elementtyp
am Anklickpunkt angezeigt. Die Werte werden automatisch in Echtzeit aktualisiert.
3 Andern Sie den Widget-Typ in der Auswabhlliste.
Typen von Widgets
Je nach dem ausgewahlten Parameter kdnnen 3 Widget-Typen angezeigt
werden:
Typ Angular Gauge (Rundinstrument) Linear Gauge (Lineare Skala) Digital Display (Digitalanzeige)
Widget
46
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Registerkarte diagnostic (Diagnose)

Uberblick

Beschreibung

Diese Registerkarte ist im erweiterten Modus bei Verwendung von SoMove
verflgbar.

Die Registerkarte diagnostic (Diagnose) enthalt Statistiken zum verbundenen
LTM R-Controller.

Die Daten auf dieser Registerkarte sind nur im verbundenen Modus
aussagekraftig.

Eine allgemeine Beschreibung dieser Registerkarte finden Sie in der
Beschreibung des Registerkartenbereichs, Seite 37.

In dieser Tabelle sind auf der Registerkarte Diagnose verfligbare
Strukturansichtsobjekte und ihre Funktionen aufgefuhrt:

Strukturansichtsobjekt

Beschreibung

.

Eth Uberwacht die Ethernet-Statistik des LTM R Ethernet-ControllersIP-Zuweisung und STS/NS-LED, Seite
213.
Statistik Zeigt Folgendes an:

die LTM R-Controllerhistorie, Seite 59
die Motorhistorie, Seite 74
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Mess- und Uberwachungsfunktionen

Uberblick

Messung

Uberblick

Netzstrome

Beschreibung

Zur Unterstitzung der Schutzfunktionen fur Strom-, Temperatur- und
Erdschlussstrom-Auslosungen bietet der LTM R-Controller entsprechende
Stromerfassungs-, Messungs- und Uberwachungsfunktionen. Wenn der LTM E-
Controller an ein LTM R-Erweiterungsmodul angeschlossen ist, ermdglicht er
aullerdem eine Spannungs- und Leistungsmessung.

Auf Basis dieser Messungen fiihrt der LTM R-Controller Schutz-, Steuer-,
Uberwachungs- und Logikfunktionen aus. Die einzelnen Messungen werden in
diesem Abschnitt im Detail behandelt.

Die Messungen sind Uber folgende Gerate zuganglich:
» ein PC, auf dem SoMove mit TeSys T lauft DTM
+ ein HMI-Geréat
» eine SPS uber den Netzwerk-Port

Der LTM R-Controller misst die Netzstrome und liefert den Wert jeder Phase in
Ampere sowie als Prozentsatz des Volllaststroms (FLC).

Die Funktion ,Netzstrome“ meldet den Strommittelwert in Ampere fiir die
Phasenstréme der 3 Stromwandlereingange zuriick:

e L1: Strom Phase 1
e L2: Strom Phase 2
e L3: Strom Phase 3

Der LTM R-Controller fihrt Berechnungen der Echt-Effektivwerte fir Netzstrome
bis zur Oberwelle der 7. Ordnung durch.

Der Einphasenstrom wird an L1 und L3 gemessen.

Merkmale der Netzstrome

Die Funktion ,Netzstréme* umfasst folgende Merkmale:

Kenndaten Wert

Einheit A

Genauigkeit *  +/-1 % fur Versionen mit 8 Aund 27 A
e +/-2 % fur Versionen mit 100 A

Auflésung 0,01 A

Aktualisierungsrate 100 ms
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Netzstromverhaltnis

Der Parameter flir das Stromverhaltnis L1, L2 und L3 liefert den Phasenstrom als
Prozentsatz des Volllaststroms FLC.

Formeln fur das Netzstromverhaltnis

Der Wert des Netzstroms fiir die Phase wird mit der FLC-Parametereinstellung
verglichen, wobei der Volllaststrom FLC1 oder FLC2 ist, je nachdem, welcher
Wert zu dem Zeitpunkt aktiv ist.

Berechneter Messwert Formel
Netzstromverhaltnis 100 xLn/FLC
Wobei:

FLC = Parametereinstellung fir FLC1 oder FLC2, je nachdem, welche Einstellung zu dem Zeitpunkt aktiv ist.
Ln = Stromwert L1, L2 oder L3 in Ampere

Merkmale des Netzstromverhaltnisses

Die Funktion ,Netzstromverhaltnis* umfasst folgende Merkmale:

Kenndaten Wert
Einheit % von FLC
Genauigkeit Siehe Merkmale der Netzstréme, Seite 48
Auflésung 1% FLC
Aktualisierungsrate 100 ms
Erdschlussstrom
Beschreibung

Der LTM R-Controller misst Erdschlussstréme und liefert die entsprechenden
Werte in Ampere sowie als Prozentsatz von FLCmin.

+ Der interne Erdschlussstrom (Igry) wird vom LTM R-Controller anhand der
drei von den Laststromwandlern gemessenen Netzstréome berechnet. Der
Wert ist 0, wenn der Strom unter 10 % von FLCmin abfallt.

* Der externe Erdschlussstrom (Igr) wird vom Stromsensor fur externe
Erdschlussstrome gemessen, der an die Klemmen Z1 und Z2 angeschlossen
ist.

Konfigurierbare Parameter

Die Steuerkanal-Konfiguration hat folgende konfigurierbare
Parametereinstellungen:
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Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Erdschlussstrom - Modus * Intern Intern
* Extern
% Erdschlussstrom * Keine Keine
+ 100:1
+ 200:1,5
« 1000:1
« 2000:1
* Anderes Verhaltnis
Erdstromwandler — Primarstrom « 1-65.535 1
Erdstromwandler — Sekundarstrom + 1-65.535 1

Formel flur den externen Erdschlussstrom

Der Wert des externen Erdschlussstroms hangt von folgenden
Parametereinstellungen ab:

Berechneter Messwert

Formel

Externer Erdschlussstrom

(Strom durch Z1-Z2) x (Erdstromwandler - Primarstrom) / (Erdstromwandler-Sekundarstrom)

Merkmale des Erdschlussstroms

Die Funktion ,Erdschlussstrom” hat folgende Merkmale:

Kenndaten Wert
Interner Erdschlussstrom (IgrZ) Externer Erdschlussstrom (lgr)
Einheit A
Genauigkeit
LTM R 08xxx Igr=0,3A +/-10 % Der hohere Wert von +/— 5 % oder
+/-0,01 A
0,2A<Igr<0,3A +-15%
0,1A<Igr<0,2A +/-20 %
Igr<0,1 A N. z.()
LTM R 27xxx Igr=0,5A +/-10 %
0,3A<Igr<05A +/-15 %
0,2A<Igr<0,3A +/-20 %
Igr<0,2A N. z.(M
LTM R 100xxx Igr=1,0A +/-10 %
05A<Igr<1,0A +-15%
0,3A<Igr<0,5A +/-20 %
Igr<0,3 A N. z.()
Aufldsung 0,01 A 0,01 A
Aktualisierungsrate 100 ms 100 ms

(1) Fir Strome in dieser Hohe oder darunter sollte die Schutzfunktion fir interne Erdschlussstrome nicht verwendet werden. Setzen Sie
stattdessen die Stromwandler fiir externe Erdschlussstrome ein.
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% Erdschlussstrom

Der Parameter ,Erdschlussstrom - Verhaltnis® liefert den Erdschlussstromwert als
Prozentsatz von FLCmin.

Formeln fur Erdschlussstrom - Verhaltnis

Der Erdschlussstromwert wird mit FLCmin verglichen.

Berechneter Messwert Formel

Erdschlussstrom - Verhaltnis 100 x Erdschlussstrom / FLCmin

Merkmale des Erdschlussstrom-Verhaltnisses

Die Funktion ,Erdschlussstrom - Verhaltnis“ hat folgende Merkmale:

Kenndaten Wert
Einheit 0-2.000 % von FLCmin
Genauigkeit Siehe Abschnitt zu den Merkmalen des Erdschlussstroms oben.
Auflésung 0,1 % FLCmin
Aktualisierungsrate 100 ms
Strommittelwert
Beschreibung

Der LTM R-Controller berechnet den Strommittelwert und liefert den Wert der
Phase in Ampere sowie als Prozentsatz des Volllaststroms (FLC).

Die Funktion ,Strommittelwert® gibt das arithmetische Mittel fiir den
Strommittelwert wieder.

Formel fur ,,Strommittelwert“

Der LTM R-Controller berechnet den Strommittelwert anhand der gemessenen
Netzstréme. Die Messwerte werden anhand der folgenden Formel intern

summiert:
Berechneter Messwert Formel
Strommittelwert, dreiphasiger Motor lavg=(L1+L2+L3)/3
Strommittelwert, einphasiger Motor lavg = (L1+L3)/2

Merkmale des Strommittelwerts

Die Funktion ,Strommittelwert* hat folgende Merkmale:

Kenndaten Wert

Einheit A

Genauigkeit *  +/-1 % fur Versionen mit 8 Aund 27 A
+/— 2 % flr Versionen mit 100 A
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Kenndaten Wert
Auflésung 0,01 A
Aktualisierungsrate 100 ms

Strommittelwert-Verhaltnis

Der Parameter ,Strommittelwert — Verhaltnis* liefert den Strommittelwert als
Prozentsatz des Volllaststroms.

Formel fur ,,.Strommittelwert — Verhaltnis“

Der Strommittelwert fir die Phase wird mit der FLC-Parametereinstellung
verglichen, wobei der Volllaststrom FLC1 oder FLC2 ist, je nachdem, welcher
Wert zu dem Zeitpunkt aktiv ist.

Berechneter Messwert Formel
Strommittelwert - Verhaltnis 100 x lavg / FLC
Wobei:

FLC = Parametereinstellung fur FLC1 oder FLC2, je nachdem, welche Einstellung zu dem Zeitpunkt aktiv ist.
lavg = Strommittelwert in Ampere

Merkmale von ,,Strommittelwert — Verhaltnis“

Die Funktion ,Strommittelwert — Verhaltnis* hat folgende Merkmale:

Kenndaten Wert

Einheit % von FLC

Genauigkeit Siehe Abschnitt zu den Merkmalen des Strommittelwerts oben.
Auflésung 1% FLC

Aktualisierungsrate 100 ms

Strom — Phasenunsymmetrie

Beschreibung
Die Funktion ,Strom — Phasenunsymmetrie* misst den maximalen Prozentsatz
der Abweichung zwischen dem Strommittelwert und den individuellen
Phasenstréomen.
Formeln
Die Messung der Stromphasenunsymmetrie basiert auf einem
Unsymmetrieverhaltnis, das nach folgenden Formeln berechnet wird:
Berechneter Messwert Formel
Unsymmetrieverhaltnis des Stroms in Phase 1 (in %) li1=(]L1-lavg|x 100)/lavg
Unsymmetrieverhaltnis des Stroms in Phase 2 (in %) li2=(]L2-lavg|x 100)/lavg
Unsymmetrieverhaltnis des Stroms in Phase 3 (in %) li3=(|L3-lavg|x 100)/lavg
Unsymmetrieverhaltnis des Stroms fir drei Phasen (in %) limb = Max(li1, li2, 1i3)
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Eigenschaften
Die Funktion ,Netzstromunsymmetrie“ umfasst folgende Merkmale:
Kenndaten Wert
Einheit %
Genauigkeit *  +/-1,5% flr Versionen mit 8 Aund 27 A
+/- 3% fur Versionen mit 100 A
Auflésung 1%
Aktualisierungsrate 100 ms

Warmegrenzleistungsniveau

Beschreibung

Die Funktion ,Warmegrenzleistung — Niveau“ verwendet zwei thermische Modelle,
um die Héhe der verwendeten Warmegrenzleistung zu berechnen: eines fir die
Kupferstator- und Rotorwindungen des Motors und das andere fiir den
Eisenrahmen des Motors. Das Warmemodell mit der maximal genutzten Leistung
wird aufgezeichnet.

AuRerdem schatzt die Funktion folgende Faktoren und zeigt diese an:

+ die verbleibende Zeit bis zum Ausldsen einer thermischen Uberlastauslésung
(siehe Zeit bis Auslésung, Seite 68) und

+ die verbleibende Zeit bis zum Léschen einer Auslosung nach der Auslésung
einer thermischen Uberlastauslésung (Siehe Mindestverzdgerung, Seite 77).

Merkmale des Auslosestroms

Die Funktion ,Warmegrenzleistung — Niveau® verwendet die folgenden,
ausgewahlten Merkmale fir den Auslésestrom (TCC):

+ Eindeutige Zeit
+ invers therm. (Werkseinstellung)

Modelle fiir das Warmegrenzleistungsniveau

Sowohl das Kupfer- als auch das Eisenmodell verwenden den maximal
gemessenen Phasenstrom und den Parameterwert fir Motorauslésung, um ein
nicht skaliertes thermisches Bild zu erzeugen. Das gemeldete
Warmegrenzleistungsniveau wird durch Skalierung des thermischen Abbildes
anhand des Volllaststroms (FLC) berechnet.

Merkmale des Warmegrenzleistungsniveaus

Die Funktion ,Warmegrenzleistung - Niveau* umfasst folgende Merkmale:

Kenndaten Wert
Einheit %
Genauigkeit +-1%
Auflésung 1%
Aktualisierungsrate 100 ms
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Motortemperaturfiihler

Beschreibung

Die Funktion ,Motor Temperaturfiihler zeigt Folgendes an:

» Den Widerstandswert in ohms; gemessen von einem PTC- oder NTC-
Temperaturfihler

» Die Temperatur in °C oder °F; gemessen von einem PT100-Temperaturfuhler

Informationen zu dem jeweils verwendeten Temperaturfihler finden Sie in der
entsprechenden Produktdokumentation. Einer von vier Temperaturfihlertypen
kann verwendet werden:

* PTC binar

« PT100

+ PTC analog

* NTC analog

Eigenschaften
Die Funktion ,Motor Temperaturfuhler” verfugt Gber folgende Merkmale:
Kenndaten PT100 Temperaturfiihler Anderer Temperaturfiihler
Einheit °C oder °F, je nach Wert des Parameters ,HMI- Q
Anzeige — Temperaturfiihler Grad CF*

Genauigkeit +-2% +-2%
Aufldsung 1°Coder1°F 0,1Q
Aktualisierungsrate 500 ms 500 ms

Frequenz

Beschreibung

Die Funktion ,Frequenz® liefert den gemessenen Wert auf der Grundlage der
Netzspannungsmessungen. Wenn die Frequenz instabil ist (Schwankungen von
+/- 2 Hz), wird der Wert 0 gemeldet, bis sich die Frequenz stabilisiert.

Wenn kein LTM E-Erweiterungsmodul vorhanden ist, ist der Frequenzwert gleich
0.

Eigenschaften
Die Funktion ,Frequenz® umfasst folgende Merkmale:
Kenndaten Wert
Einheit Hz
Genauigkeit +-2%
Aufldsung 0,1Hz
Aktualisierungsrate 30 ms
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Leiterspannungen

Beschreibung

Die Funktion ,Leiterspannung® liefert den Effektivwert der Spannung zwischen
den einzelnen Phasen (V1 zu V2, V2 zu V3 und V3 zu V1):

* L1-L2-Spannung: Spannung Phase 1 zu Phase 2
* L2-L3-Spannung: Spannung Phase 2 zu Phase 3
* L3-L1-Spannung: Spannung Phase 3 zu Phase 1

Das Erweiterungsmodul fiihrt Berechnungen des Echt-Effektivwerts fir
Leiterspannungen bis zur Oberwelle der 7. Ordnung durch.

Die Einphasenspannung wird an L1 und L3 gemessen.

Eigenschaften
Die Funktion ,Leiterspannung” umfasst folgende Merkmale:
Kenndaten Wert
Einheit VAC
Genauigkeit +-1%
Auflésung 1VAC
Aktualisierungsrate 100 ms

Netzspannungsunsymmetrie

Beschreibung
Die Funktion ,Netzspannungsunsymmetrie® zeigt den maximalen Prozentsatz der
Abweichung zwischen dem Spannungsmittelwert und den einzelnen
Leiterspannungen an.
Formeln
Der berechnete Wert der Phasenunsymmetrien basiert auf folgenden Formeln:
Berechneter Messwert Formel
Unsymmetrieverhaltnis der Spannung in Phase 1in % Vi1=100x | V1-Vavg |/ Vavg
Unsymmetrieverhaltnis der Spannung in Phase 2 in % Vi2=100x | V2 - Vavg | / Vavg
Unsymmetrieverhéltnis der Spannung in Phase 3 in % Vi3 =100 x| V3 - Vavg | / Vavg
Unsymmetrieverhaltnis der Spannung fir drei Phasen in % Vimb = Max (Vi1, Vi2, Vi3)
Wobei:

* V1 =L1L2-Spannung (Spannung Phase 1 zu Phase 2)
* V2 =L2L3-Spannung (Spannung Phase 2 zu Phase 3)
V3 = L3L1-Spannung (Spannung Phase 3 zu Phase 1)

* Vavg = Spannungsmittelwert

Eigenschaften

Die Funktion ,Spannung - Phasenunsymmetrie“ umfasst folgende Merkmale:
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Kenndaten Wert
Einheit %
Genauigkeit +/-1,5 %
Auflésung 1%
Aktualisierungsrate 100 ms

Spannungsmittelwert

Beschreibung

Formeln

Der LTM R-Controller berechnet den Spannungsmittelwert und gibt den Wert in
Volt an. Die Spannungsmittelwertfunktion gibt den Effektivwert des
Spannungsmittels aus.

Der LTM R-Controller berechnet das Spannungsmittel anhand der gemessenen
AuBenleiterspannungen. Die Messwerte werden anhand der folgenden Formel
intern summiert:

Berechneter Messwert Formel
Spannungsmittelwert, dreiphasiger Motor Uavg = (Spannung L1-L2 + Spannung L2-L3 + Spannung L3-L1)/3
Spannungsmittelwert, 1-phasiger Motor Uavg = Spannung L3-L1

Eigenschaften
Die Spannungsmittelwertfunktion zeichnet sich durch folgende Merkmale aus:
Kenndaten Wert
Einheit VAC
Genauigkeit +-1%
Auflésung 1VAC
Aktualisierungsrate 100 ms

Leistungsfaktor

Beschreibung

Formel

Die Funktion ,Leistungsfaktor” zeigt die Phasenverschiebung zwischen den
Phasenstrémen und den Phasenspannungen an.

Der Parameter ,Leistungsfaktor — auch als ,Kosinus Phi (oder cos ¢) bezeichnet
— stellt den absoluten Wert des Verhaltnisses zwischen Wirkleistung und
Scheinleistung dar.
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Das folgende Schaubild zeigt ein Beispiel fir die Sinuskurve des quadratischen
Strommittelwerts mit einem geringen Nachlauf gegeniber der Sinuskurve fiir den
guadratischen Strommittelwert sowie den Unterschied im Phasenwinkel der
beiden Kurven:

Nach der Messung des Phasenwinkels (¢) kann der Leistungsfaktor als
Kosinusfunktion des Phasenwinkels (¢) berechnet werden, d. h. als Verhaltnis der
Seite ,a“ (Wirkleistung) gegeniiber der Hypotenuse ,h*“ (Scheinleistung):

+1

Eigenschaften

Die Funktion ,Wirkleistung” umfasst folgende Merkmale:

Kenndaten Wert

Genauigkeit +/-10 % fir cos $ 20,6
Auflésung 0,01
Aktualisierungsrate 30 ms (typisch)(")

(1) Die Aktualisierungsrate ist von der Frequenz abhangig.

Wirkleistung und Blindleistung

Beschreibung

Die Berechnung von Wirk- und Blindleistung basiert auf folgenden Werten:
* quadratisches Mittel der Phasenspannung von L1, L2, L3
* quadratisches Mittel des Phasenstroms von L1, L2, L3
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» Leistungsfaktor
* Anzahl Phasen

Formeln
Die Wirkleistung, auch als Echtleistung bezeichnet, misst das quadratische Mittel
des Leistungsmittelwerts. Sie leitet sich aus folgenden Formeln ab:
Berechneter Messwert Formel
Wirkleistung fir einen dreiphasigen Motor V3 x lavg x Vavg x cos¢
Wirkleistung flr einen einphasigen Motor lavg x Vavg x cos¢
Wobei:
* lavg = quadratisches Mittel des Stromwerts
* Vavg = quadratisches Mittel des Spannungswerts

Die Messung der Blindleistung leitet sich aus folgenden Formeln ab:

Berechneter Messwert Formel
Blindleistung fiir einen dreiphasigen Motor V3 x lavg x Vavg x sind
Blindleistung fiir einen einphasigen Motor lavg x Vavg x sin¢
Wobei:

* lavg = quadratisches Mittel des Stromwerts

* Vavg = quadratisches Mittel des Spannungswerts

Eigenschaften

Die Funktionen ,Wirkleistung® und ,Blindleistung® verfiigen tber folgende
Merkmale:

Kenndaten Wirkleistung Blindleistung

Einheit kW kVAR

Genauigkeit +/-15 % +/-15 %

Aufldsung 0,1 kW 0,1 kVAR

Aktualisierungsrate 100 ms 100 ms

Wirkleistungsaufnahme und Blindleistungsaufnahme

Beschreibung
Die Funktionen ,Wirkleistung — Aufnahme* und ,Blindleistung — Aufnahme* zeigen
den akkumulierten Gesamtwert der erbrachten und von der Last aufgenommenen
elektrischen Wirk- und Blindleistung an.
Eigenschaften
Die Funktionen ,Wirkleistung - Aufnahme® und ,Blindleistung - Aufnahme*
verfligen Uber folgende Merkmale:
Kenndaten Wirkleistungsaufnahme Blindleistungsaufnahme
Einheit kWh kVARh
Genauigkeit +-15% +-15%
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Kenndaten Wirkleistungsaufnahme Blindleistungsaufnahme
Aufldsung 0,1 kWh 0,1 kVARh
Aktualisierungsrate 100 ms 100 ms

System- und Gerateuberwachungsauslosungen

Uberblick

Der LTM R-Controller und das LTM E-Erweiterungsmodul erkennen Auslésungen,
die sich auf die Funktionsfahigkeit des LTM R-Controllers auswirken (interne
Prifung des Controllers und Prufung auf Kommunikations-, Verdrahtungs- und
Konfigurationsauslosungen).

Die Datensatze der System- und Gerateliberwachungsauslésungen sind Gber
folgende Gerate zuganglich:

* von einem PC, auf dem TeSys T DTM lauft
* ein HMI-Gerat
» eine SPS uber den Netzwerk-Port

Controller — interne Auslosung

Beschreibung

Der LTM R-Controller erkennt Ausldsungen, die im Gerat selbst auftreten, und
zeichnet sie auf. Es wird zwischen geringfligigen und schwerwiegenden internen
Auslosungen unterschieden. Geringfligige und schwerwiegende Auslésungen
kénnen den Status der Ausgangsrelais andern. Eine interne Auslésung des LTM
R-Controllers kann moglicherweise durch Aus- und Wiedereinschalten der
Spannungsversorgung behoben werden.

Wenn eine interne Auslosung auftritt, wird der Parameter ,Controller — Interne
Auslésung” gesetzt.

Schwerwiegende interne Auslosungen

Bei einer schwerwiegenden Ausldsung ist der LTM R-Controller nicht mehr in der
Lage, seine eigene Programmierung auszufiihren, und kann nur versuchen, sich
selbst abzuschalten. Auf3erdem ist bei einer schwerwiegenden Auslésung keine
Kommunikation mit dem LTM R-Controller méglich. Zu den schwerwiegenden
internen Auslésungen gehoren:

+ Stapeliberlauf-Auslésung

+ Stapelunterlauf-Auslésung

« Timeout des Watchdog

* Firmware-Prifsummenauslésung

+ CPU-Fehler

* Interner Temperaturfehler (bei 100 °C/212 °F)
* Auslosung bei RAM-Priifung

Geringfugige interne Auslosungen

Geringfligige interne Auslésungen weisen darauf hin, dass die an den LTM R-
Controller Gbertragenen Daten unzuverldssig und die Schutzfunktionen eventuell
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beeintrachtigt sind. Bei einer geringfiigigen Auslosung versucht der LTM R-
Controller weiterhin, Status und Kommunikation zu tiberwachen, akzeptiert aber
keine Startbefehle. AuRerdem setzt der LTM R-Controller die Erkennung und
Aufzeichnung schwerwiegender Ausldsungen fort, nicht aber die Erkennung und
Aufzeichnung von weiteren geringfugigen Auslésungen. Zu den geringfugigen
internen Ausldésungen gehdren:

» Interner erkannter Netzwerkkommunikationsfehler

+ EEPROM-Auslésung

» Erkannter Fehler — A/D aul3erhalb des Bereichs

* Reset-Taster klemmt

» Interner Temperaturfehler (bei 85 °C/185 °F)

» Unguiltige Konfigurationsauslésung (Konfigurationskonflikte)

» Erkannte falsche Aktion der Logikfunktionen (zum Beispiel der Versuch,
einen schreibgeschitzten Parameter zu andern)

Interne Controller-Temperatur

Beschreibung
Der LTM R-Controller Giberwacht seine eigene interne Controller-Temperatur und
meldet Alarme sowie geringfiigige und schwerwiegende Auslésungen. Die
Auslésungserkennung kann nicht deaktiviert werden. Die Alarmerkennung kann
aktiviert und deaktiviert werden.
Der Controller fihrt einen Datensatz mit dem hdchsten Wert, der fur die interne
Temperatur erreicht wird.
Eigenschaften
Die Messwerte fiir ,Controller - Interne Temperatur® haben folgende Merkmale:
Kenndaten Wert
Einheit °C
Genauigkeit +/-4 °C (+/-7,2 °F)
Auflésung 1°C (1,8 °F)
Aktualisierungsrate 100 ms

Parameter
Die Funktion ,Controller - Interne Temperatur” hat einen bearbeitbaren Parameter:
Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Controller — Interne Temperatur — Alarm aktivieren *  Aktivieren Aktivieren
Sperren
Die Funktion ,Controller — Interne Temperatur® beinhaltet die folgenden festen
Alarm- und Ausléseschwellenwerte:
Bedingung Fester Schwellwert Einstellparameter
Alarm interne Temperatur 80 °C (176 °F) Controller — Alarm interne Temperatur
Interne Temperatur — Geringfligige 85 °C (185 °F) Controller — interne Auslésung
Auslésung
Interne Temperatur — Schwerwiegende 100 °C (212 °F)
Auslésung
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Eine Alarmbedingung wird aufgehoben, wenn die interne Temperatur des LTM R
-Controllers auf unter 80 °C (176 °F) absinkt.

Blockschaltplan

Controller — Interne Temperatur — Alarm und Auslésung:

T>80°C —— Controller — Interne Temperatur — Alarm
T T>85°C — Controller — Interne Temperatur — Geringfiigige Auslésung
- T>100°C ————— Controller — Interne Temperatur — Schwerwiegende Auslésung

T Temperatur
T > 80 °C (176 °F) Fester Alarmschwellenwert
T > 85 °C (185 °F) Fester Schwellenwert fur geringflgige Auslésungen

T>100 °C (212 °F) Fester Schwellenwert fur schwerwiegende Auslésungen

Controller — Max. interne Temperatur

Der Parameter ,Controller — Max. interne Temperatur® enthalt die hochste interne
Temperatur in °C, die vom internen Temperaturfiihler des LTM R-Controllers
erfasst wird. Der LTM R-Controller aktualisiert diesen Wert jedes Mal, wenn er
eine interne Temperatur oberhalb des aktuellen Werts misst.

Der Wert fiir die maximale interne Temperatur wird nicht geloscht, wenn die
werkseitigen Standardeinstellungen mit ,Léschbefehl - Alles” oder die Statistik mit
.Loschbefehl - Statistik“ zurlickgesetzt werden.

Steuerbefehle — Erkannte Diagnosefehler

Beschreibung

Der LTM R-Controller fuhrt Diagnosetests aus, mit denen die ordnungsgemafiie
Funktion von Steuerbefehlen erfasst und Gberwacht wird.

Die Steuerbefehle enthalten vier Diagnosefunktionen:
* Prifung Startbefehl
+ Laufabfrage
* Prifung Stoppbefehl
+ Stoppabfrage

Parametereinstellungen

Alle vier Diagnosefunktionen werden als Gruppe aktiviert und deaktiviert.
Folgende Parametereinstellungen kénnen konfiguriert werden:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Diagnose — Auslésung aktivieren Ja/Nein Ja
Diagnose — Alarm aktivieren Ja/Nein Ja
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Priufung Startbefehl

Die Prufung des Startbefehls beginnt nach einem Startbefehl und veranlasst den
LTM R-Controller, den Hauptschaltkreis zu Gberwachen, um den Stromfluss zu
Uberprufen.

» Die Prifung des Startbefehls meldet eine Ausldsung oder einen Alarm fur
den Startbefehl, wenn nach einer Verzdgerung von einer Sekunde kein Strom
erkannt wird.

» Der Zustand der Startbefehlpriifung endet, wenn sich der Motor im Status
~Betrieb” befindet und der LTM R-Controller erkennt, dass der Strom gleich
oder mehr als 10 % von FLCmin ist.

Laufabfrage

Durch ,Laufabfrage® wird der LTM R-Controller veranlasst, den Hauptschaltkreis
kontinuierlich zu tberwachen, um den Stromfluss zu tberprifen.

+ ,Laufabfrage® meldet eine Ausldsung oder einen Alarm, wenn der
Phasenstrom-Mittelwert Ianger als 0,5 Sekunden ohne Stoppbefehl nicht
erkannt wird.

» Die Laufabfrage endet, wenn ein Stoppbefehl ausgefihrt wird.

Prufung Stoppbefehl

Die Prifung des Stoppbefehls beginnt nach einem Stoppbefehl und veranlasst
den LTM R-Controller, den Hauptschaltkreis zu Uberwachen und zu bestéatigen,
dass kein Strom flief3t.

» Die Prifung des Stoppbefehls meldet eine Auslésung oder einen Alarm,
wenn nach einer Verzégerung von einer Sekunde flieRender Strom erkannt
wird.

» Die Prifung des Stoppbefehls endet, wenn der LTM R-Controller erkennt,
dass der Strom gleich oder weniger als 5 % von FLCmin ist.

Stoppabfrage

Durch ,Stoppabfrage wird der LTM R-Controller veranlasst, den Hauptschaltkreis
kontinuierlich zu Uberwachen, um zu bestéatigen, dass kein Strom flief3t.

~Stoppabfrage” meldet eine Auslésung oder einen Alarm fiir ,Stoppabfrage®,
wenn der Phasenstrom-Mittelwert Ianger als 0,5 Sekunden nach einem
Stoppbefehl erkannt wird.

» Die Stoppabfrage endet, wenn ein Laufbefehl ausgefuhrt wird.
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Zeitliche Abfolge

Das nachfolgende Schaubild zeigt die zeitliche Abfolge fur eine Prufung des Start-
bzw. des Stoppbefehls:

Start Command J

Start Command Check —]J/%
Stop Command %H

Stop Command Check

L

Main Circuit Current

1 Normalbetrieb
2 Bedingung fiir Ausldésungen oder Alarme

3 Der LTM R-Controller Giberwacht den Hauptschaltkreis, um zu priifen, ob Strom
anliegt.

4 Der LTM R-Controller iberwacht den Hauptschaltkreis, um zu prifen, ob kein
Strom anliegt.

5 Der LTM R-Controller meldet eine Auslosung und/oder einen Alarm fir die
Prifung des Startbefehls, wenn nach einer Sekunde kein Strom festgestellt wird.

6 Der LTM R-Controller meldet eine Auslosung und/oder einen Alarm fir die
Prifung des Stoppbefehls, wenn nach einer Sekunde Strom festgestellt wird.
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Das nachfolgende Schaubild zeigt die zeitliche Abfolge flir eine Abfrage des Start-
bzw. des Stoppbefehls:

Start Command 7|_|
Stop Check Back %/J %J
7. 1 ®
Y ///4/////
7
@)

N

\\&

W

Main Circuit Current

O

®
®©

1 Normalbetrieb
2 Bedingung fir Auslésungen oder Alarme

3 Sobald der Motor im Betriebszustand lauft, Giberwacht der LTM R-Controller den
Hauptschaltkreis, um zu prifen, ob Strom anliegt, bis ein Stoppbefehl gesendet
oder die Funktion deaktiviert wird.

4 Der LTM R-Controller Uberwacht den Hauptschaltkreis kontinuierlich, um zu
prifen, ob kein Strom anliegt, bis ein Startbefehl gesendet oder die Funktion
deaktiviert wird.

5 Der LTM R-Controller meldet eine Auslésung und/oder einen Alarm fiir
,Laufabfrage®, wenn fir l&nger als 0,5 Sekunden kein Strom erkannt wird, ohne
dass ein Stoppbefehl vorliegt.

6 Der LTM R-Controller meldet eine Auslésung und/oder einen Alarm fiir
~Stoppabfrage”, wenn fir langer als 0,5 Sekunden Strom gemessen wird, ohne
dass ein Startbefehl vorliegt.

7 Weniger als 0,5 Sekunden lang fliel3t kein Strom.
8 Weniger als 0,5 Sekunden lang fliel3t Strom.

Verdrahtungsauslosungen

Beschreibung

Der LTM R-Controller priift externe Verdrahtungsanschliisse und meldet eine
Ausldsung, wenn er Verdrahtungsfehler oder Konflikte mit externer Verdrahtung
feststellt. Der LTM R-Controller kann vier Verdrahtungsauslésungen erkennen:

+ Stromwandler-Umkehr — Auslésung
» Phasenkonfiguration - Auslosung

» Ausldsungen in der Verkabelung des Motortemperaturfuhlers (Kurzschluss
oder Drahtbruch)

Auslosungserkennung aktivieren

Die Diagnose der Verkabelung wird mithilfe folgender Parameter aktiviert:
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Schutz Aktivierungsparameter Einstellbereich Werksein-
stellung
CT-Umkehr Verdrahtung — Ausldésung aktivieren - Ja Ja
«  Anz
Phasenkonfiguration Motorphasen, falls auf ,1-phasig” gesetzt * 1-phasig 3-phasig
« 3-phasig
Verkabelung des Motortemperaturfiihlertyp, falls fir diese Einstellung * Keine Keine
Motortemperaturfiihlers ein Fihlertyp anstatt Keine ausgewahlt wurde «  PTC binar
« PT100
*  PTC analog
* NTC analog

Stromwandler-Umkehr — Auslosung

Wenn einzelne, externe Laststromwandler verwendet werden, mussen alle in der
gleichen Richtung installiert werden. Der LTM R-Controller pruft die
Stromwandlerverdrahtung und meldet eine Auslosung, wenn er feststellt, dass
einer der Stromwandler im Vergleich zu den anderen in der falschen Richtung
verkabelt ist.

Diese Funktion kann aktiviert und deaktiviert werden.

Phasenkonfiguration - Auslosung

Der LTM R-Controller untersucht, ob alle drei Motorphasen auf Pegelstrom
eingestellt sind, und priift dann die Parametereinstellungen fur die Motorphasen.
Der LTM R-Controller meldet eine Ausldsung, wenn er Strom in Phase 2 feststellt
und der LTM R -Controller fir den einphasigen Betrieb konfiguriert ist.

Diese Funktion ist aktiviert, wenn der LTM R-Controller fiir den einphasigen
Betrieb konfiguriert ist. Sie hat keine konfigurierbaren Parameter.

Motortemperaturfiuhler — Auslosungen

Wenn der LTM R-Controller flir den Schutz des Motortemperaturfiihlers
konfiguriert ist, bietet der LTM R Funktionen zur Erkennung von Kurzschlissen
und Drahtbriichen fiir das Temperaturfiihlelement.

Der LTM R-Controller signalisiert eine Auslésung, wenn der berechnete
Widerstand an den Klemmen T1 und T2:

» unter den festen Schwellwert fir Kurzschlusserkennung fallt oder
+ den festen Schwellwert fir Drahtbrucherkennung Ubersteigt.

Die Auslésung muss in Ubereinstimmung mit dem konfigurierten Reset-Modus
zurlckgesetzt werden: Manuell, automatisch oder dezentral.

Die Schwellenwerte fiir Kurzschluss- und Drahtbrucherkennung haben keine
Auslosezeitverzogerung. Der Kurzschluss- und Drahtbrucherkennung sind keine
Alarme zugewiesen.

Die Erkennung von Kurzschlissen und Drahtbriichen des Motortemperaturfuhlers
ist fir alle Betriebszustande verflgbar.

Dieser Schutz wird aktiviert, wenn ein Temperaturfiihler eingesetzt und
konfiguriert ist, und kann nicht deaktiviert werden.

Die Funktion ,Motor Temperaturfuhler” verfugt Gber folgende Merkmale:

Kenndaten Wert
Einheit Q
Normaler Betriebsbereich 15-6500 W
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Kenndaten Wert

Genauigkeit bei 15 Q: +/- 10 %
bei 6500 Q: +/- 5 %

Aufldsung 0,1Q

Aktualisierungsrate 100 ms

Die festen Schwellwerts flir Kurzschluss- und Drahtbrucherkennungsfunktionen

lauten:
Erkennungsfunktion Feste Resultate fiir ,PTC binar“, ,,PT100“ oder Genauigkeit
»PTCINTC analog“

Schwellwert 15Q +/-10 %
Kurzschlusserkennung

Erneutes SchlieBen 20Q +/-10 %

Schwellwert 6500 Q +/-5 %
Drahtbrucherkennung

Erneutes SchlieRen 6000 Q +-5%

Konfigurationspriufsumme

Beschreibung

Der LTM R-Controller berechnet eine Priiffsumme aus Parametern, basierend auf
allen Konfigurationsregistern. Der EEPROM Auslésungscode (64) wird gemeldet.

Kommunikationsverlust

Beschreibung

Der LTM R-Controller tiberwacht die Kommunikation Uber:
* den Netzwerk-Port
e Uber den HMI-Port

Einstellungen fiir den Netzwerk-Port

Der LTM R-Controller tiberwacht die Netzwerkkommunikation und erstellt sowohl
einen Ausldsungs- als auch einen Alarmbericht, wenn die
Netzwerkkommunikation unterbrochen wird.

In der LTM R-Version ... ist die Feststellung des Kommunikationsverlusts ...

e LTMRe*Ces Teil des Protokollmanagements ohne spezifisch einstellbare Parameter.

«  LTMReD-
«  LTMRe+P-s

e LTMRe*Mee Wird festgestellt, wenn Uber einen Zeitraum, der dem Timeout Kommunikationsverlust
des Netzwerk-Ports entspricht, oder Ianger kein Datenaustausch stattgefunden hat.

¢ LTMRe+Eee Wird festgestellt, wenn fiir einen Zeitraum, der dem Kommunikationsverlust-Timeout
des Netzwerk-Ports entspricht, oder langer kein Datenaustausch mit der Primar-IP
stattgefunden hat.

Die Kommunikation Uber den Netzwerk-Port hat folgende konfigurierbare
Einstellungen:
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Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Netzwerk-Port — Ausldsung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren
Netzwerk-Port — Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren
Netzwerk-Port — Timeout Kommunikationsverlust | 0-99,99 s 2s
(Modbus, EtherNet/IP und Modbus/TCP only)
In Schritten von 0,01 s

Netzwerk-Port — Fallback-Einstellung(") + Halt 0.1,0.2 aus

* Betrieb

+ 0.1,02aus

« 0.1,0.2¢€in

+ O.laus

+ O.2aus
Primar-IP-Adresse (EtherNet/IP und Modbus/ 0.0.0.0 bis 255.255.255.255 0.0.0.0
TCP only)
(1) Der Betriebsmodus hat Einfluss auf die konfigurierbaren Parameter fur die Fallback-Einstellungen des Netzwerk-Ports.

Parametereinstellungen fiur den HMI-Port

Der LTM R-Controller Giberwacht die Kommunikation tiber den HMI-Port und
meldet sowohl einen Alarm als auch eine Auslésung, wenn mehr als 7 Sekunden
lang keine gultige Kommunikation Uber den HMI-Port erfolgt.

Die Kommunikation Uber den HMI-Port hat folgende feste und konfigurierbare
Einstellungen:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
HMI-Port — Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren
HMI-Port — Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren
HMI-Port - Fallback-Einstellung(") + Halt 0.1,0.2 aus

* Betrieb

+ 0.1,0.2aus

+ 0.1,0.2ein

+ O.1aus

+ O.2aus

(1) Der Betriebsmodus hat Einfluss auf die konfigurierbaren Parameter fir die Fallback-Einstellungen des HMI-Ports.

Fallback-Bedingung

Wenn es zu einem Kommunikationsverlust zwischen dem LTM R-Controller und
dem Netzwerk bzw. der HMI kommt, dann geht der LTM R-Controller in einen
Fallback-Zustand tber. Wenn die Kommunikation wiederhergestellt wird, wird die
Fallback-Bedingung vom LTM R-Controller nicht mehr angewendet.

Wenn sich der LTM R-Controller im Fallback-Zustand befindet, wird das Verhalten
der Logikausgange O.1 und O.2 durch Folgendes festgelegt:

» den Betriebsmodus (siehe Betriebsmodi, Seite 153)

+ die Parameter ,Netzwerk-Port — Fallback-Einstellung“ und ,HMI-Port —
Fallback-Einstellung®

Zu den Fallback-Einstellungen kdnnen folgende Optionen gehdren:

Port-Fallback-Einstellung

Beschreibung

Halt (0.1, 0.2) Weist den LTM R-Controller an, den Status der Logikausgange O.1 und O.2 zum Zeitpunkt des
Kommunikationsverlusts zu halten.
Betrieb Weist den LTM R-Controller an, den Betriebsbefehl fiir eine 2-Schritt-Steuersequenz bei

Kommunikationsverlust auszuflihren.
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Port-Fallback-Einstellung

Beschreibung

0.1, 0.2 Off Weist den LTM R-Controller an, beide Logikausgange O.1 und O.2 nach einem
Kommunikationsverlust auszuschalten.

0.1,0.20n Weist den LTM R-Controller an, beide Logikausgange O.1 und O.2 nach einem
Kommunikationsverlust einzuschalten.

0.1 Ein Weist den LTM R-Controller an, nur Logikausgang O.1 nach einem Kommunikationsverlust
einzuschalten.

0.2 Ein Weist den LTM R-Controller an, nur Logikausgang O.2 nach einem Kommunikationsverlust

einzuschalten.

Die folgende Tabelle zeigt, welche Fallback-Optionen fiir den jeweiligen
Betriebsmodus zur Verfliigung stehen:

Port-Fallback-Einstellung

Betriebsmodus

Uberlast Unabhéangig Reverser 2-Schritt 2-Drehz. Kundenspezi-

fisch

Halt (0.1, 0.2) Ja Ja Ja Ja Ja Ja

Betrieb Anz. Anz. Anz. Ja Anz. Anz.

0.1, 0.2 Off Ja Ja Ja Ja Ja Ja

0.1,0.20n Ja Ja Anz. Anz. Anz. Ja

0.1 Ein Ja Ja Ja Anz. Ja Ja

0.2 Ein Ja Ja Ja Anz. Ja Ja

HINWEIS: Wenn Sie eine Einstellung fur das Netzwerk- oder HMI-Fallback
wahlen, missen Sie eine aktive Steuerungsquelle angeben.

Zeit bis Auslosung

Beschreibung
Wenn eine thermische Uberlastbedingung vorliegt, dann meldet der LTM R-
Controller die Zeit bis zur Auslésung im Parameter ,Zeit bis Ausldsung®, bevor die
Ausldésung auftritt.
Wenn keine thermische Uberlastbedingung im LTM R-Controller vorliegt, dann
zeichnet der LTM R-Controller den Wert 9999 fiir die Zeit bis zur Auslésung auf,
um den Anschein eines Auslésezustands zu vermeiden.
Wenn der Motor Uiber einen zusatzlichen Lifter verfligt und der Parameter ,Motor
- Kiihlung per Hilfslifter* gesetzt wurde, dann verkirzt sich die Kiihlungszeit um
das Vierfache.
Eigenschaften
Die Funktion ,Zeit bis Auslésung” verfuigt Uiber folgende Merkmale:
Kenndaten Wert
Einheit S
Genauigkeit +-10 %
Aufldsung 1s
Aktualisierungsrate 100 ms
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LTM R-Konfigurationsauslosung

Beschreibung

Der LTM R-Controller prift die im Konfigurationsmodus eingestellten Parameter
fur Laststromwandler.

Eine LTM R-Konfigurationsauslésung wird erkannt, wenn die Parameter

,Last Stromwandler — Primarstrom®, ,Last Stromwandler — Sekundarstrom® und
,Last Stromwandler — mehrere Durchlaufe” nicht konsistent sind, und es wird eine
System- und Geratetiberwachungsauslésung ausgeldst. Sobald die Parameter
richtig sind, wird die Auslésebedingung geldscht. Solange die Parameter nicht
konsistent sind, bleibt der LTM R-Controller im Konfigurationsmodus.

LTM E-Konfigurationsauslosung und -alarm

Beschreibung

Der LTM R-Controller prift das Vorhandensein des LTM E-Erweiterungsmoduls.
Sollte dieses nicht vorhanden sein, wird eine System- und
Geratetiberwachungsauslosung ausgelost.

LTM E-Konfigurationsauslosung

LTM E-Konfigurationsauslésung:

*  Wenn LTM E-basierte Schutzauslosungen aktiviert sind, aber kein LTM E-
Erweiterungsmodul vorhanden ist, dann 16st dies eine LTM E-
Konfigurationsausldsung aus.

» Eine Verzdgerungseinstellung ist nicht vorhanden.

+ Die Auslésebedingung wird aufgehoben, wenn keine Schutzauslésung
vorliegt, fir die ein LTM E vorhanden sein muss, oder wenn ein geeignetes
LTM E vorhanden ist und der LTM R aus- und wieder eingeschaltet wurde.

LTM E-Konfigurationsalarm

LTM E-Konfigurationsalarm:

*  Wenn LTM E-basierte Schutzalarme aktiviert sind, aber kein LTM E-
Erweiterungsmodul vorhanden ist, dann 16st dies einen LTM E-
Konfigurationsalarm aus.

» Der Alarm wird aufgehoben, wenn kein Schutzalarm aktiviert ist, fiir den ein
LTM E vorhanden sein muss, oder wenn ein geeignetes LTM E vorhanden ist
und der LTM R aus- und wieder eingeschaltet wurde.

Externe Auslosung

Beschreibung

Der LTM R-Controller verfligt tiber eine externe Auslésefunktion, die in einem
externen, an den Controller angeschlossenen System aufgetretene Fehler
erkennt.

Eine externe Auslosung wird durch Einstellen eines Bits im Befehlsregister 1
~Anwenderspezifische Logik“ ausgeldst (siehe nachstehende Tabelle). Diese
externe Ausldsung versetzt den Controller auf der Grundlage verschiedener
Systemparameter in einen Auslésezustand.
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Eine externe Auslosung kann nur durch Léschen des externen Ausldsebits im
Register zurtickgesetzt werden.

Externe Auslosung — Parametereinstellungen

Parameter Beschreibung

Anwenderspez. Logik — Externe Auslésung — Der Wert wird geschrieben.

Befehl

Externe Systemausldsung Lesen des Parameters ,Anwendersp. Logik — Externe Ausldsung — Befehl*

Auslésungscode Die Nummer ist 16: Setzen der externen Auslésung durch ein mit dem Logik-Editor
anwenderspezifisch angepasstes Programm

Zahler fur Auslosungen und Alarme

Uberblick

Der LTM R-Controller zahlt die aufgetretenen Auslésungen und Alarme und und
zeichnet diese Anzahl auf. Aulderdem zahlt er die Anzahl der automatischen
Reset-Versuche. Diese Informationen sind zur Unterstitzung der Systemleistung
und -wartung zuganglich.
Die Zahler fur Auslésungen und Alarme sind Uber folgende Gerate zuganglich:

» ein PC, auf dem SoMove mit TeSys T DTM lauft

* ein HMI-Gerat

» eine SPS Uber den Netzwerk-Port

Zahler fur Auslosungen und Alarme — Einfuhrung

Alarmerkennung

Wenn eine Alarmerkennungsfunktion aktiviert ist, erkennt der LTM R-Controller
einen Alarm sofort, wenn der Uberwachte Wert einen eingestellten Schwellenwert
Uber- oder unterschreitet.

Auslosungserkennung

Der LTM R-Controller kann eine Auslésung erst erkennen, wenn bestimmte
Voraussetzungen erfiillt sind. Zu diesen Voraussetzungen kénnen zahlen:

+ die Auslésungserkennungsfunktion muss aktiviert sein

» ein Uberwachter Wert (z. B. Strom, Spannung, oder thermischer Widerstand )
muss einen eingestellten Schwellwert Gbersteigen oder darunter abfallen,

» der Uberwachte Wert muss fur eine angegebene Zeitdauer ober- oder
unterhalb des Schwellwerts liegen.

Zahler

Bei einer Auslésung erhoht der LTM R-Controller mindestens zwei Zahler:
» einen Zahler fir die spezifische Auslésungserkennungsfunktion und
» einen Zahler fur alle Ausldsungen
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Zahlerloschung

Wenn ein Alarm auftritt, erhéht der LTM R-Controller einen einzelnen Zahler fir
alle Alarme. Erkennt der LTM R -Controller jedoch einen Alarm aufgrund
thermischer Uberlast, erhoht er auch den Zahler fir ,Thermische Uberlast —
Alarm*.

Ein Zahler enthalt einen Wert zwischen 0 und 65.535 und erh6ht diesen um den
Wert 1, wenn eine Ausldsung, ein Alarm oder ein Reset-Ereignis auftritt. Ein
Zahler stoppt die Erhéhung bei Erreichen eines Werts von 65.535.

Wird eine Ausldsung automatisch zuriickgesetzt, erhht der LTM R-Controller nur
den Zahler fur Auto-Resets. Bei einem Ausfall der Spannungsversorgung bleiben
die Zahler gespeichert.

Alle Auslésungs- und Alarmzahler werden durch Ausfihren von ,Ldschbefehl —
Statistik“ oder ,Loschbefehl — Alles® auf 0 zuriickgesetzt.

Zahler fur alle Auslosungen

Beschreibung

Der Parameter ,Auslosungszahler enthalt die Anzahl der Auslésungen, die seit
der letzten Ausfihrung des Léschbefehls fir alle Statistiken aufgetreten sind.

Der Parameter ,Auslosungszahler wird um den Wert 1 erhéht, wenn der LTM R-
Controller eine Auslosung erkennt.

Zahler fur alle Alarme

Beschreibung

Der Parameter ,Alarmzahler” enthalt die Anzahl der Alarme, die seit der letzten
Ausfuhrung des Ldschbefehls fur alle Statistiken aufgetreten sind.

Der Parameter ,Alarmzahler wird um den Wert 1 erhoht, wenn der LTM R-
Controller einen Alarm erkennt.

Zahler Automatisches Rucksetzen

Beschreibung

Der Parameter ,Autom. Ricksetzen — Zahler“ enthalt die Anzahl der
fehlgeschlagenen Versuche des LTM R-Controllers, eine Ausldsung automatisch
zurlickzusetzen. Dieser Parameter wird fiir die drei Auslosungsgruppen fir
automatische Rucksetzungen verwendet.

Ist ein Versuch des automatischen Ricksetzens erfolgreich (Definition: dieselbe
Auslosung tritt innerhalb von 60 Sekunden nicht erneut auf), wird dieser Zahler auf
Null zurtickgesetzt. Wird eine Auslésung manuell oder dezentral zuriickgesetzt,
erfolgt keine Erhdhung des Zahlers.

Informationen zum Auslésungsmanagement finden Sie unter
Auslésungsmanagement und Loschbefehle, Seite 177.
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Zahler fur Schutzauslosungen und -alarme

Schutzauslésungszahler

Die Schutzauslésungszahler umfassen:

Schutzalarmzahler

Strom Phasenunsymmetrie — Auslésungszahlung
Strom Phasenverlust — Auslésungszahlung
Strom Phasenumkehr — Auslésungszahlung
Erdschlussstrom — Auslésungszahlung
Blockierung — Auslésungszahlung

Schweranlauf — Ausldsungszahlung
Motortemperaturfihler — Auslésungszahlung
Uberleistungsfaktor — Auslésungszahlung
Uberstrom — Auslésungszahlung

Uberleistung — Ausldsungszahlung
Uberspannung — Auslésungszéhlung
Thermische Uberlast — Auslésungszahlung
Unterleistungsfaktor — Ausldsungszahlung
Unterstrom — Ausldsungszahlung

Unterleistung — Ausldsungszahlung
Unterspannung — Auslésungszéhlung

Spannung Phasenunsymmetrie — Auslésungszahlung
Spannung Phasenverlust — Ausldsungszahlung
Spannung Phasenumkehr — Auslésungszahlung

Der Parameter ,Thermische Uberlast — Zahler fiir Alarme® enthalt die Gesamtzahl
aller Alarme fur die Schutzfunktion bei thermischer Uberlast.

Wenn ein Alarm, einschlieRlich des Alarms fir thermische Uberlast, auftritt, erhdht
der LTM R-Controller den Parameter ,Alarmzahler®.

Steuerbefehle — Zahler Erkannte Fehler

Beschreibung

Eine Diagnose-Auslésung erfolgt, wenn der LTM R-Controller einen der folgenden
Steuerbefehlsfehler erfasst:

Erkannte Fehler bei Prifung des Startbefehls
Erkannte Fehler bei Priifung des Stoppbefehls
Erkannte Fehler bei ,Stoppabfrage”

Erkannte Fehler bei ,Laufabfrage”

Informationen zu diesen Steuerbefehlen finden Sie unter Steuerbefehle —
Erkannte Diagnosefehler, Seite 61.
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Verdrahtung — Auslésungszahler

Beschreibung

Der Parameter ,Verdrahtung — Auslosungszahlung“ enthalt die Gesamtzahl der
folgenden Verdrahtungsauslésungen, die seit der letzten Ausfuhrung des
Statistikloschbefehls aufgetreten sind:

» Verdrahtungsauslésung, die ausgeldst wird durch Folgendes:
o Stromwandler-Umkehr — Auslésung
o Phasenkonfiguration - Auslésung
o Verdrahtungsauslésung am Motortemperaturfihler

« Spannungshasenumkehr — Auslésung

+ Stromphasenumkehr — Auslésung

Der LTM R-Controller erhéht den Parameter ,Verdrahtung — Auslésungszahlung®
immer dann um den Wert 1, wenn eine der drei zuvor genannten Auslésungen
auftritt. Information zu Anschlussfehlern und den zugehdérigen Auslésungen finden
Sie unter Verdrahtungsauslésungen, Seite 64.

Zahler fur Kommunikationsverlust

Beschreibung
Erkannte Auslésungen fiir die folgenden Kommunikationsfunktionen:

Zahler Inhalt

HMI-Port — Auslésungszahlung Gibt an, wie oft die Kommunikation iber den HMI-Port verloren gegangen ist.

Netzwerk-Port — interne Auslésungszahlung Die Anzahl der im Netzwerkmodul aufgetretenen und vom Netzwerkmodul an den LTM
R-Controller gemeldeten internen Auslésungen.

Netzwerk-Port — Konfiguration — Die Anzahl der im Netzwerkmodul aufgetretenen und vom Netzwerkmodul an den LTM

Auslésungszahlung R-Controller gemeldeten schwerwiegenden Ausldsungen, mit Ausnahme der internen
Auslésungen des Netzwerkmoduls.

Netzwerk-Port — Ausldsungszahlung Gibt an, wie oft die Kommunikation iber den Netzwerk-Port verloren gegangen ist.

Zahler fur interne Auslosungen

Beschreibung

Erkannte Auslésungen fiir die folgenden internen Ausldsungen:

Zahler Inhalt

Controller — interne Auslésungszahlung | Die Anzahl der schwerwiegenden und geringfugigen internen Auslésungen.

Informationen zu internen Auslésungen finden Sie unter Controller — interne Auslosung, Seite
59.

Interner Port — Auslésungszahlung Die Anzahl interner Kommunikationsausldsungen des LTM R-Controllers, plus die Anzahl der
fehlgeschlagenen Versuche, das Netzwerk-Kommunikationsmodul zu identifizieren.
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Auslosungshistorie

Auslosungshistorie

The LTM R-Controller speichert eine Historie von LTM R-Controller-Daten, die
zum Zeitpunkt der letzten flnf erkannte Auslésungen aufgezeichnet wurden.
Auslésung n-0 enthalt die jiingste Auslésungsaufzeichnung, Auslésung n-4 die
alteste noch gespeicherte Auslésungsaufzeichnung.

Jeder Auslésungsdatensatz enthalt folgende Informationen:
* Auslésungscode
» Datum und Uhrzeit
» Einstellwerte
> Motor — Volllaststrom — Verhaltnis (% FLCmax)
* Messwerte
o Niveau Warmekapazitat
o Strommittelwert-Verhaltnis
o L1-, L2-, L3-Strom Verhaltnis
> % Erdschlussstrom
o Max. Volllaststrom
o Strom - Phasenunsymmetrie
o Spannung - Phasenunsymmetrie
o Leistungsfaktor
o Frequenz
o Motor Temperaturfihler
o Spannungsmittelwert
o L3-L1-Spannung, L1-L2-Spannung, L2-L3-Spannung
o Wirkleistung

Motorhistorie

Uberblick

Der LTM R-Controller verfolgt Daten zur Motorbetriebsstatistik und speichert sie.

Die Motorstatistik ist Gber folgende Einrichtungen zugénglich:
+ ein PC, auf dem SoMove mit TeSys T DTM lauft
+ ein HMI-Gerat
» eine SPS Uber den Netzwerk-Port

Motor - Anlaufzahler

Beschreibung

Der LTM R-Controller verfolgt die Motoranlaufe und speichert die Daten als
Statistik, die dann zur Betriebsanalyse geladen werden kann. Die folgenden
Statistikdaten werden geflhrt:

* Motor — Anlaufzahler
* Motor — Anlaufzahler LO1 (Starts Logikausgang O.1)
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* Motor — Anlaufzahler LO2 (Starts Logikausgang O.2)

Der Loschbefehl ,Statistik” setzt den Parameter ,Motor - Anlaufzahler” auf 0
zuruck.

HINWEIS: Die Parameter ,Motor - Anlaufzahler LO1“ und ,Motor -
Anlaufzahler LO2" kdnnen nicht auf 0 zuriickgesetzt werden, da sie
zusammen die Verwendung der Relaisausgange im Lauf der Zeit anzeigen.

Motor - Zahler Anlaufe pro Stunde

Beschreibung

Eigenschaften

Der LTM R-Controller verfolgt die Anzahl der Motoranlaufe in der letzten Stunde
und speichert diese Zahl im Parameter ,Motor — Zahler Anlaufe pro Stunde®.

Der LTM R-Controller summiert die Anlaufe in Abstanden von 5 Minuten mit einer
Genauigkeit von 1 Intervall (+0/— 5 Minuten). Das bedeutet, dass im Parameter
die Gesamtzahl der Anlaufe wahrend der letzten 60 Minuten oder der letzten 55
Minuten gespeichert wird.

Diese Funktion dient als Wartungsfunktion, um thermische Belastungen des
Motors zu vermeiden.

Die Funktion ,Motoranldufe pro Stunde® verfugt Gber folgende Merkmale:

Kenndaten Wert

Genauigkeit 5 Minuten (+ 0/— 5 Minuten)

Auflésung 5 Minuten

Aktualisierungsrate 100 ms
Lastabwurf - Zahler

Beschreibung

Der Parameter ,Lastabwurf — Zahler” enthalt die Haufigkeit, mit der die
Lastabwurfschutzfunktion seit der letzten Ausfilihrung des Statistikléschbefehls
aktiviert wurde.

Informationen zur Lastabwurffunktion finden Sie unter Lastabwurf, Seite 128.

Zahler fiur automatischen Neustart

Beschreibung

Es sind 3 Typen von Zahlstatistiken vorhanden:
« Autom. Neustart - Zahler direkter Start
» Autom. Neustart - Zahler verzogerter Start
* Autom. Neustart — Zahler manueller Start

Informationen zur Schutzfunktion des automatischen Neustarts finden Sie unter
Automatischer Neustart, Seite 131.
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Motor - Letzter Anlauf - Strom

Beschreibung

Der LTM R-Controller misst den maximalen Stromwert, der beim letzten Anlauf
des Motors erreicht wurde, und meldet den Wert im Parameter ,Motor — Letzter
Anlauf — Strom* fiir die Systemanalyse zu Wartungszwecken.

Dieser Wert kann auch zur Konfiguration der Einstellung fir den Schweranlauf-
Schwellwert in der Schutzfunktion ,Schweranlauf verwendet werden.

Der Wert wird nicht im nicht-flichtigen Speicher abgelegt: bei einem Aus- und
anschlieenden Wiedereinschalten geht er verloren.

Eigenschaften
Die Funktion ,Letzter Anlauf - Strom*“ umfasst folgende Merkmale:
Kenndaten Wert
Einheit % von FLC
Genauigkeit e +/-1 % fUr Versionen mit 8 Aund 27 A
+/—2 % fur Versionen mit 100 A
Auflésung 1% FLC
Aktualisierungsrate 100 ms

Motor - Letzter Anlauf - Dauer

Beschreibung

Der LTM R-Controller verfolgt die Dauer des letzten Motoranlaufs und meldet den
Wert im Parameter ,Motor — Letzter Anlauf — Dauer* fir die Systemanalyse zu
Wartungszwecken.

Dieser Wert kann auch bei der Einstellung des Timeouts fir Schweranlauf-
Verzégerung in den Schutzfunktionen ,Schweranlauf‘ und ,Auslsung bei
Uberlast” niitzlich sein.

Der Wert wird nicht im nicht-fliichtigen Speicher abgelegt: bei einem Aus- und
anschlieBenden Wiedereinschalten geht er verloren.

Eigenschaften
Die Funktion ,Motor - Letzter Anlauf - Dauer® verfiigt iber folgende Merkmale:
Kenndaten Wert
Einheit s
Genauigkeit +-1%
Aufldsung 1s
Aktualisierungsrate 1s
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Laufzeit

Beschreibung

Der LTM R-Controller verfolgt die Motorlaufzeit und speichert den Wert im
Parameter ,Laufzeit“. Diese Informationen sind hilfreich bei der Planung von
Arbeiten zur Motorwartung wie Schmierung, Inspektion und Austausch.

Systembetriebsstatus

Uberblick
Der LTM R-Controller Gberwacht den Motorbetriebszustand und die erforderliche
Mindestverzogerung fiir einen Neustart des Motors.
Der Zugriff auf die Motorzustande erfolgt Uber:
+ ein PC, auf dem SoMove mit TeSys T DTM lauft
* ein HMI-Gerat
» eine SPS uber den Netzwerk-Port
Motorstatus
Beschreibung
Der LTM R-Controller verfolgt den Motorstatus und meldet die folgenden
Zustande durch Einstellen der entsprechenden booleschen Parameter:
Motorstatus Parameter
Betrieb Motor - Betrieb
Bereit System bereit
Anlauf Motor - Anlauf
Mindestverzogerung
Beschreibung

Der LTM R-Controller verfolgt die bis zum Neustart des Motors verbleibende Zeit
in Abhangigkeit eines der folgenden Ereignisse:

» Automatisches Ricksetzen, Seite 181

+ Thermische Uberlast, Seite 83

» Schneller Zyklus - Verriegelung, Seite 98
» Lastabwurf (,Load Shedding®), Seite 128
» Automatischer Neustart, Seite 131

+ Ubergangszeit

Wenn mehr als ein Timer aktiv ist, zeigt der Parameter den maximalen Timerwert
an, der die Mindestverzogerung fur das Riicksetzen der Auslésereaktion oder der
Steuerfunktion darstellt.

HINWEIS: Auch bei ausgeschaltetem LTM R wird die Zeit fiir mindestens 30
mn verfolgt.
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Mess- und Uberwachungsfunktionen

Eigenschaften
Die Funktion ,Autom. Ricksetzen — Min. Verzdgerung® verfigt Gber folgende
Merkmale:
Kenndaten Wert
Einheit S
Genauigkeit +-1%
Aufldsung 1s
Aktualisierungsrate 1s
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Motorschutzfunktionen

Uberblick

In diesem Kapitel werden die vom LTM R-Controller bereitgestellten
Motorschutzfunktionen beschrieben.

Motorschutzfunktionen — Einfuhrung

Uberblick

In diesem Abschnitt werden die Motorschutzfunktionen des LTM R-Controllers,
einschlieBlich der Schutzparameter und ihrer Eigenschaften, beschrieben.

Definitionen

Definierte Funktionen und Daten

Der LTM R-Controller berwacht die Parameter fur Strom, Erdschlussstrom und
Motortemperaturfiihler. Wenn der LTM R-Controller an ein Erweiterungsmodul
angeschlossen ist, dann Gberwacht er auRerdem die Spannungs- und
Leistungsparameter. Der LTM R-Controller verwendet diese Parameter in
Schutzfunktionen, um Auslésungs- und Alarmbedingungen festzustellen. Die
Reaktion des LTM R-Controllers auf Auslosungs- und Alarmbedingungen ist in
den vordefinierten Betriebsmodi festgelegt. Logikausgang O.4 wird bei einer
Ausldsung und Logikausgang O.3 bei einem Alarm aktiviert. Weitere
Informationen zu den vordefinierten Betriebsmodi finden Sie unter Betriebsmodi,
Seite 153.

Sie kénnen diese Motorschutzfunktionen konfigurieren, um unerwiinschte
Betriebsbedingungen zu erkennen, die bei Nichtbehebung zu Beschadigungen
des Motors und der Ausstattung fuhren kénnen.

Alle Motorschutzfunktionen umfassen die Auslésungserkennung. Die meisten
Schutzfunktionen umfassen auRerdem die die Alarmerkennung.

Anwenderspezifische Funktionen und Daten

Neben den in einem vordefinierten Betriebsmodus enthaltenen Schutzfunktionen
und Parametern kdnnen Sie den Logik-Editor im TeSys T DTM verwenden, um
einen neuen, anwenderspezifischen Modus zu erstellen. Wahlen Sie dazu einen
beliebigen vordefinierten Modus und bearbeiten Sie dann den Code gemaR den
Anforderungen lhrer Anwendung.

Im anwenderspezifischen Logik-Editor kbnnen Sie einen anwenderspezifischen
Betriebsmodus durch folgende MaRhahmen erstellen:

+ Andern der Reaktionen des LTM R-Controllers auf Schutzauslésungen oder
-alarme

» Erstellen neuer Funktionen auf der Grundlage vordefinierter oder neu
erstellter Parameter

Auslosungen

Eine Ausldsung weist auf einen ernsten unerwiinschten Betriebszustand hin.
Auslosungsbezogene Parameter kénnen fiir die meisten Schutzfunktionen
konfiguriert werden.
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Alarme

Zu den Reaktionen des LTM R-Controllers auf eine Auslésung gehoren:
+ Kontakte des Ausgangs O.4:
o Kontakt 95-96 ist offen.
o Kontakt 97-98 ist geschlossen.
+ Die Ausldsestatusbits sind in einem Auslésungsparameter eingestellt.

» Eine Textmeldung wird an einem HMI-Bildschirm angezeigt (falls eine HMI
angeschlossen ist).

» Eine Ausldsestatusanzeige erscheint im TeSys T DTM (sofern
angeschlossen).

Der LTM R-Controller zahlt die Ausldésungen flr jede Schutzfunktion und zeichnet
diese Informationen auf.

Eine Auslésung ist noch nicht geléscht, wenn die zugrunde liegende Ursache
nach dem Auftreten der Ausldsung behoben wird. Zum Léschen der Auslésung
muss der LTM R-Controller zuriickgesetzt werden. Siehe
Auslésungsmanagement — Einfiihrung, Seite 177.

Ein Alarm weist auf einen weniger ernsthaften, aber dennoch unerwiinschten
Betriebszustand hin. Ein Alarm ist ein Hinweis darauf, dass u. U. korrektive
MaRnahmen erforderlich sind, um zu verhindern, dass ein problematischer
Zustand eintritt. Wird der Alarm nicht aufgehoben, kann er zu einer
Ausldsebedingung fuhren. Fur die meisten Schutzfunktionen kénnen
alarmbezogene Parameter konfiguriert werden.

Zu den Reaktionen des LTM R-Controllers auf einen Alarm gehoren:
» Ausgang 0.3 ist geschlossen.
» Die Alarmstatusbits sind in einem Alarmparameter eingestellt.

* Eine Textmeldung wird an einem HMI-Bildschirm angezeigt (falls
angeschlossen).

+ Eine Alarmstatusanzeige erscheint im TeSys T DTM

HINWEIS: Fur einige Schutzfunktionen wird der gleiche Schwellenwert fir die
Alarmerkennung und die Ausldsungserkennung verwendet. FUr andere
Schutzfunktionen verwendet die Alarmerkennung einen separaten
Alarmschwellwert.

Der LTM R-Controller 16scht den Alarm, wenn der gemessene Wert nicht mehr
den Alarmschwellenwert Ubersteigt — plus oder minus eines Hysteresebands von
5 %.

80
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Merkmale der Motorschutzfunktionen

Betrieb

Einstellungen

Das folgende Diagramm veranschaulicht den Betrieb einer typischen
Motorschutzfunktion. Dieses und die nachfolgenden Schaubilder beziehen sich
auf Stromschutzfunktionen. Dieselben Prinzipien gelten jedoch auf fiir
Spannungsschutzfunktionen.

| I >1s1 Inst Alarm

Timer

| > Is2 Inst T 0 ———= Auslésung

I Messwert des liberwachten Parameters
Is1 Alarmschwellenwert-Einstellung

Is2 Ausléseschwellenwert-Einstellung

T Ausldsetimeout-Einstellung

Inst Momentane Alarm-/Auslésungserkennung

Einige Schutzfunktionen verfligen tber konfigurierbare Einstellungen, darunter:

« Schwellenwert fir Ausldsung: Eine Grenzwerteinstellung fur den
Uberwachten Parameter, die eine Auslosung der Schutzfunktion auslost.

« Alarmschwellenwert: Eine Grenzwerteinstellung fur den Uberwachten
Parameter, die einen Alarm der Schutzfunktion auslost.

+ Auslésetimeout: Eine Zeitverzdégerung, die abgelaufen sein muss, bevor eine
Ausldsung der Schutzfunktion ausgeldst wird. Das Verhalten eines Timeout
hangt vom Profil der Kennlinie fiir den Auslésestrom ab.

* Kennlinie der Ausldsekurve (TCC): Der LTM R-Controller verfugt Gber eine
eindeutige Auslésekennlinie fir alle Schutzfunktionen, mit Ausnahme der
Funktion ,Thermische Uberlast - Invers therm*, die sowohl eine inverse als
auch eine eindeutige Auslésekennlinie beinhaltet (siehe nachfolgende
Beschreibung).

Eindeutige TCC: Die Dauer des Auslosetimeouts bleibt konstant, unabhangig
von Anderungen der gemessenen GrofRe (Strom) — wie im nachfolgenden
Schaubild gezeigt:

‘ t
No operation Delayed operation
T [~~~ ~=~~— =~ ‘ ]
Delay
I 1 I
I h_
Is
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Hysterese

Inverse TCC: Die Dauer der Zeitverzégerung andert sich invers zum Wert der
gemessenen GrofRe (hier: Warmegrenzleistung). Wenn der Wert der gemessenen
Grole ansteigt, erhdht sich auch das Gefahrenrisiko. Dies flihrt zu einer
Verkirzung der Zeitverzégerung, wie im folgenden Schaubild verdeutlicht.

At

No operation

Delayed operation

Zur Verbesserung der Stabilitat wenden die Motorschutzfunktionen einen
Hysteresewert an, der zu den Einstellungen fir die Grenzschwellwerte addiert
oder davon subtrahiert wird, bevor eine Ausldse- oder Alarmreaktion
zuriickgesetzt wird. Der Hysteresewert wird als Prozentsatz, normalerweise 5 %,
des Grenzschwellwerts berechnet und wird

* vom Schwellwert der oberen Grenzschwellwerte subtrahiert,
» zum Schwellwert der unteren Grenzschwellwerte hinzu addiert.

Das folgende Schaubild zeigt das logische Ergebnis des Messvorgangs (Unv),
wenn die Hysterese auf einen oberen Grenzschwellwert angewendet wird:

Y-

d Prozentsatz Hysterese

Motorschutzfunktionen

Uberblick

In diesem Abschnitt werden die thermischen Motorstromschutzfunktionen des
LTM R-Controllers beschrieben.
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Thermische Uberlast

Uberblick

Der LTM R-Controller kann durch Auswahl von einer der folgenden Einstellungen
fur Thermoschutz konfiguriert werden:

* Invers therm., Seite 83 (Werkseinstellung)
» Eindeutige Zeit, Seite 87

Jede Einstellung stellt ein Merkmal der Auslésekurve dar. Der LTM R-Controller
speichert die gewahlte Einstellung in seinem Parameter ,Thermische Uberlast -
Modus®. Es kann immer nur eine Einstellung zu einem Zeitpunkt aktiviert werden.
Weitere Informationen zur Funktion und Konfiguration jeder Einstellung finden Sie
unter den unmittelbar folgenden Themen.

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Thermische Uberlast* verfiigt iber die nachstehenden
konfigurierbaren Parametereinstellungen, die fiir jede Auslosestromkennlinie
gelten:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung

Modus Invers therm. Invers therm.
Eindeutige Zeit

Ausldsung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren

Motorkiihlung durch HilfslUfter Aktivieren/Deaktivieren Sperren

Thermische Uberlast — Invers therm.

Beschreibung

Wenn Sie den Parameter , Thermische Uberlast - Modus* auf Invers therm.
setzen und eine Motorausloseklasse wahlen, iberwacht der LTM R-Controller die
verwendete Warmegrenzleistung des Motors und gibt Folgendes aus:

» einen Alarm, wenn die verwendete Warmegrenzleistung einen konfigurierten
Alarmschwellenwert Uberschreitet.

« eine Ausldsung, wenn die verwendete Warmegrenzleistung Uber 100 % liegt.

AVORSICHT

GEFAHR DER MOTORUBERHITZUNG

Der Parameter ,Motor AuslGseklasse® muss auf die Motoreigenschaften flr
thermische Uberlast eingestellt werden. Lesen Sie die Anweisungen des
Motorherstellers, bevor Sie diesen Parameter einstellen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Verletzungen oder
Sachschaden zur Folge haben.

Fir den Alarm ,Thermische Uberlast” gibt es keine Zeitverzégerung.

Der LTM R-Controller berechnet das Niveau der Warmegrenzleistung in allen
Betriebszustadnden. Wenn die Stromversorgung des LTM R-Controllers
unterbrochen wird, speichert der LTM R-Controller die letzten Messungen des
thermischen Motorstatus fur einen Zeitraum von 30 Minuten, damit er nach
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Wiederherstellung der Stromversorgung den thermischen Motorstatus schatzen
kann.

Die Ausldsungs- und die Alarmiberwachung kdnnen separat aktiviert und
deaktiviert werden.

+ Der Alarm fir thermische Uberlast wird vom LTM R-Controller aufgehoben,
wenn die verwendete Warmegrenzleistung bis auf 5 % unterhalb des
Alarmschwellenwerts sinkt.

+ Die thermische Uberlastauslésung kann vom Benutzer zuriickgesetzt
werden, wenn die verwendete Warmegrenzleistung unter den Schwellenwert
der Auslésungsriicksetzung fallt und nachdem das Timeout der
Ausldsungsriicksetzung abgelaufen ist.

Rucksetzen fur einen Neustart im Notfall

Mit dem von einer SPS oder einem HMI ausgegebenen ,Léschbefehl — Niveau
Warmegrenzleistung“ kdnnen Sie einen uberlasteten Motor im Notfall erneut
starten. Mit diesem Befehl wird der Wert fiir die Nutzung der
Warmegrenzeleistung auf 0 gesetzt und die Abkiihlzeit umgangen, die das
Thermomodell vor einem Neustart des Motors benétigt.

Dieser Befehl setzt aulRerdem den Parameter ,Schneller Zyklus — Verriegelung
Timeout” zurlick, um einen sofortigen Neustart ohne Verriegelung zu ermdglichen.

Der Befehl ,Loschen - Alles “ hat keine Ausflihrung von ,Léschen - Niveau
Warmegrenzleistung® zur Folge.

AWARNUNG

VERLUST DES MOTORSCHUTZES

Das Ldschen des Warmegrenzleistungsniveaus blockiert die thermische
Uberlastsicherung und kann zu Gerateliberhitzung und Brand flhren.

Fortgesetzter Betrieb mit blockiertem Uberhitzungsschutz sollte sich auf
Anwendungen beschranken, in denen ein sofortiger Neustart wichtig ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Der ,Loschbefehl — Niveau Warmegrenzleistung“ setzt die Auslésereaktion nicht
zurlick. Stattdessen

» kann nur eine Aktion auerhalb des LTM R-Controllers (zum Beispiel eine
Senkung der Motorlast) die Auslésebedingung I6schen.

» setzt nur ein Riicksetzbefehl von der giiltigen, im Parameter ,Auslésung —
Ricksetzmodus* konfigurierten Quelle die Auslésereaktion zurlick.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Der Motor kann mit einem Reset-Befehl erneut gestartet werden, wenn der LTM
R-Controller in einem 2-Draht-Steuerkreis eingesetzt wird.

Der Betrieb der Gerate muss gemaf den 6rtlichen und nationalen
Sicherheitsvorschriften und -bestimmungen erfolgen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Betrieb

Die Schutzfunktion ,Thermische Uberlast - Invers therm.“ basiert auf einem
Warmemodell des Motors, das zwei Warmebilder kombiniert:
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ein kupferbasiertes Abbild stellt den thermischen Zustand der Stator- und
Rotorwicklungen dar, und

ein eisenbasiertes Abbild stellt den thermischen Zustand des Motorrahmens
dar.

Auf der Grundlage des gemessenen Stroms und der vorgenommenen Einstellung
fur die Motorausléseklasse bericksichtigt der LTM R-Controller nur den hochsten
thermischen Status (Eisen oder Kupfer) zur Berechnung der vom Motor
verwendeten Warmegrenzleistung, wie nachfolgend beschrieben:

¢]

Bcu

ofe

Heizung

Kuhlung

:Kupfer S -
|
| | -
Auslésung t

0 Warmewert

ofe

Ausloseschwellenwert fiir Eisen

Ocu Ausloseschwellenwert fur Kupfer

t Zeit

Wenn der Auslésemodus ,Invers therm.“ ausgewahlt ist, wird der Parameter ,Warmegrenzleistung — Niveau®, der
die aufgrund eines Laststroms verwendete Warmegrenzleistung anzeigt, sowohl im Start- als auch im
Betriebsstatus erh6ht. Wenn der LTM R-Controller feststellt, dass das Niveau (6) der Warmegrenzleistung den
Ausléseschwellenwert (8 s) Ubersteigt, 16st er eine thermische Uberlastauslésung aus — wie nachstehend

beschrieben:
e
| | |
Anlauf/In Betrieb | Ausldésezustand | Anlauf/ln Betrieb | Auslésezustand

| — Kihlung I | — Kihlung
| | |

T I -
| | |
| | |
| | |
| | |
| | |
| | |
| | |
I I I

Auslésung Ausldsung t
Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Thermische Uberlast - Invers therm.“ umfasst folgende Merkmale:

1 Einstellung fur die Motorausldseklasse
o Motor - Auslseklasse
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* 4 konfigurierbare Schwellwerte:
o Motorvolllaststrom — Verhaltnis (FLC1)
o Motor — Hohe Drehzahl — Volllaststrom — Verhaltnis (FLC2)
> Thermische Uberlast — Alarmschwellenwert
> Thermische Uberlast — Ausléseriicksetzung — Schwellenwert
* 1 Zeitverzdgerung:
> Auslésung — Riicksetzen Timeout
* 2 Funktionsausgange:
> Thermische Uberlast — Alarm
o Thermische Uberlast — Auslésung
* 2 Zahlstatistiken:
> Thermische Uberlast — Auslésungszéhlung
o Thermische Uberlast — Alarmzéhlung
+ 1 Einstellung fir eine externe Kiuihlung des Motors per Hilfsllfter:
o Motor - Kiihlung durch Hilfslufter
* 1 Messwert fiir die verwendete Warmegrenzleistung:
o Niveau Warmekapazitat

HINWEIS: Fir LTM R-Controller, die fiir den vordefinierten Betriebsmodus mit
2 Drehzahlen konfiguriert sind, werden 2 Ausldseschwellenwerte verwendet:
FLC1 und FLC2.

Blockschaltplan
1
_—
12 Imax BOmax
—_—
Omax > Bs 1 Thermische Uberlast —
13 Alarm (Inverse Zeit)

Motorkiihlung durch Hilfsltfter

Bmax > 100 %

| » Thermische Uberlast —
Ausldsung (Inverse Zeit)

Motor — Ausléseklasse (TC)

Imax Maximaler Strom
Omax Niveau Warmekapazitat

0s1 Thermische Uberlast — Alarmschwellenwert

Parametereinstellungen

Die Funktionen fiir ,Thermische Uberlast - Invers therm.“ haben folgende
konfigurierbare Parametereinstellungen:
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Parameter

Einstellbereich

Werkseinstellung

FLC1, FLC2

* 0,4-8,0 Ain Schritten von 0,08 A fiir LTMRO08
* 1,35-27,0 Ain Schritten von 0,27 A fir LTMR27
* 5-100 A in Schritten von 1 A fir LTMR100

* 0,4 Afir LTMRO8
» 1,35Afur LTMR27
*  5Aflr LTMR100

Alarmschwellenwert

10-100 % Warmegrenzleistung

85 % Warmegrenzleistung

Motor - Auslésung Klasse

5-30 in Schritten von 5

5

Auslésung — Riicksetzen
Timeout

50-999 in Schrittenvon 1 s

120s

Auslésung —
Ricksetzschwellenwert

35-95 % Warmegrenzleistung

75 % Warmegrenzleistung

Die Funktionen fiir ,Thermische Uberlast - Invers therm.“ haben folgende nicht

konfigurierbare Parametereinstellungen:

Parameter

Feste Einstellung

Thermische Uberlast — Ausléseschwellenwert

100 % Warmegrenzleistung

Technische Kenndaten

Die Funktionen fiir ,Thermische Uberlast - Invers therm.* umfassen folgende

Merkmale:

Eigenschaften

Wert

Hysterese

—5 % Thermische Uberlast — Alarmschwellenwert

Genauigkeit der Auslosezeit

+/-0,1s

Thermische Uberlast - Eindeutige Zeit

Beschreibung

Wenn Sie den Parameter , Thermische Uberlast — Modus* auf Eindeutige Zeit

einstellen, dann signalisiert der LTM R-Controller:

+ einen Alarm, wenn der gemessene maximale Phasenstrom einen
konfigurierbaren Schwellenwert (OC1 oder OC2) Uberschreitet.

+ eine Auslésung, wenn der maximale Phasenstrom dauerhaft den gleichen
Schwellenwert (OC1 oder OC2) fiir eine festgelegte Zeitverzdgerung

Uberschreitet.
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Funktionsmerkmale

Die Ausldsung , Thermische Uberlast — Eindeutige Zeit“ beinhaltet eine
Zeitverzdgerung mit konstanter GréRe nach einem Startbefehl, bevor der Schutz
aktiv wird, sowie eine Dauer fir den Auslése-Timeout, wie nachfolgend
beschrieben:

t

Auslésung — kein Betrieb

T2 |— — — — — — — — t

Verzégerung

MfF-—-—--—-——7-—-————-—-—-—-—-

Is Auslose- und Alarmschwellenwert (OC1 oder OC2)
T1 Startbefehl
T2 Abgelaufene Zeitverzégerung

Fir den Alarm bei ,Thermischer Uberlast — Eindeutige Zeit* gibt es keine
Zeitverzdgerung.

Die Auslésungs- und die Alarmiberwachung kénnen separat aktiviert und
deaktiviert werden.

Die Schutzfunktion fur ,Eindeutige Zeit“ wird nach einem Start durch eine
Verzégerung deaktiviert, die in der Einstellung ,Schweranlauf — Auslésetimeout”
definiert ist. Wenn der LTM R-Controller fir einen vordefinierten
Uberlastbetriebsmodus konfiguriert ist, bestimmt er den Beginn des Status
»Anlauf* anhand einer Zustandsanderung von unter Pegelstrom auf Pegelstrom.
Dank dieser Verzdgerung kann der Motor beim Anlaufen den Strom ziehen, der
zur Uberwindung der Tragheit im Ruhezustand erforderlich ist.

HINWEIS: Die Konfiguration dieser Schutzfunktion setzt die Konfiguration der
Schweranlauf-Schutzfunktion einschlielich des Parameters ,Schweranlauf —
Auslosetimeout” voraus.

Die Funktion ,Thermische Uberlast - Eindeutige Zeit* umfasst folgende Merkmale:

» 2 konfigurierbare Schwellwerteinstellungen; eine Einstellung (OC1) wird flr
Motoren mit einer Drehzahl verwendet. Fir Motoren mit 2 Drehzahlen sind
beide Einstellungen erforderlich.

o OC1 (Motor - Volllaststrom - Verhaltnis) oder
o 0OC2 (Motor - Hohe Drehzahl - Volllaststrom Verhaltnis)
» 1 Zeitverzdégerung:

o Uberstrom-Zeit (U-Zeit, iber den Parameter ,Thermische Uberlast —
Auslosetimeout” eingestellt)

* 2 Funktionsausgange:
o Thermische Uberlast — Alarm
o Thermische Uberlast — Auslésung
+ 2 Zahlstatistiken:
> Thermische Uberlast — Auslésungszéhlung
> Thermische Uberlast — Alarmzahlung

88
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Blockschaltplan

Thermische Uberlast — Alarm und Auslésung:

1 Imax > Is

Laufstatus — |

und

12
= » Imax Imax £

Imax > Is =

13 UND

11 Strom Phase 1
12 Strom Phase 2
13 Strom Phase 3

Is Auslose- und Alarmschwellenwert (OC1 oder OC2)

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Zeit)

» Thermische Uberlast —
Alarm (Eindeutige Zeit)

Thermische Uberlast —
— [ Auslésung (Eindeutige

Die Funktion ,Thermische Uberlast - Eindeutige Zeit“ hat folgende konfigurierbare
Parametereinstellungen:

Parameter

Einstellbereich

Werkseinstellung

Schwellenwert fiir Ausldsung:
*  Motor - Volllastrom Verhaltnis (OC1)
- oder -
*  Motor - Hohe Drehzahl - Volllaststrom Verhaltnis (OC2)

5-100 % FLCmax in Schritten von 1 %.

Hinweis: Die Einstellungen fir OC1 und OC2
koénnen direkt (in Ampere) liber das Men(
Einstellungen eines HMI oder auf der
Registerkarte Parameter des TeSys T DTM
eingestellt werden.

5 % FLCmax

Thermische Uberlast — Auslésung — festgelegtes Timeout (U- 1-300 s in Schritten von 1's 10s

Zeit oder Uberstromzeit)

Thermische Uberlast — Alarmschwellenwert 20-800 % OC in Schritten von 1 % 80 % OC
Timeout fur Schweranlauf-Auslésung(® (V-Zeit) 1-200 s in Schritten von 1 s 10s

(1) Die Funktion ,Thermische Uberlast — Eindeutige Zeit* setzt voraus, dass gleichzeitig die Schweranlauf-Motorschutzfunktion eingesetzt
wird. Beide Funktionen verwenden die Einstellung ,Schweranlauf — Auslése-Timeout®.

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Thermische Uberlast - Eindeutige Zeit“ umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften Wert

Hysterese

-5 % der Alarm- und Ausléseschwellenwerte

Genauigkeit der Auslosezeit +/-0,1s
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Beispiel
Das folgende Schaubild verdeutlicht eine Auslosung vom Typ ,Thermische
Uberlast — Eindeutige Zeit":
I 1 Ll
| Startstatus | | Laufstatus ! Auslosebedingung
|
: I : | :
| | | | !
S RRREEEEEEE R Jomoomo-
| | | | |
! ! T 1 U-Zeit |
1 I | | (Auslése- |
| 1 : | Timeout) |
|
| o | |
! I ! I I
! I ! I I
I I ! | |
| | 1 1 L t
i V-Zeit (Langer Anlauf — Auslése-Timeout) :
OC Ausléseschwellenwert (OC1 oder OC2)
Motortemperaturfiihler
Uberblick

Der LTM R-Controller verfligt Gber zwei Klemmen — T1 und T —, die an ein
Element zur Messung der Motortemperatur angeschlossen werden kénnen. Auf
diese Weise werden die Motorwicklungen bei hohen Temperaturbedingungen
geschiitzt, die ansonsten zu Beschadigungen oder Beeintrachtigungen fiihren
koénnen.

Diese Schutzfunktionen werden aktiviert, wenn eine der folgenden Einstellungen
fur den Parameter ,Motor - Temperaturfihlertyp“ gewahlt ist:

» PTC binar, Seite 91

+ PT100, Seite 92

+ PTC analog, Seite 94
* NTC analog, Seite 96

Es kann nur eines dieser Fuhlerelemente fir den Motorschutz gleichzeitig aktiviert
werden.

HINWEIS: Der Schutz durch den Motortemperaturfiihler basiert auf Ohm-
Werten. Schutzschwellwerte fir ,PTC binar” sind auf IEC-Standards
voreingestellt und deshalb nicht konfigurierbar. Fir die Schutzfunktionen ,PTC
analog“ und ,NTC analog“ mussen Sie eventuell den Widerstandswert auf das
entsprechende Niveau des Schwellwerts in Grad skalieren und dabei die
Eigenschaften des gewahlten Messelements zugrunde legen.

Wenn der Fuhlertyp gedndert wird, werden die Konfigurationseinstellungen des
LTM R-Controllers flr die Messung der Motortemperatur auf die Werkseinstellung
zurlckgesetzt. Wenn ein Fihlertyp durch einen anderen Fihler des gleichen Typs
ersetzt wird, bleiben die Einstellwerte erhalten.

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Motor - Temperaturfiihler hat die folgenden konfigurierbaren
Parametereinstellungen, die fir den gewahlten Temperaturfuhlertyp gelten:
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Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Fihlertyp Keine Keine
PTC binar
PT100
+ PTC analog
* NTC analog
Ausldsung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren

Motor Temperaturfuhler — PTC binar

Beschreibung

Funktionsmerkmale

Blockschaltplan

Die Funktion ,Motor Temperaturfiihler — PTC binar* ist aktiviert, wenn der
Parameter ,Motor — Temperaturfiihlertyp” auf PTC binar eingestellt ist und der
LTM R-Controller an einem im Motor integrierten ,PTC binar“-Thermistor (positiver
Temperaturkoeffizient) angeschlossen ist.

Der LTM R -Controller iberwacht den Status des Temperaturmesselements und
signalisiert:

» einen Alarm fir den Motortemperaturfiihler, wenn der gemessene Widerstand
einen festen Schwellenwert Ubersteigt.

» eine Ausl6sung fir den Motortemperaturfiihler, wenn der gemessene
Widerstand den gleichen festen Schwellenwert Gbersteigt.

Die Ausldse- und Alarmbedingungen bleiben bestehen, bis der gemessene
Widerstand unter einen separaten, festen Wiedereinschalt-Schwellenwert des
Temperaturflihlers absinkt.

Die Schwellenwerte fur die Ausldsung des Motortemperaturfiihlers werden
werkseitig voreingestellt und sind nicht konfigurierbar. Die
Auslésungsuberwachung kann aktiviert und deaktiviert werden.

Die Funktion steht in allen Betriebszustanden zur Verfigung.

Die Funktion ,PTC binar® fir den Motortemperaturfihler umfasst folgende
Merkmale:

* 2 Funktionsausgange:
o Motortemperaturfiihler — Alarm
o Motortemperaturfiihler — Auslésung
+ 1 Zahlstatistik:
o Motortemperaturfiihler — Auslésungszahlung

Motortemperaturfiihler — Auslésung/Alarm:

g —— 6>2900 Q —— Motortemperaturfilhler — Auslésung/Alarm (PTC binar)

0 Widerstand des Temperaturmesselements

1672614DE-02
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Parametereinstellungen

Die Funktion ,PTC binar” fir den Motortemperaturfiihler umfasst folgende
Parametereinstellungen:

Parameter Feste Einstellungen Genauigkeit
Auslése-/Alarmschwellenwert 2900 Q +-2%
Ausldse-/Alarmschwellenwert fir Wiedereinschaltung 1575 Q +-2%

Technische Kenndaten

Die Funktion ,PTC binar” fir den Motortemperaturfiihler umfasst folgende

Merkmale:
Kenndaten Wert
Erfassungszeit 0,5-0,6s
Genauigkeit der Erfassungszeit +/-0,1s

Beispiel

Das folgende Schaubild zeigt eine Auslésung des Motortemperaturfiihlers vom
Typ ,PTC binar® mit automatischer Ricksetzung:

Bedingung fur
Auslésungen
S Laufstatus I und Alarme I Laufstatus (fortsetzen)
) 1
I I
I I
I |
29000 - -~ —————— — — — |
|
|
1575QF — — — — — — — — — — — — — — -
I
I
I
I
|
_ 1

2900 Q Ausléseschwellenwert
1575 Q Ausléseschwellenwert fir Wiedereinschaltung

Riicksetzung Dieser Wert kennzeichnet die Zeit, nach der ein Riicksetzen
erfolgen kann. Ein Startbefehl ist erforderlich, bevor der Betriebsstatus wieder
hergestellt werden kann. In diesem Beispiel wurde das automatische Rlcksetzen
aktiviert.

Motortemperaturfihler - PT100

Beschreibung

Die Funktion ,Motortemperaturfiihler — PT100“ ist aktiviert, wenn der Parameter
»,Motor — Temperaturfuhlertyp“ auf PT100 eingestellt ist und der LTM R-Controller
an einem im Motor integrierten PT100-Sensor angeschlossen ist.

Der LTM R -Controller Gberwacht den Status des Temperaturmesselements und
signalisiert:
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Funktionsmerkmale

Blockschaltplan

» Einen Alarm des Motortemperaturfiihlers, wenn die gemessene Temperatur
einen konfigurierbaren Alarmschwellenwert tUbersteigt.

» Eine Auslésung des Motortemperaturfiihlers, wenn die gemessene
Temperatur einen separat eingestellten Ausléseschwellenwert Ubersteigt.

Der LTM R-Controller misst die Temperatur direkt mithilfe eines PT100-Fihlers.
Die von dem PT100-Fuhler in °C (Werkseinstellung) oder in °F gemessene
Temperatur wird je nach Einstellung des Parameters ,HMI-Anzeige -
Temperaturfihler Grad CF* im HMI oder in TeSys T angezeigt:

Die Ausldse- oder Alarmbedingung bleibt bestehen, bis die gemessene
Temperatur unter 95 % des Auslodse- oder Alarmschwellenwerts sinkt.

Fir die Auslésung bzw. fir den Alarm des Motortemperaturfiihlers existiert eine
feste Erfassungszeit von 0,5 s bis 0,6 s.

Die Auslésungs- und die Alarmiberwachung kdnnen separat aktiviert und
deaktiviert werden.

Die Funktion steht in allen Betriebszustanden zur Verfigung.
HINWEIS:

Die Temperatur wird aus der folgenden Gleichung abgeleitet: T = 2,6042 * R —
260,42,

wobei R = Widerstand (Q).

HINWEIS: Zum Anschluss eines 3-Draht-Sensors vom Typ PT100 an einen
LTM R-Controller reicht es aus, den Ausgleichsstift des 3-Draht-Sensors vom
Typ PT100 einfach nicht anzuschlief3en.

Die Motortemperaturfiihler-Funktion PT100 umfasst folgende Merkmale:
* 2 konfigurierbare Schwellwerte:
o Motortemperaturfiihler — Alarmschwellenwert — Grad
o Motortemperaturfiihler — Ausloseschwellenwert — Grad
* 2 Funktionsausgange:
o Motortemperaturfiihler — Alarm
o Motortemperaturfiihler — Auslésung
+ 1 Zahlstatistik:
o Motortemperaturfiuhler — Auslésungszahlung
* 1 Anzeigekonfiguration:
o HMI-Anzeige - Temperaturfuhler Grad CF

Motortemperaturfiihler — Alarm:

g ——— 6> 6s1 ————— Motortemperaturfiihler — Alarm (PT 100)

Motortemperaturfiihler — Auslésung:

6 ——— 6> 8s2 ——— Motortemperaturfiihler — Auslésung (PT 100)

0 Vom PT100-Fihler gemessene Temperatur
0s1 Motortemperaturfihler — Alarmschwellenwert

0s2 Motortemperaturfiihler — Ausléseschwellenwert

1672614DE-02

93



Motorschutzfunktionen

Parametereinstellungen

Die Motortemperaturfiihler-Funktion PT100 umfasst folgende konfigurierbare
Parametereinstellungen:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Ausléseschwellenwert — Grad 0-200 °C in Schritten von 1 °C 0°C
Alarmschwellenwert — Grad 0-200 °C in Schritten von 1 °C 0°C
Motortemperaturfiihler — Anzeige — Grad CF °C (0) °C

°F (1)

Technische Kenndaten

Die Motortemperaturfiihler-Funktion PT100 verfiigt Giber folgende Merkmale:

Kenndaten Wert

Hysterese -5 % der Alarm- und Ausléseschwellenwerte
Erfassungszeit 0,5-0,6s

Genauigkeit der Ausldsezeit +/-0,1s

Beispiel

Das folgende Schaubild zeigt eine Ausldsung des Motortemperaturfiihlers PT100
mit automatischer Riicksetzung und aktivem Betriebsbefehl:

0 Laufstatus I Auslésebedingung I Laufstatus (fortsetzen)

02 F——=———=—=————— - =

0s3 |F - — — — — = — — — — — — — — e Nl

0s2 Ausloseschwellenwert

0s3 Ausldseschwellenwert fir Wiedereinschaltung (95 % des
Ausloseschwellenwerts)

Motor Temperaturfiihler — PTC analog

Beschreibung

Die Funktion ,Motor Temperaturfihler — PTC analog® ist aktiviert, wenn der
Parameter ,Motor — Temperaturfihlertyp“ auf PTC analog eingestellt ist und der
LTM R-Controller an einem im Motor integrierten ,PTC analog“-Thermistor
angeschlossen ist.

Der LTM R-Controller Giberwacht den Status des Temperaturmesselements und
signalisiert:
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» einen Alarm des Motortemperaturfiihlers, wenn der gemessene Widerstand

einen konfigurierbaren Alarmschwellenwert tUbersteigt.
» eine Auslésung des Motortemperaturfiihlers, wenn der gemessene

Widerstand einen separat eingestellten Ausléseschwellenwert Ubersteigt.

Die Ausldse- oder Alarmbedingung bleibt bestehen, bis der gemessene
Widerstand unter 95 % des Auslose- oder Alarmschwellenwerts sinkt.

Die Auslésungs- und die Alarmiberwachung kénnen separat aktiviert und
deaktiviert werden.

Die Funktion steht in allen Betriebszustanden zur Verfligung.

Funktionsmerkmale

Die Funktion ,PTC analog” fiir den Motortemperaturfiihler umfasst folgende
Merkmale:

» 2 konfigurierbare Schwellwerte:

o Motortemperaturfiihler — Alarmschwellenwert

o Motortemperaturfiihler — Ausloseschwellenwert
* 2 Funktionsausgéange:

o Motortemperaturfiihler — Alarm

o Motortemperaturfiihler — Auslosung
* 1 Zahlstatistik:

o Motortemperaturfiihler — Auslosungszahlung

Blockschaltplan

Motortemperaturfiihler — Alarm:

6 —— 6> 6s1 ———— Motortemperaturfihler — Alarm (PTC analog)

Motortemperaturfiihler — Auslésung:

g — 6> 0s2 > Motortemperaturfiihler — Auslésung (PTC analog)

0 Widerstand des Temperaturmesselements
0s1 Motortemperaturfihler — Alarmschwellenwert

0s2 Motortemperaturfiihler — Ausloseschwellenwert

Parametereinstellungen

Die Funktion ,PTC analog” fiir den Motortemperaturfiihler umfasst folgende
Parametereinstellungen:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Ausléseschwellenwert 20-6500 Q in Schritten von 0,1 Q 20Q
Alarmschwellenwert 20-6500 Q in Schritten von 0,1 Q 20Q

Technische Kenndaten

Die Funktion ,PTC analog® fir den Motortemperaturfuhler umfasst folgende
Merkmale:
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Kenndaten Wert

Hysterese -5 % der Alarm- und Ausldseschwellenwerte
Erfassungszeit 0,5-0,6s

Genauigkeit der Erfassungszeit +/-0,1s

Beispiel

Das folgende Schaubild zeigt eine Auslésung des Motortemperaturfiihlers ,PTC
analog“ mit automatischer Ricksetzung und aktivem Betriebsbefehl:
I Ausk"}sebedingungI

S Laufstatus Laufstatus (fortsetzen)

0s2

0s3

0s2 Ausloseschwellenwert

0s3 Ausldseschwellenwert fir Wiedereinschaltung (95 % des
Ausldseschwellenwerts)

Motor Temperaturfuhler - NTC analog

Beschreibung

Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Motor Temperaturfiihler — NTC analog® ist aktiviert, wenn der
Parameter ,Motor — Temperaturflhlertyp“ auf NTC analog eingestellt ist und der
LTM R-Controller an einem im Motor integrierten ,NTC analog®-Thermistor
angeschlossen ist.

Der LTM R-Controller tGiberwacht den Status des Temperaturmesselements und
signalisiert:

» einen Alarm des Motortemperaturfihlers, wenn der gemessene Widerstand
unter einen konfigurierbaren Alarmschwellenwert absinkt.

» eine Auslésung des Motortemperaturfihlers, wenn der gemessene
Widerstand unter einen separat eingestellten Ausléseschwellenwert absinkt.

Die Ausldse- oder Alarmbedingung bleibt bestehen, bis der gemessene
Widerstand 105 % des Auslése- oder Alarmschwellenwerts Uberschreitet.

Die Ausldsungs- und die Alarmiberwachung kdnnen separat aktiviert und
deaktiviert werden.

Die Funktion steht in allen Betriebszustanden zur Verfligung.

Die Funktion ,NTC analog*“ fir den Motortemperaturfiihler umfasst folgende
Merkmale:

96

1672614DE-02



Motorschutzfunktionen

Blockschaltplan

» 2 konfigurierbare Schwellwerte:
o Alarmschwellenwert
o Ausloseschwellenwert
» 2 Funktionsausgange:
o Motortemperaturfiihler — Alarm
o Motortemperaturfiihler — Auslosung
* 1 Zahlstatistik:
o Motortemperaturfiihler — Auslésungszahlung

Motortemperaturfiihler — Alarm:

0 — 0 >06s1 — Motortemperaturfiihler — Alarm (NTC analog)

Motortemperaturfiihler — Auslésung:

6 ——» 6 >8s2 — Motortemperaturfiihler — Auslésung (NTC analog)

0 Widerstand des Temperaturmesselements
0s1 Motortemperaturfiihler — Alarmschwellenwert

0s2 Motortemperaturfiihler — Ausloseschwellenwert

Parametereinstellungen

Die Funktion ,NTC analog® fur den Motortemperaturfihler umfasst folgende
Parametereinstellungen:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Ausléseschwellenwert 20-6500 Q in Schritten von 0,1 Q 20Q
Alarmschwellenwert 20-6500 Q in Schritten von 0,1 Q 20Q

Technische Kenndaten

Die Funktion ,NTC analog® fir den Motortemperaturfiihler umfasst folgende
Merkmale:

Eigenschaften

Wert

Hysterese + 5 % der Alarm- und Ausléseschwellenwerte
Erfassungszeit 0,5-0,6 s
Genauigkeit der Erfassungszeit +/-0,1s
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Beispiel

Das folgende Schaubild zeigt eine Auslésung fiir ,Motor Temperatursensor — NTC
analog“ mit automatischer Riicksetzung:

8 Laufstatus I Auslésebedingung ! Laufstatus (fortsetzen)
1

sy - - - - - - - - - - - ---=-—-——-——-—=——-——4—-———-— - - - - - - — — -

6s2 F-—-—-=--"="="="=-"=-"=-"-—-"=-"-"X-"—"=-—"—-—-"/-"4+ - —-—- - —-

Reset

0r2 Ausloseschwellenwert

0r3 Ausléseschwellenwert fur Wiedereinschaltung (105 % des
Ausloseschwellenwerts)

Schneller Zyklus — Verriegelung

Beschreibung

Die Funktion Schnellzyklus-Sperre tragt dazu bei, potenzielle Schaden am Motor
aufgrund wiederholtem, aufeinanderfolgendem Einschaltstrom, der auf zu wenig
Zeit zwischen Starts zurlickzufiihren ist, zu vermeiden.

Die Funktion ,Schneller Zyklus - Verriegelung® bietet einen konfigurierbaren Timer,
der zu zahlen beginnt, wenn der LTM R-Controller ,Pegelstrom* feststellt, der als
20 % des Volllaststroms (FLC) definiert ist. Gleichzeitig wird das Bit ,Schneller
Zyklus - Verriegelung“ gesetzt.

Wenn der LTMR-Controller einen Betriebsbefehl feststellt, bevor die Verriegelung
fur den schnellen Zyklus abgelaufen ist, dann:

» bleibt das Bit ,Schneller Zyklus — Verriegelung“ gesetzt

» ignoriert der LTM R-Controller den Betriebsbefehl und verhindert einen
Neustart des Motors

» zeigt das HMI (falls angeschlossen) ,WARTE" an

* blinkt die Alarm-LED des LTM R-Controllers rot (5 Mal pro Sekunde) als
Hinweis, dass der LTM R-Controller die Motorausgange deaktiviert hat, um
eine unerwilnschte, durch das Anlassen des Motors verursachte Bedingung
zu verhindern

* Uberwacht der LTM R-Controller die Wartezeit. Wenn mehr als ein Timer aktiv
ist, meldet der LTM R-Controller die Mindestwartezeit, bevor der Timer mit
der langsten Zeitdauer ablauft

Bei Ausfall der Stromversorgung speichert der LTM R-Controller den Status des
Verriegelungs-Timers in einem nicht-flichtigen Speicher. Wenn der LTM R-
Controller das nachste Mal eingeschaltet wird, beginnt der Timer die Zahlung
erneut und ignoriert wieder alle Betriebsbefehle, bis der Timer den Timeout
beendet hat.

Durch Einstellen des Parameters ,Schneller Zyklus — Verriegelung Timeout* auf 0
wird diese Funktion deaktiviert.

Die Einstellung ,Schneller Zyklus - Verriegelung Timeout” kann geandert werden,
wenn sich der LTM R-Controller im normalen Betriebszustand befindet. Falls eine
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Anderung bei laufendem Timer vorgenommen wird, dann wird diese Einstellung

wirksam, sobald der Timer abgelaufen ist.

Diese Funktion hat keinen Alarm und keine Auslésung.

HINWEIS: Die Funktion ,Schneller Zyklus - Verriegelung® ist nicht aktiv, wenn

der Betriebsmodus ,Uberlast" gewahlt ist.

Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Schneller Zyklus - Verriegelung“ hat folgende Parameter:
* 1 Zeitverzdgerung:
o Schneller Zyklus — Verriegelung Timeout
+ 1 Statusbit:
o Schneller Zyklus — Verriegelung

Daneben bewirkt die Funktion ,Schneller Zyklus - Verriegelung“ Folgendes:

» Deaktivierung der Motorausgange
* Die Alarm-LED des LTM R blinkt 5 Mal pro Sekunde.
Parametereinstellungen

Die Funktion ,Schneller Zyklus - Verriegelung“ hat folgende
Parametereinstellungen:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung

Schneller Zyklus — Verriegelungs-Timeout | 0-9999 s in Schritten von 1 s Os

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Schneller Zyklus - Verriegelung“ hat folgende Merkmale:

Eigenschaften Wert
Genauigkeit der Auslosezeit +/- 0,1 s oder +/-5 %
Beispiel

1672614DE-02
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Motorschutzfunktionen

Uberblick

In diesem Abschnitt werden die Motorstromschutzfunktionen des LTM R-
Controllers beschrieben.

Strom — Phasenunsymmetrie

Beschreibung

Die Funktion ,Stromphasenunsymmetrie” signalisiert:

» einen Alarm, wenn der Strom in einer beliebigen Phase um mehr als einen
eingestellten Prozentsatz vom Strommittelwert in allen 3 Phasen abweicht.

» eine Auslésung, wenn der Strom in einer beliebigen Phase Uber einen
festgelegten Zeitraum um mehr als einen separat eingestellten Prozentsatz
vom Strommittelwert in allen 3 Phasen abweicht.

AVORSICHT
GEFAHR DER MOTORUBERHITZUNG

Der Parameter ,Strom Phasenunsymmetrie — Ausléseschwellenwert” muss
ordnungsgemal eingestellt werden, um die Verdrahtung und Motorausriistung
vor Schaden zu schiitzen, die durch Motoriiberhitzung verursacht werden.

+ Die festzulegenden Einstellungen missen den nationalen und értlichen
Sicherheitsvorschriften und -bestimmungen entsprechen.

+ Lesen Sie die Anweisungen des Motorherstellers, bevor Sie diesen
Parameter einstellen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Verletzungen oder
Sachschaden zur Folge haben.

HINWEIS: Mit dieser Funktion kdnnen Sie kleinere
Stromphasenunsymmetrien erkennen und den Motor davor schiitzen. Bei
groReren Unsymmetrien, die Gber 80 % des Strommittelwerts in allen 3
Phasen liegen, verwenden Sie die Motorschutzfunktion flr ,Strom
Phasenverlust®.

Diese Funktion hat zwei einstellbare Ausldsezeitverzégerungen:

+ eine gilt fur die Stromunsymmetrien, die im Status ,Anlauf des Motors
auftreten.

» die andere gilt fur Stromunsymmetrien, die nach dem Anlauf im Status
.Betrieb“ des Motors auftreten.

Beide Timer beginnen, wenn die Unsymmetrie im Status ,Anlauf* erkannt wird.

Die Funktion identifiziert die Phase, die eine Stromunsymmetrie verursacht. Wenn
die maximale Abweichung des Strommittelwerts der drei Phasen fiir zwei Phasen
gleich ist, identifiziert die Funktion beide Phasen.

Die Auslosungs- und die Alarmiberwachung kénnen separat aktiviert und
deaktiviert werden.

Die Funktion betrifft nur 3-phasige Motoren.

Funktionsmerkmale

Die Schutzfunktion ,Strom Phasenunsymmetrie* umfasst folgende Merkmale:
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Blockschaltplan

2 Schwellwerte:

o Alarmschwellenwert

o Ausloseschwellenwert

2 Auslésezeitverzégerungen:

o Ausldsetimeout Anlauf

o Ausldsetimeout in Betrieb

2 Funktionsausgange:

o Strom Phasenunsymmetrie — Alarm

o Strom Phasenunsymmetrie — Auslésung
1 Zahlstatistik:

o Strom Phasenunsymmetrie — Ausldésungszahlung

Drei Anzeigen identifizieren die Phase/Phasen mit der hdchsten
Stromunsymmetrie:

o L1-Strom — héchste Unsymmetrie
o L2-Strom — héchste Unsymmetrie
o L3-Strom — héchste Unsymmetrie

Strom Phasenunsymmetrie — Alarm und Auslésung:

2 — |Uns

lUns > Is1

—— Stromphasenunsymmetrie — Alarm

IlUns > [s2

11 Strom Phase 1
12 Strom Phase 2
I3 Strom Phase 3

Startstatus—| 0,7s 0|, - ; Stromphasen-
und —unsymmetrie —
Auslésung
(Motoranlauf)
UND
Stromphasen-
und TZ_,O — unsymmetrie —
Laufstatus — Auslésung
(Motoranlauf)
UND

limb Unsymmetrieverhaltnis des Stroms fiir drei Phasen

Is1 Alarmschwellenwert

Is2 Ausloseschwellenwert

T1 Auslosetimeout Anlauf

T2 Auslosetimeout in Betri

ieb

Parametereinstellungen

Die Schutzfunktion ,,Strom Phasenunsymmetrie® umfasst folgende Parameter:
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Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren
Auslosetimeout Anlauf 0,2-20 s in Schritten von 0,1 s 0,7s
Ausldsetimeout in Betrieb 0,2-20 s in Schritten von 0,1 s 5s
Ausléseschwellenwert 10-70 % der berechneten Unsymmetrie in Schritten von 1 % 10 %

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarmschwellenwert 10-70 % der berechneten Unsymmetrie in Schritten von 1 % 10 %

HINWEIS: Zum Parameter ,Auslésetimeout Anlauf* wird ein Wert von
0,7 Sekunden hinzuaddiert, um unbeabsichtigte Auslésungen in der
Anlaufphase zu verhindern.

Technische Kenndaten

Die Schutzfunktion ,Strom Phasenunsymmetrie“ umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften Wert
Hysterese -5 % des Auslose- oder Alarmschwellenwerts
Genauigkeit der Ausldsezeit +/- 0,1 s oder +/-5 %

Beispiel

Das folgende Schaubild verdeutlicht die Erkennung einer Phasenunsymmetrie,
die im Status ,Betrieb® auftritt.

Al

0,7s Auslése-Timeout Anlauf Ausl6se-Timeout in Betrieb

Startstatus Laufstatus

Al Prozentuale Abweichung zwischen dem Strom in einer beliebigen Phase und
dem Strommittelwert der 3 Phasen

Is2 Ausloseschwellenwert

Strom - Phasenverlust

Beschreibung

Die Funktion ,Strom — Phasenverlust® signalisiert:

+ einen Alarm, wenn der Strom in einer beliebigen Phase um mehr als 80 %
vom Strommittelwert in allen drei Phasen abweicht.
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eine Ausldsung, wenn der Strom in einer beliebigen Phase fiir einen
festgelegten Zeitraum um mehr als 80 % vom Strommittelwert in allen drei
Phasen abweicht.

HINWEIS: Diese Funktion dient zur Erkennung von und zum Schutz vor
grofden Stromphasenunsymmetrien, d. h. Unsymmetrien, die 80 % des
Strommittelwerts in allen drei Phasen Uberschreiten. Verwenden Sie bei
kleineren Stromunsymmetrien die Motorschutzfunktion ,Strom -
Phasenunsymmetrie®.

Diese Funktion verfligt Uber eine einzige Auslésezeitverzogerung, die
angewendet wird, wenn sich der Motor im Anlauf- oder Betriebsstatus befindet.

Die Funktion identifiziert die Phase, in der ein Stromverlust auftritt. Wenn die
maximale Abweichung des Strommittelwerts der drei Phasen fiir zwei Phasen
gleich ist, identifiziert die Funktion beide Phasen.

Die Ausldsungs- und die AlarmUberwachung kénnen separat aktiviert und
deaktiviert werden.

Die Funktion betrifft nur 3-phasige Motoren.

Funktionsmerkmale

Die Schutzfunktion ,Strom Phasenverlust* umfasst folgende Merkmale:

Blockschaltplan

Stromphasenverlust — Auslésung und Alarm:

M —=| 1112 |x 100 /12 > 80 %

12— 1212 Ix 100 /12 > 80 %

1 festen Auslose- und Alarmschwellenwert, der 80 % des Strommittelwerts
der drei Phasen entspricht.

1 Ausldsezeitverzégerung:

o Strom Phasenverlust - Timeout

2 Funktionsausgange:

o Stromphasenverlust — Alarm

o Stromphasenverlust — Auslosung

1 Zahlstatistik:

o Stromphasenverlust — Ausldsungszahlung
3 Anzeigen identifizieren die Phase(n) mit dem Stromverlust:
o L1-Stromverlust

o L2-Stromverlust

o L3-Stromverlust

13—={| 131 Ix100/10 >80 %

Startstatus 07s 0| .
|
Laufstatus
ODER
und T 0 | _, Stromphasen-
verlust —
Auslésung
° >1
UND Stromphasen-
verlust —
Alarm
ODER
Almax Ln-Stromphasenverlust
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103



Motorschutzfunktionen

11 Strom Phase 1

12 Strom Phase 2

I3 Strom Phase 3

Ln Nummer(n) der Stromleiter mit der gré3ten Abweichung von lavg
lavg Strommittelwert der drei Phasen

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Die Schutzfunktion ,Strom Phasenverlust® umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Ausldsung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren
Timeout 0,1-30 s in Schritten von 0,1 s 3s

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren

HINWEIS: Zum Parameter ,Auslosetimeout” wird ein Wert von 0,7 Sekunden
hinzuaddiert, um unbeabsichtigte Ausldsungen in der Anlaufphase zu
verhindern.

Technische Kenndaten

Die Schutzfunktion ,Strom Phasenverlust® umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften Wert
Hysterese 75 % des Strommittelwerts der 3 Phasen
Genauigkeit der Auslosezeit +/- 0,1 s oder +/-5 %

Beispiel

Das folgende Schaubild zeigt eine Stromphasenverlust-Auslésung flir einen Motor
im Betriebsstatus:

A%l

0,7s Ausldse-Timeout Ausldse-Timeout

80 %

Startstatus Laufstatus

A% Prozentuale Abweichung zwischen dem Strom in einer beliebigen Phase und
dem Strommittelwert der drei Phasen
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Strom Phasenumkehr

Beschreibung

Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Strom Phasenumkehr” signalisiert eine Ausldsung, wenn sie
erkennt, dass die Stromphasen eines Dreiphasenmotors nicht mit der Reihenfolge
im Parameters Motor — Phasensequenz” Gibereinstimmen — entweder ABC, oder
ACB.

HINWEIS: Wenn der LTM R-Controller an ein Erweiterungsmodul
angeschlossen ist, basiert der Schutz vor Phasenumkehr auf der Sequenz der
Spannungsphasen vor dem Anlauf des Motors und auf der Sequenz der
Stromphasen nach dem Anlauf des Motors.

Diese Funktion:
+ st aktiv, wenn sich der Motor im Status ,,Anlauf‘ oder ,Betrieb” befindet,
* betrifft nur 3-phasige Motoren,
* hat keinen Alarm und keinen Timer.

Diese Funktion kann aktiviert und deaktiviert werden.

Die Funktion ,Strom Phasenumkehr” erhéht die Zahlstatistik ,,Verdrahtung —
Ausloésungszahlung®.

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Strom Phasenumkehr® umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Phasensequenz « A-BC A-B-C

« A-C-B

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Strom Phasenumkehr umfasst folgende Merkmale:

Kenndaten

Wert

Auslosezeit bei Motoranlauf

Innerhalb von 0,2 s nach dem Motoranlauf

Genauigkeit der Auslosezeit

+/- 0,1 s oder +/-5 %

Schweranlauf

Beschreibung

Die Funktion ,Schweranlauf‘ erkennt einen blockierten oder abgewurgten Motor
im Anlaufstatus und signalisiert eine Auslésung, wenn der Strom im gleichen
Zeitraum dauerhaft einen separat eingestellten Schwellenwert Gberschreitet.

Jeder vordefinierte Betriebsmodus verfiigt Uber ein eigenes Stromprofil, das einen
erfolgreichen Anlaufzyklus fiir den Motor darstellt. Der LTM R-Controller erkennt
eine Schweranlauf-Auslésung, wenn das tatsachliche Stromprofil nach einem
Startbefehl vom erwarteten Profil abweicht.
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Startzyklus

Funktionsmerkmale

Blockschaltplan

Die Ausldsungsiuberwachung kann separat aktiviert und deaktiviert werden.

Diese Funktion verfiigt Gber keinen Alarm.

Der LTM R-Controller nutzt die konfigurierbaren Parameter fiir die Schweranlauf-
Schutzfunktion, fir ,Schweranlauf — Ausloseschwellenwert® und fiir ,Schweranlauf
— Auslése-Timeout” zur Definition und Erkennung des Motorstartzyklus. Siehe
Startzyklus, Seite 150.

Die Funktion ,Schweranlauf‘ umfasst folgende Merkmale:
* 1 Schwellwert:
o Ausléseschwellenwert
* 1 Auslésezeitverzdogerung:
o Ausldsetimeout
» 1 Funktionsausgénge:
o Langer Anlauf — Auslésung
+ 1 Zahlstatistik:
o Schweranlauf — Auslésungszahlung

Langer Anlauf — Auslésung:

12— 1D | 1D >1s2
T 0

und 1 [ Langer Anlauf — Auslésung

13— Startstatus — |

UND

11 Strom Phase 1
12 Strom Phase 2
I3 Strom Phase 3
Is2 Ausloseschwellenwert

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Schweranlauf‘ umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren
Auslésetimeout 1-200 s in Schritten von 1 s 10s
Ausléseschwellenwert 100-800 % FLC 100 % FLC
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Technische Kenndaten

Die Funktion ,Schweranlauf‘ umfasst folgende Merkmale:

Kenndaten Wert

Hysterese -5 % des Ausldseschwellenwerts

Genauigkeit der Auslosezeit +/-0,1soder+/-5%
Beispiel

Das folgende Schaubild zeigt eine einzige Uberschreitung des Schwellenwerts fiir
~Schweranlauf — Auslésung®:

10 % FLCmin

Langer Anlauf — Auslése-Timeout Auslésebedingung

Is2 Schweranlauf — Ausloseschwellenwert

Blockierung

Beschreibung

Die Funktion ,Blockierung” erkennt einen blockierten Rotor im Betriebsstatus und
signalisiert:

» einen Alarm, wenn der Stromwert in einer beliebigen Phase einen
eingestellten Schwellwert (iberschreitet, nachdem der Motor den
Betriebsstatus erreicht hat.

+ eine Ausldsung, wenn der Stromwert in einer beliebigen Phase dauerhaft
einen separat eingestellten Schwellenwert fUr einen festgelegten Zeitraum
Uberschreitet, nachdem der Motor den Betriebsstatus erreicht hat.

Die Funktion ,Blockierung“ wird ausgel6st, wenn der Motor im Betriebsstatus
blockiert und stoppt oder plétzlich Gberlastet wird und ibermaRig viel Strom
verbraucht.

Die Ausldsungs- und die Alarmiberwachung kénnen separat aktiviert und
deaktiviert werden.

Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Blockierung“ umfasst folgende Merkmale:
+ 2 Schwellwerte:

o Alarmschwellenwert

o Ausldéseschwellenwert
* 1 Auslésezeitverzogerung:

o Ausldsetimeout
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* 2 Funktionsausgange:
o Blockierung — Alarm
o Blockierung — Auslésung
» 1 Zahlstatistik:
o Blockierung — Auslésungszahlung

Blockschaltplan

Blockierung — Alarm und Auslésung:

Laufstatus ——

—

|2 —={ Imax UND

. T
und — Blockaden-Auslésung

Laufstatus ——|

UND

»

Blockaden-Alarm

c
>
Q.

11 Strom Phase 1

12 Strom Phase 2

I3 Strom Phase 3

Is1 Alarmschwellenwert
Is2 Ausldseschwellenwert

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Blockierung” umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren
Ausldsetimeout 1-30 s in Schritten von 1's 5s
Ausléseschwellenwert 100-800 % FLC in Schritten von 1 % 200 % FLC

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarmschwellenwert 100-800 % FLC in Schritten von 1 % 200 % FLC

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Blockierung“ umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften Wert
Hysterese -5 % des Ausldse- oder Alarmschwellenwerts
Genauigkeit der Auslésezeit +/- 0,1 s oder +/-5 %
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Beispiel

Unterstrom

Beschreibung

Funktionsmerkmale

Das folgende Schaubild zeigt eine Blockierungsauslésung:

Startstatus Laufstatus : Ausldsebedingung

| Blockierung +
| Auslése-
| Timeout

Is2 Blockierung — Ausléseschwellenwert

Die Funktion ,Unterstrom* signalisiert:

einen Alarm, wenn der 3-phasige Strommittelwert unter einen eingestellten
Schwellwert sinkt, nachdem der Motor den Betriebsstatus erreicht hat.

eine Auslésung, wenn der 3-phasige Strommittelwert liber einen eingestellten
Zeitraum unter einen separat eingestellten Schwellwert sinkt, nachdem der
Motor den Betriebsstatus erreicht hat.

Die Funktion ,Unterstrom* wird ausgelost, wenn der Motorstrom unter das
definierte Niveau fir die angetriebene Last fallt, zum Beispiel, wenn ein
Antriebsriemen oder eine Antriebswelle beschadigt ist und somit der Motor lastfrei
statt unter Last lauft. Diese Funktion hat eine einzige Auslésezeitverzdégerung. Die
Auslésungs- und die Alarmuberwachung kénnen separat aktiviert und deaktiviert
werden.

Die Funktion ,Unterstrom* umfasst folgende Merkmale:

2 Schwellwerte:

o Alarmschwellenwert

o Ausléseschwellenwert

1 Auslosezeitverzégerung:

o Ausldsetimeout

2 Funktionsausgange:

o Unterstrom — Alarm

o Unterstrom — Auslésung

1 Zahlstatistik:

o Unterstrom — Auslésungszahlung

1672614DE-02
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Blockschaltplan

Unterstrom — Alarm und Auslésung:

Laufstatus —>4\

Unterstrom — Alarm

und
" - 1 < Is1 J
12— 1 UND
13 19 < Is2 T 0
und — —— Unterstrom — Auslésung
Laufstatus ——|
UND

lavg Strommittelwert
Is1 Alarmschwellenwert

Is2 Ausloseschwellenwert

T Ausldsetimer-Verzégerung

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Unterstrom” umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Ausldsetimeout 1-200 s in Schritten von 1 s 1s
Ausléseschwellenwert 30-100% FLC in Schritten von 1 % 50 % FLC

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarmschwellenwert 30-100% FLC in Schritten von 1 % 50 % FLC

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Unterstrom” umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften

Wert

Hysterese

-5 % des Ausldse- oder Alarmschwellenwerts

Genauigkeit der Auslésezeit

+/- 0,1 s oder +/-5 %
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Beispiel

Uberstrom

Beschreibung

Funktionsmerkmale

Das folgende Schaubild zeigt das Auftreten einer Unterstromauslésung.

Is2

Startstatus Laufstatus Auslésebedingung

Unterstrom —
Auslése-

Is2 Unterstrom — Ausloseschwellenwert

Die Funktion ,Uberstrom*® signalisiert:

einen Alarm, wenn der Stromwert in einer Phase einen eingestellten
Schwellwert Uberschreitet, nachdem der Motor den Betriebsstatus erreicht
hat.

eine Auslésung, wenn der Stromwert in einer Phase dauerhaft einen separat
eingestellten Schwellenwert fiir einen eingestellten Zeitraum Uberschreitet,
nachdem der Motor den Betriebsstatus erreicht hat.

Die Funktion ,Uberstrom* kann ausgelést werden, wenn die Gerate (iberlastet
sind oder eine Prozessbedingung erkannt wird, die zu einem Stromanstieg tUber
den eingestellten Schwellwert hinaus fiihrt. Diese Funktion hat eine einzige
Auslosezeitverzogerung. Die Auslésungs- und die Alarmiberwachung kénnen
separat aktiviert und deaktiviert werden.

Die Funktion ,Uberstrom* umfasst folgende Merkmale:

2 Schwellwerte:

o Alarmschwellenwert

o Ausldéseschwellenwert

1 Auslosezeitverzégerung:

o Ausldsetimeout

2 Funktionsausgange:

o Uberstrom — Alarm

> Uberstrom — Auslésung

1 Zahlstatistik:

> Uberstrom — Auslésungszahlung

1672614DE-02
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Blockschaltplan

Uberstrom — Alarm und Auslésung:

Laufstatus ——| \

und Uberstrom — Alarm
I1 Imax > Is1 J
|2 — Imax UND
13 Imax > [s2 T 0 )
und [ Uberstrom — Auslésung
Laufstatus ——|
UND

11 Strom Phase 1

12 Strom Phase 2

I3 Strom Phase 3

Is1 Alarmschwellenwert
Is2 Ausléseschwellenwert

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Uberstrom“ umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Ausldsetimeout 1-250 s in Schritten von 1 s 10s
Ausléseschwellenwert 30-800 % FLC in Schritten von 1 % 200 % FLC

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarmschwellenwert 30-800 % FLC in Schritten von 1 % 200 % FLC

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Uberstrom“ umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften Wert
Hysterese -5 % des Auslose- oder Alarmschwellenwerts
Genauigkeit der Ausldsezeit +/-0,1s oder +/-5 %
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Beispiel
Das folgende Schaubild zeigt das Auftreten einer Uberstromauslésung.
Uberstrom — Alarm und Auslésung:
Laufstatus ——
und Uberstrom — Alarm
11—
Imax > Is1 J
12— Imax UND
. [
und — Uberstrom — Auslésung
Laufstatus ——
UND
Is2 Uberstrom — Ausléseschwellenwert
Erdschlussstrom
Uberblick

Der LTM R-Controller kann fiir das Erkennen von Erdschlussstrom konfiguriert
werden:

+ intern durch die Summierung der 3-Phasen-Stromsignale vom Sekundarleiter
der internen Stromwandler, Seite 113,

» extern durch Messung des vom Sekundarleiter eines externen
Erdschlussstromsensors, Seite 116 gelieferten Stroms.

Wahlen Sie eine interne oder externe Schutzfunktion fir Erdschlussstrom-
Auslésungen tber den Parameter ,Erdschlussstrom — Modus® aus. Es kann
immer nur eine dieser Einstellungen fur den Erdschlussstrom-Modus aktiviert
werden.

Parametereinstellungen

Die Erdschlussstrom-Schutzfunktion hat folgende konfigurierbare
Parametereinstellungen, die fir den internen und den externen Erdschlussstrom-
Schutz gelten:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Erdschlussstrom — Modus * Intern Intern

Extern
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren
Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren
Erdschluss — Auslésung bei Motorstart Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren
deaktiviert

Interner Erdschlussstrom

Beschreibung

Die Funktion ,Interner Erdschlussstrom® ist aktiviert, wenn der Parameter
~Erdschlussstrom — Modus* auf Intern eingestellt ist. Sie ist deaktiviert, wenn der
Parameter auf Extern eingestellt ist.
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A AGEFAHR

UNSACHGEMARBE AUSLOSUNGSERKENNUNG

Die Funktion fur den internen Erdschlussstrom schiitzt das Personal nicht
gegen Gefahren, die durch Erdschlussstrome verursacht werden.

Schwellenwerte fiir Erdschlussstrom-Auslésungen missen so eingestellt
werden, dass der Motor und die zugehdrige Ausristung geschitzt sind.

Die Einstellungen fir Erdschlussstrom-Auslésungen missen den nationalen
und ortlichen Sicherheitsvorschriften und -bestimmungen entsprechen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Die Funktion fiir interne Erdschlussstrome summiert die Strommesswerte von der
Sekundarklemme des internen Stromwandlers und signalisiert:

» einen Alarm, wenn der summierte Strom einen eingestellten Schwellenwert
Ubersteigt.

» eine Auslésung, wenn der summierte Strom einen separat eingestellten
Schwellenwert firr einen festgelegten Zeitraum kontinuierlich Ubersteigt.

Die Schutzfunktion fir interne Erdschlussstrome verfligt tiber eine einzige
Ausldsezeitverzdgerung.

Die Schutzfunktion fiir interne Erdschlussstrome kann aktiviert werden, wenn sich
der Motor im Status ,Bereit”, ,Anlauf‘ oder ,Betrieb” befindet. Diese Funktion kann
so konfiguriert werden, dass sie im Status ,Anlauf* deaktiviert und nur im Status
,Bereit” und ,Betrieb” aktiviert ist.

Die Ausldsungs- und die Alarmiberwachung kdnnen separat aktiviert und
deaktiviert werden.

Funktionsmerkmale

Die Schutzfunktion fiir interne Erdschlussstrome umfasst folgende Merkmale:
* 1 Messung des Erdschlussstroms in Ampere:
o Erdschlussstrom
* 1 Messung des Erdschlussstroms als Prozentsatz von FLCmin:
o % Erdschlussstrom
» 2 Schwellwerte:
o Alarmschwellenwert
o Ausléseschwellenwert
* 1 Ausldsezeitverzégerung:
o Auslésetimeout
* 2 Funktionsausgange:
o Interner Erdschlussstrom — Alarm
o Interner Erdschlussstrom — Ausldsung
+ 1 Zahlstatistik:
o Erdschlussstrom — Auslésungszahlung
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Blockschaltplan
Interner Erdschlussstrom — Alarm und Auslésung:
I = I3 >1>s1 —— Interner Erdschlussstrom — Alarm
I
22— 2 2
- 13> 1352 - T 0L oy )
I3 — » —_ nterner Erdschluss — Auslésung

11 Strom Phase 1

12 Strom Phase 2

I3 Strom Phase 3

IZ Summierter Strom

1Zs1 Alarmschwellenwert
1Zs2 Ausléseschwellenwert

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Die Schutzfunktion fiir interne Erdschlussstréme umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Interner Erdschlussstrom — Ausldsetimeout 0,5-25 s in Schritten von 0,1 s 1s
Interner Erdschlussstrom — Ausléseschwellenwert 50-500 % FLCmin in Schritten von 1 | 50 % FLCmin
%
Interner Erdschlussstrom — Alarmschwellenwert 50-500 % FLCmin in Schritten von 1 | 50 % FLCmin
%

Technische Kenndaten

Die Schutzfunktion fir interne Erdschlussstréme umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften Wert
Hysterese -5 % des Ausldse- oder Alarmschwellenwerts
Genauigkeit der Auslosezeit +/- 0,1 s oder +/-5 %
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Beispiel

Das folgende Schaubild zeigt eine interne Erdschlussstrom-Auslésung im
Betriebsstatus.

D3

Startstatus Laufstatus ' Auslésebedingung

X R et S et

Auslése-Timeout

IZs2 Interner Erdschlussstrom — Ausloseschwellenwert

Externer Erdschlussstrom

Beschreibung

Die Schutzfunktion fiir externe Erdschlussstrome ist aktiviert, wenn:
» Der Parameter ,Erdschlussstrom — Modus* auf Extern eingestellt ist und
» Ein Stromwandlerverhaltnis eingestellt ist.

Wenn ,Erdschlussstrom - Modus” auf Intern gesetzt ist, wird die Funktion fiir
externe Erdschlussstrome deaktiviert.

A AGEFAHR

UNSACHGEMARBE AUSLOSUNGSERKENNUNG

Die Funktion fiir den externen Erdschlussstrom schiitzt das Personal nicht
gegen Gefahren, die durch Erdschlussstréme verursacht werden.

Schwellenwerte fir Erdschlussstrom-Auslésungen missen so eingestellt
werden, dass der Motor und die zugehdrige Ausristung geschitzt sind.

Die Einstellungen fur Erdschlussstrom-Auslésungen missen den nationalen
und ortlichen Sicherheitsvorschriften und -bestimmungen entsprechen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Der LTM R-Controller verfligt Uiber zwei Klemmen — Z1 und Z2 —, die an einen
externen Erdschlussstromsensor angeschlossen werden kénnen. Die
Schutzfunktion fir externe Erdschlussstrome misst den von der Sekundarklemme
des externen Stromwandlers gelieferten Strom und signalisiert:

» einen Alarm, wenn der gelieferte Strom einen eingestellten Schwellenwert
Ubersteigt.

» eine Ausldésung, wenn der gelieferte Strom einen separat eingestellten
Schwellenwert fur einen festgelegten Zeitraum kontinuierlich tbersteigt.

Die Schutzfunktion fiir externe Erdschlussstrome verfligt Gber eine einzige
Ausldsezeitverzdogerung.

Die Schutzfunktion fur externe Erdschlussstrome kann aktiviert werden, wenn sich
der Motor im Status ,Bereit”, ,Anlauf‘ oder ,Betrieb* befindet. Diese Funktion kann
so konfiguriert werden, dass sie nur im Status ,Anlauf* deaktiviert und im Status
.Bereit* und ,Betrieb” aktiviert ist.
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Die Auslésungs- und die Alarmiberwachung kdnnen separat aktiviert und
deaktiviert werden.

Funktionsmerkmale
Die Schutzfunktion fiir externe Erdschlussstrome umfasst folgende Merkmale:
* 1 Messung des Erdschlussstroms in Ampere:
o Erdschlussstrom
» 2 Schwellwerte:
o Alarmschwellenwert
o Ausléseschwellenwert
* 1 Auslésezeitverzégerung:
o Auslosetimeout
* 2 Funktionsausgange:
o Externer Erdschlussstrom — Alarm
o Externer Erdschlussstrom — Auslésung
« 1 Zahlstatistik:
o Erdschlussstrom — Auslésungszahlung
Blockschaltplan
Externer Erdschlussstrom — Alarm und Auslésung:
- Igr > Igr s1 —— Externer Erdschlussstrom — Alarm
lgr —e
Igr > Igr s2 - T 0 = Externer Erdschlussstrom
— Auslésung

Igr Erdschlussstrom vom externen Erdstromwandler
Igr s1 Alarmschwellenwert
Igr s2 Ausléseschwellenwert

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Die Schutzfunktion fiir externe Erdschlussstrome umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Externer Erdschlussstrom — Ausldsetimeout 0,1-25 s in Schritten von 0,01 s 0,5s

Externer Erdschlussstrom — Ausléseschwellenwert 0,02-20 A in Schritten von 0,01 A 1A

Externer Erdschlussstrom — Alarmschwellenwert 0,02—-20 A in Schritten von 0,01 A 1A

Technische Kenndaten

Die Schutzfunktion fiir externe Erdschlussstréome umfasst folgende Merkmale:
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Eigenschaften Wert
Hysterese -5 % des Auslose- oder Alarmschwellenwerts
Genauigkeit der Auslésezeit +/- 0,1 s oder +/-5 %

Beispiel

Das folgende Schaubild zeigt das Auftreten einer externen Erdschlussstrom-
Auslésung im Betriebsstatus.

Igr,

Startstatus Laufstatus ! _Auslésebedingung

Igr s2

Auslése-Timeout

Igr s2 Externer Erdschlussstrom — Ausléseschwellenwert

Motorspannungs-Schutzfunktionen

Uberblick

In diesem Abschnitt werden die vom LTM R-Controller bereitgestellten
Motorschutzfunktionen beschrieben.

Spannung - Phasenunsymmetrie

Beschreibung

Die Funktion ,Spannung — Phasenunsymmetrie® signalisiert:

» einen Alarm, wenn die Spannung in einer zusammengesetzten Phase um
mehr als einen eingestellten Prozentsatz vom Spannungsmittelwert in allen 3
Phasen abweicht.

» eine Auslésung, wenn die Spannung in einer zusammengesetzten Phase
Uber einen festgelegten Zeitraum hinweg um mehr als einen separat
eingestellten Prozentsatz vom Spannungsmittelwert in allen 3 Phasen
abweicht.

HINWEIS: Eine zusammengesetzte Phase ist der kombinierte Messwert
zweier Phasen: L1+ L2, L2 + L3 oder L3 + L1.

Diese Funktion:

+ ist aktiv, wenn der LTM R-Controller an ein Erweiterungsmodul
angeschlossen ist,

+ st aktiv, wenn der Spannungsmittelwert zwischen 50 % und 120 % der
Nennspannung liegt

+ ist verfligbar, wenn sich der Motor im Status ,Bereit®, ,Anlauf‘ oder ,Betrieb*
befindet,

* Dbetrifft nur 3-phasige Motoren,
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Funktionsmerkmale

Diese Funktion hat zwei einstellbare Auslésezeitverzdégerungen:

* eine gilt fr Spannungsunsymmetrien, die im Status ,Anlauf‘ des Motors
auftreten,

+ die andere gilt fir Spannungsunsymmetrien, die im Status ,Betrieb“ des
Motors oder nach Ablauf der Schweranlaufzeit auftreten.

Beide Timer beginnen, wenn die Unsymmetrie im Status ,Anlauf‘ erkannt wird.

HINWEIS: Mit dieser Funktion kdnnen Sie kleinere
Spannungsphasenunsymmetrien erkennen und den Motor davor schiitzen.
Bei groReren Unsymmetrien, die Uber 40 % des Spannungsmittelwerts in allen
3 Phasen liegen, verwenden Sie die Motorschutzfunktion fiir ,Spannung
Phasenverlust®.

Die Auslésungs- und die Alarmiiberwachung kénnen separat aktiviert und
deaktiviert werden.

Die Schutzfunktion ,Spannung - Phasenunsymmetrie“ umfasst folgende
Merkmale:

+ 2 Schwellwerte:
o Alarmschwellenwert
o Ausléseschwellenwert
* 2 Auslésezeitverzogerungen:
o Auslésetimeout Anlauf
o Auslosetimeout in Betrieb
» 2 Funktionsausgange:
o Spannung — Phasenunsymmetrie — Alarm
o Spannung — Phasenunsymmetrie — Auslésung
* 1 Zahlstatistik:
o Spannung Phasenunsymmetrie — Auslésungszahlung

» Drei Anzeigen identifizieren die Phase mit der hdchsten
Spannungsunsymmetrie:

o L1-L2 — héchste Unsymmetrie
o L2-L3 — hochste Unsymmetrie
o L3-L1 - hdéchste Unsymmetrie

1672614DE-02
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Blockschaltplan

Spannungsphasenunsymmetrie — Alarm:
Startstatus —

Laufstatus —»
ODER
Vi—=l| vi—u@ Ix 100/ U@ > Vst und Spannungsphasen-
unsymmetrie — Alarm
V2—=! | v2 - U@ Ix 100/ U@ > Vs1 21 -
UND
V3| v3- U@ [x 100/ UD > Vst
ODER
AVmax Ln-Spannungsunsymmetrie
Spannungsphasenunsymmetrie — Auslésung:
Spannungsphasen-
Vi—=| V1 - U@ Ix 100 /U@ > Vs2 ™ o0 Unsymmetrie - Ausiosung
(Motoranlauf)
V2—=! | v2 - U@ Ix 100/ U@ > Vs2
T 0 Spannungsphasen-
Y; ——— unsymmetrie — Auslésung
3=l v3-uUg |x100/U@ > Vs2 — (Motor in Betrieb)
ODER
UND
AVmax Ln-Spannungsunsymmetrie

V1 L1-L2-Spannung

V2 L2-L3-Spannung

V3 L3-L1-Spannung

Ln Nummer(n) der Leiter mit der grof3ten Abweichung von Vavg
Vs1 Alarmschwellenwert

Vs2 Ausléseschwellenwert

Vavg Spannungsmittelwert fiir drei Phasen

T1 Auslésetimeout Anlauf

T2 Auslosetimeout in Betrieb

Parametereinstellungen

Die Schutzfunktion ,Spannung - Phasenunsymmetrie“ umfasst folgende

Parameter:
Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Ausldsetimeout Anlauf 0,2-20 s in Schritten von 0,1 s 0,7s
Ausldsetimeout in Betrieb 0,2-20 s in Schritten von 0,1 s 2s
Ausléseschwellenwert 3-15 % der berechneten Unsymmetrie in 10 %
Schritten von 1 %
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Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarmschwellenwert 3-15 % der berechneten Unsymmetrie in 10 %

Schritten von 1 %

Technische Kenndaten

Die Schutzfunktion ,Spannung - Phasenunsymmetrie“ umfasst folgende

Merkmale:
Eigenschaften Wert
Hysterese -5 % des Ausldse- oder Alarmschwellenwerts
Genauigkeit der Auslosezeit +/- 0,1 s oder +/-5 %

Beispiel

Das folgende Schaubild beschreibt das Auftreten einer
Spannungsphasenunsymmetrie:

V%A | | I !
|
| | |
| | | !
) | | !
| |
Ve2|f — - -\~~~ "~~~ = === ==/ — == ——F === -
| |
| | |
| . | .
| Ausloése- | | Ausldse-
| Timeout | \/\ | Timeout
| Anlauf | | in Betrieb
I*—l—ﬂ
| | |
| | |
| | 1 t
Startstatus Laufstatus

V%A Prozentuale Abweichung zwischen der Spannung in einer beliebigen Phase
und dem Spannungsmittelwert der drei Phasen

Vs2 Ausloseschwellenwert

Spannung Phasenverlust

Beschreibung

Die Funktion ,Spannung Phasenverlust® basiert auf der Funktion ,Spannung —
Phasenunsymmetrie® und signalisiert:

» einen Alarm, wenn die Spannung in einer beliebigen Phase um mehr als 38
% vom Spannungsmittelwert in allen 3 Phasen abweicht.

» eine Auslésung, wenn die Spannung in einer beliebigen Phase fiir einen
festgelegten Zeitraum um mehr als 38 % vom Spannungsmittelwert in allen
drei Phasen abweicht.

Diese Funktion:

+ ist aktiv, wenn der LTM R-Controller an ein Erweiterungsmodul
angeschlossen ist,

+ ist aktiv, wenn der Spannungsmittelwert zwischen 50 % und 120 % der
Nennspannung liegt
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Funktionsmerkmale

Blockschaltplan

ist verfligbar, wenn sich der Motor im Status ,Bereit, ,Anlauf‘ oder ,Betrieb*
befindet

betrifft nur 3-phasige Motoren

Diese Funktion hat eine einzige, einstellbare Auslésezeitverzégerung.

HINWEIS: Diese Funktion dient zur Erkennung von und zum Schutz vor
groRen Spannungsphasenunsymmetrien, d. h. Unsymmetrien, die 40 % des
Spannungsmittelwerts in allen 3 Phasen iberschreiten. Verwenden Sie bei
kleineren Spannungsunsymmetrien die Motorschutzfunktion ,Spannung -
Phasenunsymmetrie®.

Die Funktion identifiziert die Phase, in der ein Spannungsverlust auftritt. Wenn die
maximale Abweichung des Spannungsmittelwerts der drei Phasen fiir zwei
Phasen gleich ist, identifiziert die Funktion beide Phasen.

Die Ausl6sungs- und die Alarmiberwachung kdnnen separat aktiviert und
deaktiviert werden.

Die Schutzfunktion ,Spannung Phasenverlust* umfasst folgende Merkmale:

Ein fester Auslose- und Alarmschwellenwert, der 38 % des
Spannungsmittelwerts der drei Phasen entspricht.

Eine einzige, einstellbare Ausldsezeitverzégerung:
o Spannung Phasenverlust - Fehler Timeout

2 Funktionsausgange:

o Spannung Phasenverlust — Alarm

o Spannung Phasenverlust — Auslésung

1 Z&hlstatistik:

o Spannung Phasenverlust — Auslésungszahlung

3 Anzeigen, die die Phase kennzeichnen, in der der Spannungsverlust
auftritt:

o L1L2-Spannungsverlust
o L2L3-Spannungsverlust
o L3L1-Spannungsverlust

Spannungsphasenverlust — Auslésung und Alarm:

V1—»

vi-ug b 0,38 xug

Zustand ,Bereit" —»

V2—

lv2-ug k0,38 xUg

T 0 Spannungsphasen-
verlust — Auslésung

und

V33—

lva-ug k0,38 xUg

UND Spannungsphasen-

verlust — Alarm
ODER

AVmax——s Ln-Spannungsphasenverlust
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V1 L1-L2-Spannung
V2 L2-L.3-Spannung
V3 L3-L1-Spannung

Ln Netzspannungsnummer(n) mit der grof3ten Abweichung von Vavg

Vavg Spannungsmittelwert fiir drei Phasen

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Die Schutzfunktion ,Spannung Phasenverlust” umfasst folgende konfigurierbare

Parameter:
Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren
Auslosetimeout 0,1-30 s in Schritten von 0,1 s 3s
Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren

Technische Kenndaten

Die Schutzfunktion ,Spannung Phasenverlust” umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften

Wert

Hysterese

45 % des Spannungsmittelwerts der 3 Phasen

Genauigkeit der Auslésezeit

+/-0,1 s oder +/-5 %

Beispiel

Das folgende Schaubild zeigt eine Spannungsphasenverlust-Auslésung flr einen

Motor im Status ,Betrieb®:

A%V

40 %

Auslése-Timeout

DU B

Ausldse-Timeout

AV% Prozentuale Abweichung zwischen der Spannung in einer beliebigen Phase
und dem Spannungsmittelwert der drei Phasen.

Spannung Phasenumkehr

Beschreibung

Die Funktion ,Spannung Phasenumkehr® signalisiert eine Auslésung, wenn sie
erkennt, dass die Spannungsphasen eines Dreiphasenmotors nicht mit der
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eingestellten Reihenfolge lbereinstimmen — normalerweise ein Hinweis auf eine
Verdrahtungsauslésung. Verwenden Sie den Parameter ,Motor -
Phasensequenz®, um die Drehrichtung ABC oder ACB des Motors festzulegen.

Diese Funktion:

+ st verfugbar, wenn der LTM R-Controller an ein Erweiterungsmodul
angeschlossen ist

+ ist aktiv, wenn der Spannungsmittelwert zwischen 50 % und 120 % der
Nennspannung liegt

+ ist verfigbar, wenn sich der Motor im Status ,Bereit®, ,Anlauf‘ oder ,Betrieb®
befindet,

* Dbetrifft nur 3-phasige Motoren,
* hat keinen Alarm und keinen Timer
Diese Funktion kann aktiviert und deaktiviert werden.

Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Spannung Phasenumkehr* fligt eine Zahlstatistik hinzu:
»verdrahtung — Auslésungszahlung®.

Parametereinstellungen

Die Schutzfunktion ,Spannung Phasenumkehr” umfasst folgende konfigurierbare

Parameter:
Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Motor - Phasensequenz + AB-C A-B-C
A-C-B

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Spannung Phasenumkehr” umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften Wert

Auslésezeit innerhalb von 0,2 s
Genauigkeit der Ausldsezeit +/-0,1s
Unterspannung

Beschreibung

Die Funktion ,Unterspannung® signalisiert:

» einen Alarm, wenn die Spannung einer Phase unter einen eingestellten
Schwellenwert absinkt.

» eine Auslésung, wenn die Spannung einer Phase fiir einen festgelegten
Zeitraum unter einen separat eingestellten Schwellenwert absinkt.

Diese Funktion hat eine einzige Auslésezeitverzégerung. Sowohl der Ausldse- als
auch der Alarmschwellenwert sind als Prozentsatz der Parametereinstellung
,Motor — Nennspannung“ (Vnhom) definiert.
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Die Funktion ,Unterspannung” steht nur im Status ,Bereit“ und ,Betrieb“ zur
Verfugung, wenn der LTM R-Controller an ein Erweiterungsmodul angeschlossen
ist.

Die Auslésungs- und die Alarmiberwachung kdnnen separat aktiviert und

deaktiviert werden.

Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Unterspannung“ umfasst folgende Merkmale:
» 2 Schwellwerte:
o Alarmschwellenwert
o Ausloseschwellenwert
* 1 Auslbsezeitverzdgerung:
o Ausldsetimeout
* 2 Funktionsausgange:
o Unterspannung — Alarm
o Unterspannung — Ausldsung
« 1 Z&hlstatistik:
o Unterspannung — Auslésungszahlung

Blockschaltplan

Unterspannung — Alarm und Auslésung:

Zustand ,Bereit’

Laufstatus —=
und Unterspannung —
ODER Alarm
Vi Vmax > Vs1
V22— Imax UND
V3 Vmax > Vs2 e
und T ) — Unterspannung —
Zustand ,Bereit'__. Auslésung
Laufstatus —»
UND
ODER

V1 L1-L2-Spannung

V2 L2-L3-Spannung

V3 L3-L1-Spannung

Vs1 Alarmschwellenwert
Vs2 Ausléseschwellenwert

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Unterspannung” umfasst folgende Parameter:
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Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Ausldsetimeout 0,2-25 s in Schritten von 0,1 s 3s
Ausléseschwellenwert 70-99 % der Motornennspannung in Schritten von 1 % 85 %

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarmschwellenwert 70-99 % der Motornennspannung in Schritten von 1 % 85 %

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Unterspannung” umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften

Wert

Hysterese

-5 % des Auslose- oder Alarmschwellenwerts

Genauigkeit der Ausldsezeit

+/- 0,1 s oder +/-5 %

Beispiel

Uberspannung

Beschreibung

Das folgende Schaubild zeigt das Auftreten einer Unterspannungsauslésung.

\Y

Ausldse-Timeout
-— .

Vs2 |- T

Vs2 Unterspannung — Ausldseschwellenwert

Die Funktion ,Uberspannung* signalisiert:

» einen Alarm, wenn die Spannung einer Phase einen eingestellten
Schwellenwert Gberschreitet.

» eine Auslésung, wenn die Spannung einer Phase einen separat eingestellten
Schwellenwert flr einen festgelegten Zeitraum kontinuierlich Gbersteigt.

Diese Funktion hat eine einzige Auslésezeitverzégerung. Sowohl der Auslose- als
auch der Alarmschwellenwert sind als Prozentsatz der Parametereinstellung
»,Motor — Nennspannung® (Vnom) definiert.

Die Funktion ,Uberspannung® steht im Status ,Bereit“ und ,Betrieb“ zur Verfiigung,
wenn der LTM R-Controller an ein Erweiterungsmodul angeschlossen ist.

Die Ausldsungs- und die Alarmiberwachung kdnnen separat aktiviert und
deaktiviert werden.
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Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Uberspannung“ umfasst folgende Merkmale:

+ 2 Schwellwerte:
o Alarmschwellenwert
o Ausléseschwellenwert
* 1 Auslosezeitverzdgerung:
o Ausldsetimeout
* 2 Funktionsausgéange:
o Uberspannung — Alarm
o Uberspannung — Ausldsung

+ 1 Zahlstatistik:

> Uberspannung — Auslésungszahlung

Blockschaltplan

Uberspannung — Alarm und Auslésung:

Zustand ,Bereit’
Laufstatus —»
und
ODER
Vi Vmax > Vs1
V2——»| Imax UND
V3 Vmax > Vs2
und
Zustand ,Bereit’ .
Laufstatus —»
UND
ODER

V1 L1-L2-Spannung

V2 L2-L3-Spannung

V3 L3-L1-Spannung

Vs1 Alarmschwellenwert
Vs2 Ausléseschwellenwert

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Uberspannung —
Alarm

= Uberspannung —

Auslésung

Die Funktion ,Uberspannung® umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Ausldsung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Auslésetimeout 0,2-25 s in Schritten von 0,1 s 3s
Ausléseschwellenwert 101-115 % der Motornennspannung in Schritten von 1 % 110 %

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarmschwellenwert 101-115 % der Motornennspannung in Schritten von 1 % 110 %
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Technische Kenndaten

Die Funktion ,Uberspannung” umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften

Wert

Hysterese

-5 % des Ausldse- oder Alarmschwellenwerts

Genauigkeit der Auslésezeit

+/- 0,1 s oder +/- 5%

Beispiel

Das folgende Schaubild zeigt das Auftreten einer Uberspannungsauslésung.

\Y

| |
sz—T—————————————————————/—————I— ———————

| |

|

' Auslase-Timeout!
el

Vs2 Uberspannung — Ausldéseschwellenwert

Management von Spannungseinbrichen

Uberblick

Wenn ein Spannungseinbruch festgestellt wird, kann der LTM R zwei
verschiedene Funktionen ausfiihren, um die Last automatisch abzuwerfen und
wieder anzuschlieRen:

» Lastabwurf (,Load Shedding®), Seite 128
* Automatischer Neustart, Seite 131
Die Auswahl erfolgt iber den Parameter ,Spannungseinbruch - Modus*:

Lautet der Modus fiir den
Spannungseinbruch...

Dann...

0 geschieht nichts.
1 wird die Lastabwurf-Funktion aktiviert.
2 wird die Funktion fiir automatischen Neustart aktiviert.
Die Funktionen fir Lastabwurf und automatischen Neustart schlie3en sich
gegenseitig aus.
Lastabwurf
Beschreibung

Der LTM R-Controller bietet eine Lastabwurffunktion, die Sie zur Deaktivierung
nicht kritischer Lasten verwenden kénnen, wenn das Spannungsniveau erheblich
reduziert ist. So kdnnen Sie zum Beispiel die Lastabwurffunktion einsetzen, wenn

128
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Funktionsmerkmale

die Netzspannungsversorgung auf ein Notfall-Generatorsystem Gbertragen wird,
wobei das Generatorsystem nur eine begrenzte Anzahl kritischer Lasten
versorgen kann.

Der LTM R berwacht den Lastabwurf nur dann, wenn die entsprechende
Funktion gewanhlt ist.

Wenn die Lastabwurffunktion aktiviert ist, Gberwacht der LTM R-Controller den
Phasenspannungs-Mittelwert und

* meldet eine Lastabwurfbedingung, stoppt den Motor, wenn die Spannung
unter einen konfigurierbaren Schwellwert fiir Spannungseinbruch fallt und
Uber einen konfigurierbaren Lastabwurf-Zeitraum hinweg unter diesem
Schwellwert bleibt,

» loscht die Lastabwurfbedingung, wenn die Spannung lber einen
konfigurierbaren Schwellwert fiir den Neustart nach Spannungseinbruch
steigt und Uber einen konfigurierbaren Zeitraum hinweg tber diesem
Schwellwert bleibt.

Wenn der LTM R-Controller die Lastabwurfbedingung geldscht hat:

» sendet er in der 2-Draht-Konfiguration (gehalten) einen Betriebsbefehl zum
erneuten Starten des Motors,

» startet er in der 3-Draht-Konfiguration (Impuls) den Motor nicht automatisch
neu.

Im Motorbetriebsmodus ,Uberlast haben Lastabwurf-Zusténde keine Auswirkung
auf die Betriebszustéande von O.1 und O.2.

Im Motorbetriebsmodus ,Unabhangig“ haben Lastabwurf-Zustédnde keine
Auswirkung auf den Betriebszustand von O.2.

Wenn Ihre Applikation ein weiteres Gerat beinhaltet, das fir externen Lastabwurf
sorgt, dann sollten Sie die Lastabwurffunktion des LTM R-Controllers nicht
aktivieren.

Alle Schwellwerte und Timer fir Spannungseinbruch kénnen eingestellt werden,
wahrend sich der LTM R-Controller im normalen Betriebszustand befindet. Wenn
ein Lastabwurf-Timer zum Zeitpunkt seiner Einstellung lauft, wird die neue
Zeitdauer erst aktiv, wenn der Timer abgelaufen ist.

Die Funktion ist nur verfiigbar, wenn lhre Applikation ein LTM E-
Erweiterungsmodul enthalt.

Die Schutzfunktion ,Lastabwurf‘ umfasst folgende Merkmale:
» 2 Schwellwerte:
o Spannungseinbruch - Schwellwert
o Spannungseinbruch - Neustart Schwellwert
» 2 Zeitverzégerungen:
o Lastabwurf - Timeout
o Timeout fir Neustart nach Spannungseinbruch
+ 1 Status-Flag
o Lastabwurf
* 1 Zahlstatistik:
o Lastabwurf - Zahler
AuRerdem bewirkt die Lastabwurffunktion Folgendes:
+ Deaktivierung der Logikausgange O.1 und O.2
* Die Alarm-LED blinkt 5 Mal pro Sekunde.
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Parametereinstellungen

Die Schutzfunktion ,Lastabwurf* hat folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Spannungseinbruch — Modus 0 =Kein 0 =Kein

1 = Lastabwurf

2 = Automatischer Neustart
Lastabwurf — Timeout 1-9999 s in Schritten von 1s 10s
Spannungseinbruch — Schwellenwert 50-115 % der Motornennspannung 70 %
Spannungseinbruch — Neustart-Timeout 1-9,999 s in Schrittenvon 1 s 2s
Spannungseinbruch — Neustart- 65-115 % der Motornennspannung 90 %
Schwellenwert

Technische Kenndaten

Die Schutzfunktion ,Lastabwurf* hat folgende Merkmale:

Eigenschaften

Wert

Genauigkeit der Auslosezeit

+/—0,1 s oder +/-5 %

Zeitliche Abfolge

Das nachfolgende Schaubild ist ein Beispiel fur die zeitliche Abfolge einer Lastabwurffunktion bei einer 2-Draht-
Konfiguration mit automatischem Neustart.

Vavg f

Voltage dip
restart threshold

Voltage dip
threshold ,
! t
* -
Y
Load shedding ’—‘
timeout |
Voltage dip ‘ r'—li
restart timeout ‘ :
Load sheddi v v
oad shedding :
bit Q .
Motor On —“ Y
] ————— P =t | | -

1 Motor lauft
2 Lastabwurf, Motor gestoppt

3 Lastabwurf geléscht, automatischer Motor-Neustart (2-Draht-Betrieb)
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Automatischer Neustart

Beschreibung

Funktionsmerkmale

Der LTM R-Controller bietet die Méglichkeit zum automatischen Neustart.

Wenn die Funktion fir automatischen Neustart aktiviert ist, iberwacht der LTM R-
Controller die momentane Phasenspannung und erfasst Spannungseinbriiche.
Die Funktion zur Erfassung von Spannungseinbriichen und die Lastabwurf-
Funktion nutzen einige Parameter gemeinsam.

Je nach Dauer des Spannungseinbruchs sieht die Funktion drei
Neustartsequenzen vor:

» Sofortiger Neustart: Der Motor wird automatisch neu gestartet.

* Verzogerter Neustart: Der Motor startet nach einem Timeout automatisch
neu.

* Manueller Neustart: Der Motor wird manuell neu gestartet. Hierzu ist ein
Laufbefehl (,Run*) erforderlich.

Alle Timer flr automatischen Neustart kbnnen eingestellt werden, wahrend sich
der LTM R-Controller im normalen Betriebszustand befindet. Wenn ein Timer flr
automatischen Neustart zum Zeitpunkt seiner Einstellung lauft, dann wird die
neue Zeitdauer erst nach Ablauf der Timers aktiv.

Die Funktion ist nur verfligbar, wenn lhre Applikation ein LTM E-
Erweiterungsmodul enthalt.

Die Funktion fir automatischen Neustart umfasst folgende Merkmale:
* 3 Zeitverzbgerungen:
o Timeout fur sofortigen automatischen Neustart
o Timeout fiir verzdgerten automatischen Neustart
o Timeout fur Neustart nach Spannungseinbruch
» 5 Status-Flags:

o Spannungseinbruch festgestellt: Am LTM R liegt ein Spannungseinbruch
vor.

o Spannungseinbruch aufgetreten: Wahrend der letzten 4,5 Sekunden
wurde ein Spannungseinbruch festgestellt.

o Autom. Neustart — Sofort
o Autom. Neustart — Verzogert
o Autom. Neustart - Manuell
+ 3 Zahlstatistiken:
o Autom. Neustart — Zahlung sofortiger Start
o Autom. Neustart — Zahlung verzdgerter Start
o Autom. Neustart — Zahlung manueller Start

Parametereinstellungen

Die automatische Neustartfunktion umfasst folgende Parameter:
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Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Spannungseinbruch — Modus 0 =Kein 0 =Kein

1 = Lastabwurf

2 = Automatischer Neustart
Spannungseinbruch — Schwellenwert 50-115 % der Motornennspannung 65 %
Spannungseinbruch — Neustart-Schwellenwert 65-115 % der Motornennspannung 90 %
Autom. Neustart — Sofortiges Timeout 0-0,4 s in Schrittenvon 0. 1s 02s
Autom. Neustart verzégert — Timeout + 0-300 s: Timeout-Einstellung in Schritten | 4 s

von1s
+ 301 s: Timeout unendlich

Spannungseinbruch — Neustart-Timeout 0-9,999 s in Schritten von 1 s 2s

Technische Kenndaten

Die automatische Neustartfunktion weist folgende Kenndaten auf:

Eigenschaften

Wert

Genauigkeit des Timings

+/-0,1 s oder +/-5 %

Verhalten bei automatischem Neustart

Das Verhalten bei automatischem Neustart wird durch die Dauer des
Spannungseinbruchs bestimmt, d. h. durch die Zeit zwischen Verlust und
Wiederherstellung der Spannung.

Es sind zwei Einstellungen mdéglich:

+ Timeout fir sofortigen Neustart

+ Timeout fir verzdgerten Neustart (mit einer Gber den Parameter
Lverzogerungszeit flir Neustart” festgelegten Verzégerung)

Das folgende Schaubild zeigt die Phasen des automatischen Neustarts:

Immedliate Restart

Delayed Restart

‘ Manual Restart ‘

. Auto restartimmediate
- timeout

et

-

Auto restart delayed timeout

-

Lt

Wenn die Dauer des Spannungseinbruchs kiirzer ist als das Timeout fiir einen
sofortigen Neustart und wenn es sich dabei um einen zweiten Spannungseinbruch
handelt, der innerhalb einer Sekunde aufgetreten ist, dann ist ein verzogerter
Neustart des Motors erforderlich.

Wenn ein verzdgerter Neustart aktiv ist (der Verzégerungs-Timer lauft):

» wird der Timer im Falle eines Spannungseinbruchs fiir die Dauer des
Spannungseinbruchs angehalten,

» wird der verzogerte Neustart abgebrochen, wenn ein Start- oder Stoppbefehl
erteilt wird.
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Zeitliche Abfolge — Sofortiger Neustart

Das folgende Schaubild dient als Beispiel fir die zeitliche Abfolge bei einem automatischen Neustart:

Voltage Dip Detection

Voltage Dip Occurred

Immediate Restart

Delayed Restart

Manual Restart

Auto Restart Immediate
Timeout

Auto Restait Delayed
Timeout

Output

Motor Current

1 Motor lauft

2 Spannungseinbruch festgestellt, Motor gestoppt

3 Spannungseinbruch behoben, automatischer Motor-Neustart

o1 |

o]

oI

il - =t}

010

O

)
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Zeitliche Abfolge — Verzogerter Neustart

Das folgende Schaubild dient als Beispiel fir die zeitliche Abfolge bei einem verzégerten Neustart:

] . 1
Voltage Dip Detection 0 |
) 1 :
\oltage Dip Occurred 0 |
. 1 .
Immecdliate Restart 0

Delayed Restart 0 :

Manual Restart 0
Auto Restart Immediate 1 !
Timeout 0
Auto Restat Delayed 1 V :
Timeout 0 | . |
. . TR \ '
Voltage Dip Restart Timeout 0 .
1 : :
Output 0 ) t
1 Y
Motor Current a |
- g

1 Motor l4uft
2 Spannungseinbruch festgestellt, Motor gestoppt

3 Spannungseinbruch behoben, automatischer Motor-Neustart
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Zeitliche Abfolge — Manueller Neustart

Das folgende Schaubild dient als Beispiel fur die zeitliche Abfolge bei einem manuellen Neustart:

Voltage Dip Detection

Voltage Dip Occurred

Immediate Restart

Delayed Restart

Manual Restart

Auto Restart Immediate
Timeout

Auto Restart Delayed
Timeout

Run Command

Output

Motor Current

1 Motor lauft

2 Spannungseinbruch festgestellt, Motor gestoppt

0|

o]
o1

0 | L
o
| 1
o |
1
: |
o
| Y
1 A
— \
et -l e -

©, O

3 Spannungseinbruch behoben, automatischer Motor-Neustart

Motorleistungsschutzfunktionen

Uberblick

Unterleistung

Beschreibung

In diesem Abschnitt werden die vom LTM R-Controller bereitgestellten
Motorschutzfunktionen beschrieben.

Die Funktion ,Unterleistung® signalisiert:

» einen Alarm, wenn der Wert der Wirkleistung unter einen eingestellten
Schwellenwert absinkt.

+ eine Auslésung, wenn der Wert der Wirkleistung fir einen festgelegten
Zeitraum unter einen separat eingestellten Schwellenwert absinkt.
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Diese Funktion hat eine einzige Auslésezeitverzégerung. Sowohl der Auslose- als
auch der Alarmschwellenwert sind als Prozentsatz der Parametereinstellung
,Motor — Nennleistung® (Pnom) definiert.

Die Funktion ,Unterleistung® steht nur im Status ,Betrieb“ zur Verfligung, wenn der
LTM R-Controller an ein Erweiterungsmodul angeschlossen ist.

Die Ausldsungs- und die Alarmiberwachung kdnnen separat aktiviert und
deaktiviert werden.

Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Unterleistung®“ umfasst folgende Merkmale:
» 2 Schwellwerte:
o Unterleistung — Alarmschwellenwert
o Unterleistung — Ausléseschwellenwert
* 1 Auslésezeitverzdogerung:
o Unterleistung — Ausldsetimeout
» 2 Funktionsausgange:
o Unterleistung — Alarm
o Unterleistung — Auslésung
+ 1 Zahlstatistik:
o Unterleistung — Auslésungszahlung

Blockschaltplan

Unterleistung — Alarm und Ausldsung:
Laufstatus —
und > Unterleistung
Ug — P < Ps1 J —Alarm
@ ) UND
. P <Ps2
Leistungs- und T_(.) — Unterleistung
faktor i
— Auslésung
Laufstatus ——
UND
Vavg Quadratischer Spannungsmittelwert
lavg Quadratischer Strommittelwert
P Leistung
Ps1 Alarmschwellenwert
Ps2 Auslseschwellenwert
T Ausldsetimeout
Parametereinstellungen
Die Funktion ,Unterleistung“ umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung

Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren

Auslésetimeout 1-100 s in Schritten von 1 s 60s
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Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Ausléseschwellenwert 20-800 % des Motornennstroms in Schritten von 1 % 20 %

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarmschwellenwert 20-800 % des Motornennstroms in Schritten von 1 % 30 %

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Unterleistung“ umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften

Wert

Hysterese -5 % des Ausldse- oder Alarmschwellenwerts
Genauigkeit +/-5%
Beispiel
Das folgende Schaubild zeigt das Auftreten einer Unterleitungsausldsung.
P l
! |
! . I
! I |
| | |
! I I
| |Auslése-Timeout|
| "
| 1 |
I |
Ps2-q/f-— """~ === === == - - kl 777777 [
| I
1 |
| I I
| | |
| I I
L L L t
Ps2 Unterleistung — Ausléseschwellenwert
Uberleistung
Beschreibung
Die Funktion ,Uberleistung“ signalisiert:
« einen Alarm, wenn der Wert der Wirkleistung einen eingestellten
Schwellenwert Uberschreitet.
+ eine Ausldsung, wenn der Wert der Wirkleistung fur einen eingestellten
Zeitraum einen separat eingestellten Schwellenwert tbersteigt.
Diese Funktion hat eine einzige Ausldsezeitverzégerung. Sowohl der Auslose- als
auch der Alarmschwellenwert sind als Prozentsatz der Parametereinstellung
»Motor — Nennleistung“ (Pnom) definiert.
Die Funktion ,Uberleistung“ steht nur im Status ,Betrieb* zur Verfligung, wenn der
LTM R-Controller an ein Erweiterungsmodul angeschlossen ist.
Die Auslésungs- und die Alarmiberwachung kdnnen separat aktiviert und
deaktiviert werden.
Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Uberleistung® umfasst folgende Merkmale:
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» 2 Schwellwerte:
o Uberleistung — Alarmschwellenwert
o Uberleistung — Ausldseschwellenwert
* 1 Auslésezeitverzogerung:
o Uberleistung — Auslésetimeout
* 2 Funktionsausgange:
> Uberleistung — Alarm
o Uberleistung — Auslésung
+ 1 Zahlstatistik:
o Uberleistung — Auslésungszahlung

Blockschaltplan
Uberleistung — Alarm und Auslésung:
Laufstatus ——
und » Uberleistung
Ug — P > Ps1 j —Alarm
@ p UND
. P> Ps2
Leistungs- und ,T_(.) — Uberleistung
faktor Ausl
Laufstatus ——=| —Ausiosung

UND

Vavg Quadratischer Spannungsmittelwert
lavg Quadratischer Strommittelwert

P Leistung

Ps1 Alarmschwellenwert

Ps2 Ausloseschwellenwert

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Uberleistung* umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Ausldsetimeout 1-100 s in Schritten von 1 s 60s
Ausléseschwellenwert 20-800 % des Motornennstroms in Schritten von 1 % 150 %

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarmschwellenwert 20-800 % des Motornennstroms in Schritten von 1 % 150 %

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Uberleistung® umfasst folgende Merkmale:
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Eigenschaften Wert
Hysterese -5 % des Auslose- oder Alarmschwellenwerts
Genauigkeit +-5%

Beispiel

Das folgende Schaubild zeigt das Auftreten einer Uberleistungsauslésung.

P

|
Ps2f- 4+ — - — - - - - — - - - ——— - - - ——— R il e

Ps2 Uberleistung — Ausléseschwellenwert

Unterleistungsfaktor

Beschreibung

Die Schutzfunktion ,Unterleistungsfaktor” Giberwacht den Wert des
Leistungsfaktors und signalisiert:

+ einen Alarm, wenn der Wert des Leistungsfaktors unter einen eingestellten
Schwellenwert absinkt.

» eine Auslosung, wenn der Wert des Leistungsfaktors fiir einen festgelegten
Zeitraum unter einen separat eingestellten Schwellenwert absinkit.

Diese Funktion hat eine einzige Auslésezeitverzégerung.

Die Unterleistungsfaktor-Schutzfunktion steht nur im Status ,Betrieb® zur
Verfligung, wenn der LTM R-Controller an ein Erweiterungsmodul angeschlossen
ist.

Die Auslésungs- und die Alarmiberwachung kdnnen separat aktiviert und
deaktiviert werden.

Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Unterleistungsfaktor” umfasst folgende Merkmale:
* 2 Schwellwerte:
o Unterleistungsfaktor — Alarmschwellenwert
o Unterleistungsfaktor — Ausléseschwellenwert
* 1 Auslbsezeitverzdogerung:
o Unterleistungsfaktor — Auslosetimeout
* 2 Funktionsausgange:
o Unterleistungsfaktor — Alarm
o Unterleistungsfaktor — Ausldsung
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+ 1 Zahlstatistik:
o Unterleistungsfaktor — Auslésungszahlung

Blockschaltplan

Unterleistungsfaktor — Alarm:

Laufstatus —|

und Unterleistungsfaktor
Leistungs- —={CO0Sp < COS¢ps1 J —Alarm
faktor UND

Unterleistungsfaktor — Auslésung:

Leistungs- —{C0Sp < COS@ps2 T 0
faktor und 1 [ Unterleistungsfaktor
— Auslésung

Laufstatus —|
UND

cos@ds1 Unterleistungsfaktor — Alarmschwellenwert
cos@®s2 Unterleistungsfaktor — Ausléseschwellenwert

T Unterleistungsfaktor — Ausldsetimeout

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Unterleistungsfaktor* umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Ausldsetimeout 1-25 s in Schrittenvon 0,1 s 10s
Ausléseschwellenwert 0—1 x Leistungsfaktor in Schritten von 0,01 0,60

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarmschwellenwert 0—1 x Leistungsfaktor in Schritten von 0,01 0,60

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Unterleistungsfaktor* umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften Wert

Hysterese -5 % des Auslose- oder Alarmschwellenwerts
Genauigkeit +/- 3° oder +/- 10 % (furr cos ¢ 2 0,6)
Genauigkeit der Ausldsezeit +/—0,1 s oder +/-5 %
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Beispiel

Das folgende Schaubild zeigt das Auftreten einer Unterleistungsfaktor-Auslésung.

C0So

I

I

I

|

I

|

! |

COSps2|— + — - —— = — = = — = — — — = — = — = — =\ —— — — — F-====--=

| | |
[ 1

|

I

|

I

I

cosds2 Unterleistungsfaktor — Ausloseschwellenwert

Uberleistungsfaktor

Beschreibung

Die Schutzfunktion ,Uberleistungsfaktor” tiberwacht den Wert des
Leistungsfaktors und signalisiert:

einen Alarm, wenn der Wert des Leistungsfaktors einen eingestellten
Schwellenwert ibersteigt.

eine Ausldsung, wenn der Wert des Leistungsfaktors fur einen festgelegten
Zeitraum einen separat eingestellten Schwellenwert lbersteigt.

Diese Funktion hat eine einzige Ausldsezeitverzégerung.

Die Uberleistungsfaktor-Schutzfunktion steht nur im Status ,Betrieb“ zur
Verfiigung, wenn der LTM R-Controller an ein Erweiterungsmodul angeschlossen

ist.

Die Ausldsungs- und die Alarmiberwachung kénnen separat aktiviert und
deaktiviert werden.

Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Uberleistungsfaktor* umfasst folgende Merkmale:

2 Schwellwerte:

> Uberleistungsfaktor — Alarmschwellenwert

> Uberleistungsfaktor — Ausléseschwellenwert
1 Auslosezeitverzégerung:

o Uberleistungsfaktor — Auslésetimeout

2 Funktionsausgange:

> Uberleistungsfaktor — Alarm

> Uberleistungsfaktor — Auslésung

1 Zahlstatistik:

> Uberleistungsfaktor — Auslésungszahlung
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Blockschaltplan

Uberleistungsfaktor — Alarm:

Laufstatus —>—\

und Uberleistungsfaktor
Leistungs- ——{C0S¢ > COSps1 J —Alarm
faktor UND
Uberleistungsfaktor — Auslsung:
Leistungs- ——{CO0S¢p > COSps2 T 0 .
faktor und > Uberleistungsfaktor
Laufstatus —| —Auslosung
UND

cos¢s1 Uberleistungsfaktor — Alarmschwellenwert
cos¢s2 Uberleistungsfaktor — Ausléseschwellenwert
T Uberleistungsfaktor — Auslésetimeout

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Uberleistungsfaktor” umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Ausldsetimeout 1-25 s in Schritten von 0,1 s 10s
Ausléseschwellenwert 0—1 x Leistungsfaktor in Schritten von 0,01 0,90

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarmschwellenwert 0—1 x Leistungsfaktor in Schritten von 0,01 0,90

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Uberleistungsfaktor* umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften Wert

Hysterese -5 % des Auslose- oder Alarmschwellenwerts
Genauigkeit +/—3° oder +/— 10 % (fiir cos ¢ 2 0,6)
Genauigkeit der Ausldsezeit +/- 0,1 s oder +/-5 %

142 1672614DE-02



Motorschutzfunktionen

Beispiel

Das folgende Schaubild zeigt das Auftreten einer Uberleistungsfaktor-Auslésung.

COSo

CO0Sgs2

|
—_ — — — = — - - - - -

1
1
. ) 1
Auslose—TlmeoutI
-
1
1
1

cos@s2 Uberleistungsfaktor — Ausldseschwellenwert
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Motorsteuerfunktionen

Uberblick

Die Themen in diesem Kapitel behandeln die Betriebszustande des LTM R-
Controllers, die die Betriebsmodi bestimmen, sowie den Riicksetzmodus flr
Auslésungen (manuell, dezentral, automatisch).

In diesem Kapitel wird der anwenderspezifische Betriebsmodus vorgestellt, den
Sie zur anwenderspezifischen Anpassung eines vordefinierten
Steuerungsprogramms verwenden kénnen.

Steuerkanale und Betriebszustande

Uberblick

In diesem Abschnitt wird Folgendes beschrieben:
» Konfiguration zur Steuerung der Ausgange des LTM R-Controllers
+ die Betriebszustande des LTM R-Controllers, einschlief3lich:

o Wechsel des LTM R-Controllers zwischen Betriebszustanden beim
Hochlauf,

o die in den einzelnen Betriebsmodi des LTM R-Controllers verfligbaren
Motorschutzfunktionen

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Fir die Anwendung dieses Produkts ist spezielles Fachwissen im Bereich der
Entwicklung und Programmierung von Steuerungssystemen erforderlich. Das
Produkt darf nur von Personen programmiert, installiert, modifiziert und
verwendet werden, die Uber das entsprechende Fachwissen verfiigen. Es sind
alle lokalen und nationalen Sicherheitsvorschriften und -richtlinien zu befolgen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Steuerkanale

Uberblick

Der LTM R kann fiir einen von drei Steuerkanalen konfiguriert werden:

* Klemmenleiste: Mit den Eingangsklemmen an der Vorderseite des LTM R-
Controllers verdrahtete Eingangsmodule.

* HMI: Ein HMI-Modul, das an den lokalen HMI-Port des LTM R-Controllers
angeschlossen ist.

* Netzwerk: Eine Netzwerk-SPS, die an den Netzwerk-Port des Controllers
angeschlossen ist.

Auswahl des Steuerkanals

Sie konnen leicht zwischen zwei Steuerkanélen wahlen, indem Sie einen Kanal
der lokalen Steuerquelle und den zweiten der dezentralen Steuerquelle zuordnen.

Folgende Kanalzuordnungen sind maoglich:
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Steuerkanal Lokal Dezentral
Klemmenleiste Ja Nur mit LTM CU
(Werkseinstellung)

HMI Ja Nur mit LTM CU
Netzwerk Anz. Ja

Bei lokaler Steuerung erfolgt die Auswahl des Steuerkanals (Klemmenleiste oder
HMI) durch Einstellen des Parameters ,Steuerung lokale Kanaleinstellung® im
Einstellungsregister ,Steuerung*.

Bei dezentraler Steuerung lautet die Auswahl des Steuerkanals immer
.Netzwerk®, es sei denn, es ist eine LTM CU vorhanden. In diesem Fall erfolgt die
Auswahl des Steuerkanals durch Einstellen des Parameters ,Steuerung
dezentrale Kanaleinstellung® im Einstellungsregister ,Steuerung®.

Wenn eine LTM CU vorhanden ist, dienen der Logikeingang 1.6 und die Taste flr
Lokal/Dezentral an der LTM CU gemeinsam zur Auswahl zwischen lokaler und
dezentraler Steuerquelle:

Klemmenleiste

HMI

Logikeingang 1.6 Status Lokal/Dezentral der LTM CU Aktive Steuerquelle
Inaktiv - Lokal
Aktiv Lokal Lokal
Dezentral (oder nicht vorhanden) Dezentral
HINWEIS:

« Der Steuerkanal ,Netzwerk® wird immer als 2-Draht-Steuerung betrachtet,
unabhangig vom gewahlten Betriebsmodus.

* Im 3-Draht-Modus kénnen Stoppbefehle im Einstellungsregister
~Steuerung” deaktiviert werden.

* Im 2-Draht-Modus sollten vom nicht-steuernden Kanal ausgegebene
Stoppbefehle grundsatzlich ignoriert werden.

* Von einem anderen als dem gewahlten Steuerkanal ausgegebene
Laufbefehle sollten ignoriert werden.

Far einen vordefinierten Betriebsmodus kann nur eine Steuerquelle zur Kontrolle
der Ausgange aktiviert werden. Sie kénnen eine oder mehrere zusatzliche
Steuerquellen tGber den anwenderspezifischen Logik-Editor hinzufiigen.

Bei Steuerung Uber die Klemmenleiste steuert der LTM R-Controller seine
Ausgange gemal dem Status seiner Eingange. Dies ist die Werkseinstellung fur
den Steuerkanal, wenn Logikeingang 1.6 inaktiv ist.

Die folgenden Bedingungen gelten fiir den Steuerkanal ,Klemmenleiste*:

+ Alle Klemmeneingange, die Anlauf- und Stoppbefehlen zugeordnet sind,
steuern die Ausgange gemaf dem Betriebsmodus des Motors.

* Anlaufbefehle von HMI und Netzwerk werden ignoriert.

Bei Verwendung einer LTM CU wird der Parameter ,Stopp - Klemmenleiste -
Sperren im Einstellungsregister ,Steuerung® gesetzt.

Bei HMI-Steuerung steuert der LTM R-Controller seine Ausgange auf der Basis
von Anlauf- und Stoppbefehlen, die von einem am HMI-Port angeschlossenen
HMI-Gerat ausgegeben werden.

Die folgenden Bedingungen gelten fir den HMI-Steuerkanal:
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Netzwerk

» Alle HMI-Anlauf- und Stoppbefehle steuern die Ausgange gemaf dem
Betriebsmodus des Motors.

* Anlaufbefehle des Netzwerks und der Klemmenleiste werden ignoriert.

Bei Verwendung einer LTM CU wird der Parameter ,Stopp - HMI - Sperren® im
Einstellungsregister ,Steuerung” gesetzt.

Bei Steuerung Uber das Netzwerk sendet eine dezentrale SPS Befehle liber den
Netzwerkkommunikations-Port an den LTM R-Controller.

Die folgenden Bedingungen gelten fir den Netzwerk-Steuerkanal:

» Alle Anlauf- und Stoppbefehle vom Netzwerk steuern die Ausgange geman
dem Betriebsmodus des Motors.

» Das HMI-Modul kann die Parameter des LTM R-Controllers lesen (aber nicht
bearbeiten).

Steuerung - Transfermodus

Wahlen Sie den Parameter ,Steuerung — Transfermodus® aus, um den Transfer
ohne Anschlag beim Wechsel des Steuerkanals zu aktivieren. Léschen Sie diesen
Parameter, um den Transfer mit Anschlag zu aktivieren. Die
Konfigurationseinstellung fur diesen Parameter bestimmt das Verhalten der
Logikausgange O.1 und O.2 in folgender Weise:

Einstellung fiir ,,Steuerung -
Transfermodus*

Verhalten des LTM R-Controllers bei einer Anderung des Steuerkanals

Anschlg

Logikausgang O.1 und O.2 werden geoéffnet (falls geschlossen) oder bleiben gedffnet (falls
geoffnet), bis das nachste glltige Signal empfangen wird. Der Motor stoppt.

Hinweis: Im vordefinierten Betriebmodus ,Uberlast” sind die Logikausgange 0.1 und 0.2
anwenderdefiniert und daher méglicherweise nicht von einem Transfer ohne Anschlag
betroffen.

Kn Anschlig

Die Logikausgéange O.1 und O.2 sind nicht betroffen und bleiben in ihrer urspriinglichen
Position, bis das nachste gultige Signal empfangen wird. Der Motor stoppt nicht.

Wenn Sie den Motor im dezentralen Steuerungsmodus mit der SPS starten,
wechselt der LTM R-Controller in den lokalen Steuerungsmodus (1.6=1 auf 1.6=0)
und der Status des Motors ist wie folgt vom Steuerungsuiibertragungsmodus
abhéangig:

Lautet die Konfiguration des LTM R-Controllers... dann wechselt der Steuerungsmodus von ,,Dezentral* auf

,Lokal“ und der Motor...

3-Draht Kn Anschlig

lauft weiter

2-Draht Kn Anschlg

lauft weiter, wenn die Logikeingange 1.1 oder 1.2 aktiviert sind

3-Draht Anschlg

stoppt

2-Draht Anschig

Wenn der LTM R-Controller vom lokalen in den dezentralen Steuerungsmodus
wechselt (1.6=0 auf 1.6=1), bleibt der Motorstatus unverandert im lokalen
Steuerungsmodus, unabhangig, ob er lauft oder gestoppt ist. Der ausgewahlte
Steuerungstransfermodus hat keine Auswirkung auf den Motorstatus, da der LTM
R-Controller nur den letzten von der SPS gesendeten Steuerungsbefehl
(Logikausgange O.1 oder O.2) berticksichtigt.
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AVORSICHT

KEIN MOTORSTOPP UND GEFAHR DES UNBEABSICHTIGTEN BETRIEBS

Der LTM R-Controller kann nicht Gber die Klemmen gestoppt werden, wenn der
Steuerkanal in ,Steuerkanal Klemmenleiste* gedndert wird und Folgendes fir
den LTM R-Controller gilt:

+ Erwird im Uberlast-Betriebsmodus ausgefihrt — und —
+ Eristauf,Kn Anschlg® konfiguriert — und —

» Erwird in einem Netzwerk unter Verwendung des Netzwerk-Steuerkanals
ausgefihrt —und —

» Er befindet sich im Status ,Betrieb — und —
» Erist fur die 3-Draht-Steuerung (Impuls) konfiguriert.
Siehe nachfolgende Anweisungen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Verletzungen oder
Sachschéaden zur Folge haben.

Jedes Mal, wenn der Steuerkanal zur Steuerung Uber die Klemmenleiste
wechselt, kann der Betrieb des LTM R-Controllers nicht Giber die Klemmen
gestoppt werden, da in diesem Fall dem STOPP-Befehl kein Klemmeneingang
zugewiesen ist.

Falls dieses Verhalten nicht erwiinscht ist, muss der Steuerkanal entweder auf
.Netzwerk“ oder ,HMI“ gesetzt werden, damit ein STOPP-Befehl gesendet wird.
Flhren Sie eine der folgenden Vorsichtsmafinahmen durch, um diese Anderung
zu implementieren:

* Der Inbetriebnahmetechniker sollte den LTM R-Controller fiir Transfer des
Steuerkanals mit Anschlag oder fur 2-Draht-Steuerung konfigurieren.

» Der Installateur sollte den LTM R-Controller mit einer
Unterbrechervorrichtung fiir den Strom zur Schitzspule ausstatten, z. B. mit
einem Drucktaster, der in Reihe mit den Ausgangen des LTM R-Controllers
verdrahtet ist.

» Der Steuerungstechniker sollte einen Klemmeneingang zuweisen, um den
Laufbefehl Gber die Zuweisungen fir ,Anwenderspezifischer
Konfigurationsmodus® zu deaktivieren.

Fallback-Uberginge

Der LTM R-Controller wechselt in einen Fallback-Zustand, wenn die
Kommunikation mit der Steuerquelle unterbrochen ist, und verlasst diesen
Zustand nach Wiederherstellung der Kommunikation. Der Ubergang in und aus
dem Fallback-Zustand findet wie folgt statt:

Ubergang Ubertragung der Steuerquelle

Beginn des Fallback-Zustands Kein Anschlag, wenn das Bit ,Steuerung Direkter Ubergang” aktiviert ist

Ende des Fallback-Zustands Hangt von den Einstellungen fiir ,Steuerung - Transfermodus*® (,Anschig“ oder ,Kn Anschlg“) und fir
~Steuerung Direkter Ubergang” (ein oder aus) ab.

Informationen Uber die Konfiguration der Parameter fur Kommunikations-Fallback
finden Sie unter Kommunikationsverlust, Seite 67.

Bei Verwendung einer LTM CU werden die Parameter ,Steuerung -
Transfermodus” und ,Steuerung Direkter Ubergang“ im Einstellungsregister
~Steuerung” gesetzt.
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Betriebszustande
Einfuhrung

Der LTM R-Controller reagiert auf den Status des Motors und stellt entsprechend
dem jeweiligen Betriebszustand Steuer-, Uberwachungs- und Schutzfunktionen
bereit. Ein Motor kann zahlreiche Betriebszustdnde annehmen. Einige dieser
Zustande sind dauerhaft, andere dagegen nur voriibergehend.

Die Hauptbetriebszustéande eines Motors sind:

Betriebszustand

Beschreibung

Bereit *  Der Motor ist gestoppt.
* Der LTM R-Controller:
o erkennt keine Auslésung
o fihrt keinen Lastabwurf durch
o zahlt keinen Schnellzyklus-Zahler herunter
o ist bereit zum Anlaufen
Nicht bereit «  Der Motor ist gestoppt.
* Der LTM R-Controller:
o erkennt eine Auslésung
o fuhrt einen Lastabwurf durch
o zahlt einen Schnellzyklus-Zahler herunter
Anlauf »  Der Motor startet.
*  Der LTM R-Controller:
o erkennt, dass der Strom den Schwellwert fiir Pegelstrom erreicht hat.
o erkennt, dass der Strom den Schweranlauf-Ausléseschwellenwert nicht Gberschritten und dann
erneut unterschritten hat.
o zahlt den Schweranlauf-Auslésetimer weiter herunter.
Betrieb *  Der Motor lauft.

Der LTM R-Controller erkennt, dass der Strom den Schweranlauf-Ausléseschwellenwert Giberschritten
und erneut unterschritten hat, bevor der LTM R-Controller den Schweranlauf-Ausldsetimer vollstandig

heruntergezahlt hat.
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Ubersicht der Betriebszustinde

Die Betriebszustande der LTM R-Controller-Firmware, d. h. wenn der Motor aus dem Zustand ,,Aus” in den

Zustand ,Betrieb wechselt, sind nachfolgend beschrieben. Der LTM R-Controller Gberprift den Strom in jedem

Betriebszustand. Der LTM R-Controller kann aus jedem Betriebszustand heraus in einen internen

Auslosungszustand wechseln.

Systemkonfig.

Konfig.
erforderlich?

Konfig.
abgeschlossen?

(urspr. Zustand)

Keine

Ausloésung,

kein Lastabwurf,

Schnellzyklus-

Jimer abgelaufel
?

Nicht bereit

Ja

lavg > 5 % FLC

Ausldésung
oder
Lastabwurf?

lavg > 20 % FLC

Konfig.
erforderlich?

i

Bereit

Schutziiberwachung gemaR Betriebszustand

Betrieb

Nachfolgend sind die Betriebszustande des Motors sowie die Ausldsungs- und

Alarmschutzfunktionen aufgefihrt, die Gber den LTM R-Controller zur Verfigung

stehen, wahrend sich der Motor im jeweiligen Zustand befindet (mit X

gekennzeichnet). Der Controller kann aus jedem Betriebszustand heraus in einen

internen Auslésungszustand wechseln.
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Schutzkategorie Uberwachte/r Auslésung/ Betriebszustande
Alarm

Sys-Konfig Bereit Nicht bereit Anlauf | Betrieb

Diagnose Prifung Laufbefehl - X -

Priifung Stoppbefehl - - X

Laufabfrage - - -

Stoppabfrage - - -

Verkabelungs-/ PTC-Verbindung - X X
Konfigurationsauslésungen

X | X[ X]| X| X
X | X | X| X

CT-Umkehr - — _

Spannung Phasenverlust - X X

Phasenkonfiguration -

Interne Auslésungen Geringflgig X

Schwerwiegend X

Motor Temperaturfiihler PTC binar -

PT100 -

PTC analog -

X | X[ X | X[ X]| X
X | X[ X | X[ X]| X
X | X[ X[ X| X]| X]| X

NTC analog -

Thermische Uberlast Eindeutig -

X | X | X | X[ X|X| X]| X

Invers therm. - X X

Strom Schweranlauf - - -

Blockierung - - - -

Strom - Phasenunsymmetrie - - - X

Strom - Phasenverlust - - - X

Uberstrom - - - -

Unterstrom - - - -

X | X | X | X | X]| X

Erdschlussstrom-Auslésung - - - X
(intern)

Erdschlussstrom-Auslésung - - - X X
(extern)

Spannung Uberspannung - Niveau - X X - X

Unterspannung — Niveau - X X -

Spannung - - - - X
Phasenunsymmetrie

Leistung/Leistungsfaktor Uberleistungsfaktor - Niveau - - - -

Unterleistungsfaktor - Niveau - - - -

Uberleistung - Niveau - - - -

X | X | X| X

Unterleistung - Niveau - - - -

X Uberwacht

— Nicht Gberwacht

Startzyklus

Beschreibung

Der Startzyklus ist der Zeitraum, der dem Motor bis zum Erreichen seines
normalen Volllaststromniveaus (FLC) eingerdumt wird. Der LTM R-Controller
misst den Startzyklus in Sekunden, beginnend mit dem Zeitpunkt, an dem er
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Pegelstrom erkennt. Dieser Wert ist als maximaler Phasenstrom definiert, der 20
% des Volllaststroms (FLC) entspricht.

Wahrend des Startzyklus vergleicht der LTM R-Controller folgende Werte:

+ Gemessener Strom mit dem konfigurierbaren Parameter ,Schweranlauf —
Ausldéseschwellenwert* und

» Verstrichene Startzykluszeit mit dem konfigurierbaren Parameter
»Schweranlauf — Auslése-Timeout®.

Es gibt drei Szenarios fiir den Startzyklus, die jeweils darauf basieren, wie oft
(kein, ein oder zwei Mal) der maximale Phasenstrom den Schweranlauf-
Ausldseschwellenwert Uber-/unterschreitet. Eine Beschreibung der einzelnen
Szenarios ist in den nachfolgenden Abschnitten enthalten.

Weitere Informationen zu der Statistik, die der LTM R-Controller zur Beschreibung
der Motorstarts pflegt, finden Sie unter Motor - Anlaufzahler, Seite 74. Weitere
Informationen zur Schweranlauf-Schutzfunktion finden Sie unter Schweranlauf,
Seite 105.

Betriebszustande im Startzyklus

Wahrend des Startzyklus durchlauft der LTM R-Controller die folgenden
Motorbetriebszustande:

Schritt Ereignis Betriebszustand
1 Der LTM R-Controller empfangt ein Eingangssignal fir den Anlaufbefehl. Bereit
2 Der LTM R-Controller bestatigt, dass alle Vorbedingungen fur den Anlauf vorliegen (z. B. | Bereit
keine Auslésungen, kein Lastabwurf und kein Schnellzyklustimer).
3 Der LTM R-Controller schlief3t die entsprechenden Ausgangskontakte, die als Klemmen Bereit
13-14 oder 23-24 bezeichnet sind. Dadurch wird der Steuerschaltkreis der
Motoranlaufschiitze geschlossen.
4 Der LTM R-Controller erkennt, dass der maximale Phasenstrom den Schwellwert fiir Anlauf
Pegelstrom Uberschreitet.
5 Der LTM R-Controller erkennt, dass der Strom den Schweranlauf-Ausléseschwellenwert Betrieb

Uberschreitet und dann darunter sinkt, bevor der Timer fir ,Schweranlauf —
Auslosetimeout” abgelaufen ist.

2 Uberschreitungen des Schwellwerts

In diesem Anlaufszenario wurde der Startzyklus erfolgreich durchlaufen:
» Der Strom steigt Uber den Ausldseschwellenwert und sinkt dann darunter ab.

« Der LTM R-Controller meldet die tatsachliche Startzykluszeit, d. h. die Zeit,
die zwischen dem Erfassen des Pegelstroms und dem Absinken des
maximalen Phasenstroms unter den Ausloseschwellenwert liegt.

1672614DE-02
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Startzyklus mit 2 Schwellwertiiberschreitungen, Einzelschritt:

20%FLC | — _ _ _ _ Startzeit .+ |

Langer Anlauf
— Auslése-Timeout

Zustand ,Bereit" Startstatus Laufstatus

Is Schweranlauf-Ausloseschwellenwert

Startzyklus mit 2 Schwellwertiiberschreitungen, 2 Schritte:

20 % FLC |-

Einstellbarer Ubergangstimer

1. Schritt 2. Schritt

Startzeit

|

|

|

| Langer Anlauf
| — Auslése-Timeout
|

|

1

}

|
Zustand Startstatus
,Bereit*

Laufstatus

1 Uberschreitungen des Schwellwerts

In diesem Anlaufszenario ist der Startzyklus nicht erfolgt:

Der Strom steigt tiber den Schweranlauf-Ausloseschwellenwert, sinkt aber
nicht wieder darunter ab.

Wenn die Schweranlauf-Schutzfunktion aktiviert ist, signalisiert der LTM R-
Controller eine Auslésung, sobald der Wert fir ,Schweranlauf —
Auslésetimeout” erreicht ist.

Falls der Schweranlaufschutz deaktiviert ist, signalisiert der LTM R-Controller
keine Auslésung, und der Betriebszyklus beginnt nach Ablauf des
Schweranlauf-Auslésetimeouts.

Die Dauer der anderen Motorschutzfunktionen beginnt nach dem
Schweranlauf-Auslésetimeout.

Der LTM R-Controller meldet als Startzykluszeit 9999, d. h. der Strom hat den
Ausléseschwellenwert Gberschritten und ist Uber diesem Wert geblieben.

Der LTM R-Controller meldet den wahrend des Startzyklus erkannten
Maximalstrom.
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Startzyklus mit 1 Uberschreitung des Schwellwerts:

20%FLC |- — — — — _ Startzeit N

|
|
|
|
|
| 1
| Langer Anlauf — Ausl6se-Timeout 1
| |
1 T t
(9 |
1

Zustand ,Bereit"s Startstatus

Auslésebedingung

0 Uberschreitungen des Schwellwerts

In diesem Anlaufszenario ist der Startzyklus nicht erfolgt:
» Der Strom hat den Ausléseschwellenwert nie Uiberstiegen.

* Wenn die Schweranlauf-Schutzfunktion aktiviert ist, signalisiert der LTM R-
Controller eine Auslésung, sobald der Wert fur ,Schweranlauf —
Ausldsetimeout” erreicht ist.

« Falls der Schweranlaufschutz deaktiviert ist, signalisiert der LTM R-Controller
keine Auslésung, und der Betriebszyklus beginnt nach Ablauf des
Schweranlauf-Auslésetimeouts.

» Die Dauer der anderen Motorschutzfunktionen beginnt nach dem
Schweranlauf-Auslésetimeout.

» Der LTM R-Controller meldet sowohl die Startzykluszeit und den wahrend des
Startzyklus erfassten Strom mit 0000, d. h. der Strom hat den
Ausldseschwellenwert nie erreicht.

Startzyklus mit 0 Uberschreitung des Schwellwerts:

1

|

|/

| .
20%FLC |- — — — — _— ) Startzeit

Langer Anlauf — Ausldse-Timeout

t

Zustand ,Bereit* Startstatus Auslésebedingung

Is Schweranlauf-Ausloseschwellenwert

Betriebsmodi

Uberblick

Der LTM R-Controller kann fiir einen von zehn vordefinierten Betriebsmodi
konfiguriert werden. Mit der Auswahl von anwenderspezifischen Betriebsmodi
konnen Sie einen von 10 vordefinierten Betriebsmodi wahlen und ihn lhrer
jeweiligen Anwendung entsprechend anpassen.

1672614DE-02 153



Motorsteuerfunktionen

Die Auswahl eines vordefinierten Betriebsmodus bestimmt das Verhalten aller
Ein- und Ausgange des LTM R-Controllers.

Jede Auswahl eines vordefinierten Betriebsmodus beinhaltet auch die Auswahl
einer Steuerungsverkabelung:

2-Draht (gehalten) oder
3-Draht (Impuls)

Steuerungsprinzipien

Uberblick

Der LTM R-Controller fiihrt Steuerungs- und Uberwachungsfunktionen fiir
einphasige und dreiphasige Elektromotoren aus.

Funktionsprinzip

Diese Funktionen sind vordefiniert und auf die am haufigsten verwendeten
Applikationen zugeschnitten. Sie sind sofort einsatzbereit und werden nach
Inbetriebnahme des LTM R-Controllers durch einfaches Einstellen von
Parametern implementiert.

Die vordefinierten Steuerungs- und Uberwachungsfunktionen kénnen mithilfe
des Logik-Editors in TeSys T DTM an spezielle Anforderungen angepasst
werden, um:

o die Verwendung der Ergebnisse von Schutzfunktionen
anwenderspezifisch anzupassen

o die Wirkungsweise von Steuerungs- und Schutzfunktionen zu andern
o die vordefinierte E/A-Logik des LTM R-Controllers zu &ndern

Die Verarbeitung von Steuerungs- und Schutzfunktionen umfasst drei Teile:

Erfassung von Eingangsdaten:

o Ausgabe der Verarbeitung von Schutzfunktionen

o externe Logikdaten von Logikeingangen

o von der Steuerquelle erhaltene Telekommunikationsbefehle (TC)
Logikverarbeitung durch die Steuerungs- oder Uberwachungsfunktion
Verwendung der Verarbeitungsergebnisse:

o Aktivierung von Logikausgangen

> Anzeige vordefinierter Meldungen

o Aktivierung von LEDs

o Uber eine Kommunikationsverbindung gesendete
Telekommunikationssignale (TS).
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Die Wirkungsweise der Steuerung- und Schutzfunktionen ist nachfolgend dargestellt:

Logikeingange und -ausgange

Der LTM R-Controller stellt sechs Logikeingange und vier Logikausgange bereit.
Bei Anschluss eines LTM E-Erweiterungsmoduls sind vier zusatzliche
Logikeingange verfugbar.

Bei Wahl eines vordefinierten Betriebsmodus werden die Logikeingange
automatisch Funktionen zugeordnet, und die Beziehung zwischen
Logikeingangen und -ausgangen wird festgelegt. Diese Zuordnungen kénnen
mithilfe des Logik-Editors gedndert werden.

Vordefinierte Betriebsmodi

Uberblick

Der LTM R-Controller kann fir einen von zehn vordefinierten Betriebsmodi
konfiguriert werden. Jeder Betriebsmodus ist auf die Anforderungen einer
typischen Applikationskonfiguration ausgelegt.

Durch die Auswahl eines Betriebsmodus legen Sie Folgendes fest:

» den Typ des Betriebsmodus, der das Verhaltnis zwischen Logikeingdngen
und -ausgangen bestimmt, und

« den Typ des Steuerkreises, der auf Basis der Steuerungsverkabelung das
Verhalten der Logikeingange festlegt.

Typen von Betriebsmodi

Es gibt 10 verschiedene Betriebsmodi:

Betriebsmodus Optimaler Anwendungsbereich
Uberlast, Seite 159 Alle Motorabgangsapplikationen, bei denen der Anwender die Zuweisung folgender Ein- und
Ausgange festlegt:

* Logikeingange I.1,1.2, 1.3 und 1.4
* Logikausgange O.1 und O.2
*  Aux1, Aux2 und Stoppbefehle der HMI-Tastatur

Die E/A kénnen mithilfe eines Steuerprogramms, das dezentral vom primaren Netzwerk-Controller
Uber ein HMI-Gerat verwaltet wird, oder mithilfe einer anwenderspezifischen Logik definiert werden.

Unabhangig, Seite 161 Applikationen zum direkten Einschalten (direkt netzbetrieben) von Motoren mit einer Drehrichtung
unter voller Spannung.
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Betriebsmodus

Optimaler Anwendungsbereich

Reverser, Seite 163

Applikationen zum direkten Einschalten (direkt netzbetrieben) von Motoren mit zwei Drehrichtungen
unter voller Spannung.

2-Schritt, Seite 167

Motorstart-Applikationen mit reduzierter Spannung, darunter:
» Stern-Dreieck
+  Primérwiderstand mit offenem Ubergang
+  Autotransformator mit offenem Ubergang

2 Drehzahlen, Seite 172

Motorapplikationen mit 2 Drehzahlen fir folgende Motortypen:
» Dahlander (Folgepol)
» Polwechsler

Verhalten der Logikeingange

Mit der Auswahl eines Betriebsmodus wird auch festgelegt, ob die Logikeingange
fur eine 2-Draht-Steuerung (gehalten) oder eine 3-Draht-Steuerung (Impuls)
verdrahtet werden. Die Auswahl bestimmt die giiltigen Start- und Stoppbefehle
aus den verschiedenen Steuerquellen und legt das Verhalten des
Eingangsbefehls nach einem Ausfall und anschlielRender Wiederherstellung der
Stromversorgung fest:

Typ des Steuerkreises

Verhalten der Logikeingange 1.1 und 1.2

2-Draht (gehalten)

Wenn der LTM R-Controller die steigende Flanke an dem fiir den Motorstart vorgesehenen Eingang
feststellt, gibt er einen Laufbefehl aus. Der Laufbefehl bleibt nur solange aktiv, wie auch der Eingang
aktiv ist. Das Signal wird nicht gesperrt.

3-Draht (Impuls)

Der LTM R-Controller:
» sperrt nach dem Erkennen der steigenden Flanke an dem fiir den Motorstart vorgesehenen
Eingang den Laufbefehl

» deaktiviert nach einem Stoppbefehl den Laufbefehl, um das Ausgangsrelais zu deaktivieren, das
mit der Spule des zum Ein- und Ausschalten des Motors verwendeten Schaltschiitzes in Reihe
geschaltet ist

* muss nach einem Stopp eine steigende Flanke am Eingang feststellen, um den Laufbefehl zu
sperren

Die Zuweisung der Steuerlogik fiir die Logikeingange 1.1, 1.2, 1.3 und 1.4 wird im
Abschnitt des jeweiligen vordefinierten Betriebsmodus beschrieben.

HINWEIS: Im Netzwerk-Steuerkanal verhalten sich Netzwerkbefehle wie 2-
Draht-Steuerbefehle, und zwar unabhangig vom Typ des Steuerkreises des
gewahlten Betriebsmodus. Weitere Informationen zu Steuerkanélen finden
Sie unter Steuerkanéle, Seite 144.

In jedem vordefinierten Betriebsmodus verhalten sich die Logikeingange 1.3, 1.4,
[.5 und 1.6 folgendermalien:

Logikeingang

Verhalten

1.3

Wenn dieser Eingang als externer ,System bereit“-Eingang konfiguriert wird (Analogeingang 3 - Extern

Wenn dieser Eingang nicht als externer ,System bereit‘-Eingang konfiguriert wird (Analogeingang 3 -

Bereit - Freigabe = 1), gibt dieser Eingang Riickmeldung tber den Systemstatus (Bereit oder nicht):
o Wenn |.3 =0, dann ist das externe System nicht bereit. Das Bit fir ,System bereit* (455.0) ist auf 0
gesetzt.

o Wenn .3 =1, dann ist das externe System bereit. Das Bit fur ,System bereit“ (455.0) kann je nach
anderen Bedingungen im System auf 1 gesetzt werden.

Extern Bereit - Freigabe = 0), dann ist dieser Eingang anwenderdefiniert und setzt nur ein Bit in einem
Register.

Hinweis: Im Betriebsmodus ,Uberlast” ist der Logikeingang |.4 nicht belegt und kann anwenderdefiniert
eingestellt werden.

Bei 3-Draht-Steuerung (Impuls): Stoppbefehl. Beachten Sie, dass dieser Stoppbefehl in der
Klemmenleistensteuerung deaktiviert werden kann, indem der Parameter ,Stopp — Klemmenleiste
sperren” im Einstellungsregister ,Steuerung” deaktiviert wird.

Bei 2-Draht-Steuerung (gehalten): Anwenderdefinierter Eingang, der zum Senden von Informationen an
eine SPS-Adresse iber das Netzwerk konfiguriert werden kann.
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Logikeingang

Verhalten

1.5 Ein Befehl zur Auslésungsriicksetzung wird erkannt, wenn dieser Eingang die steigende Flanke eines Signals
empfangt.
Hinweis: Dieser Eingang muss zunachst inaktiv werden und dann die steigende Flanke eines nachfolgenden
Signals empfangen, damit ein weiteres Riicksetzen erfolgen kann.

1.6 Lokale/dezentrale Steuerung der Ausgange des LTM R-Controllers:

Aktiv: Dezentrale Steuerung (kann einem beliebigen Steuerkanal zugeordnet werden).

Inaktiv: Lokale Steuerung Uber die Klemmenleiste oder den HMI-Port. Dies wird durch den Parameter
»Steuerung lokale Kanaleinstellung” bestimmt.

AWARNUNG

VERLUST DES MOTORSCHUTZES BEI HMI-STEUERUNG

Wenn der Klemmenleisten-Stopp deaktiviert ist, muss der Auslésungsausgang
(NC-Klemmen 95-96) in Reihe mit der Schiitzspule verdrahtet werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Verhalten der Logikausgange

Das Verhalten der Logikausgange O.1 und O.2 wird durch den ausgewahlten
Betriebsmodus bestimmt. In den folgenden Abschnitten werden die zehn Typen
der vordefinierten Betriebsmodi und das jeweilige Verhalten der Logikausgange
0.1 und O.2 beschrieben.

Wenn es zu einem Kommunikationsverlust zwischen dem LTM R-Controller und
dem Netzwerk bzw. dem HMI kommt, dann geht der LTM R-Controller in einen
Fallback-Zustand tber. Bei Empfang eines Stoppbefehls im Fallback-Zustand
verhalten sich die Logikausgange O.1 und O.2 wie folgt:

Typ des Steuerkreises

Reaktion der Logikausgédnge 0.1 und O.2 auf einen Stoppbefehl

2-Draht (gehalten)

Ein Stoppbefehl Ubersteuert den Fallback-Zustand und schaltet die Logikausgange O.1 und O.2 aus,
solange der Stoppbefehl aktiv ist. Wenn der Stoppbefehl nicht mehr aktiv ist, kehren die
Logikausgange O.1 und O.2 in ihren programmierten Fallback-Zustand zurtck.

3-Draht (Impuls)

Ein Stoppbefehl bersteuert den Fallback-Zustand und schaltet die Logikausgange O.1 und O.2 aus.
Die Ausgange bleiben nach der Deaktivierung des Stoppbefehls ausgeschaltet und kehren nicht in den
programmierten Fallback-Zustand zurick.

Weitere Informationen Uber die Konfiguration der Fallback-Parameter finden Sie

im Abschnitt Fallback-Bedingung, Seite 67 des Kapitels ,Kommunikationsverlust®.

Die folgenden Logikausgange verhalten sich in allen Betriebsmodi wie
nachfolgend beschrieben:

Logikausgang

Verhalten

0.3 Aktivierung durch einen beliebigen aktivierten Schutzalarm:
*  NO-Klemmen 33-34
0.4 Aktivierung durch eine beliebige aktivierte Schutzauslésung:

*  NC-Klemmen 95-96
*  NO-Klemmen 97-98
Hinweis: Bei zu niedriger oder ausgeschalteter Steuerspannung:
*  NC 95-96 6ffnen
*NO 97-98 schlieRen
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Steuerungsverdrahtung und Auslésungsmanagement

Uberblick

Wenn der vordefinierte Betriebsmodus ,Uberlast* ausgewahlt wird, steuert der
LTM R-Controller die Logikausgange O.1, O.2 und O.3 nicht.

Bei allen anderen vordefinierten Betriebsmodi — ,Unabhangig®, ,Reverser*, ,2-
Schritt* und ,2 Drehzahlen® — ist die vordefinierte Steuerlogik im LTM R-Controller
darauf ausgelegt, die Zielvorgaben vieler haufig vorkommender
Motorstartanwendungen zu erflillen. Dazu zahlt die Steuerung des
Ansprechverhaltens des Motors auf:

+ Start- und Stoppaktionen und
* Auslose- und Rucksetzaktionen

Da der LTM R-Controller in Sonderanwendungen wie Feuerléschpumpen
eingesetzt werden kann, bei denen der Motor trotz eines erkannten externen
Auslésungszustandes laufen kdnnen muss, ist die vordefinierte Steuerlogik so
konzipiert, dass die Steuerschaltung und nicht die vordefinierte Steuerlogik
bestimmt, auf welche Weise der LTM R-Controller den Stromfluss zur
Schaltschitzspule unterbricht.

Steuerlogikaktionen bei Starts und Stopps

Die vordefinierte Steuerlogik spricht auf Start- und Stoppbefehle wie folgt an:

» Bei allen Anschlussschemata fir 3-Draht-Steuerung (Impuls) muss der LTM
R-Controller, wenn Eingang 4 als ein Stoppbefehl konfiguriert ist, einen
Eingangsstrom am Logikeingang 1.4 erkennen, um auf einen Startbefehl
anzusprechen.

* Wenn Logikeingang |.4 aktiv ist und eine Startaktion des Benutzers Strom am
Logikeingang I.1 oder 1.2 anlegt, erkennt der LTM R-Controller die
ansteigende Flanke des Stroms und setzt einen internen Sperrbefehl
(Firmware), der den entsprechenden Relaisausgang schlief3t und solange
geschlossen halt, bis der Sperrbefehl deaktiviert wird.

» Eine Stoppaktion, die den Strom an Logikeingang 1.4 unterbricht, fuhrt dazu,
dass der LTM R-Controller den Sperrbefehl deaktiviert. Ein Deaktivieren der
Firmware-Sperre fuhrt dazu, dass der Ausgang geéffnet wird und bis zur
nachsten gultigen Startbedingung gedffnet bleibt.

» Bei allen Anschlussschemata flr 2-Draht-Steuerung (gehalten) erkennt der
LTM R-Controller an den Logikeingadngen 1.1 oder |.2 anliegende Stréme als
Startbefehle, wogegen Stromlosigkeit den Startbefehl deaktiviert.

Steuerlogikaktionen bei Auslosungen und Resets

Die vordefinierte Steuerlogik handhabt Auslésungen und Reset-Befehle wie folgt:
» Logikausgang O.4 wird als Reaktion auf eine Auslésebedingung gedffnet.
» Logikausgang O.4 wird auf einen Reset-Befehl hin geschlossen.

Auslosungsmanagement durch kombinierte Steuerlogik und
Steuerungsverdrahtung

Die in den Anschlussschemata in diesem Kapitel und im Anhang gezeigten
Steuerschaltungen lassen erkennen, wie durch die Kombination von Steuerlogik
des LTM R-Controllers und Steuerschaltung ein Motor als Reaktion auf eine
Ausldsung gestoppt wird:
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Bei 3-Draht-Steuerschaltungen (Impuls) verbindet die Steuerstrategie den
Zustand des Logikausgangs 0.4 mit dem Zustand des Stroms an
Logikeingang 1.4:

o Die Steuerlogik 6ffnet den Logikausgang O.4 als Reaktion auf eine
Auslésung.

> Das Offnen von Logikausgang O.4 unterbricht den Strom an Logikeingang
I.4, wodurch der Sperrbefehl der Steuerlogik an Logikausgang O.1
deaktiviert wird.

o Logikausgang O.1 6ffnet sich — aufgrund der oben beschriebenen
Steuerlogik — und stoppt den Stromfluss zur Schiitzspule.

Fur einen Motor-Neustart missen die Auslésung zurtickgesetzt und ein neuer
Startbefehl ausgegeben werden.

Bei 2-Draht-Steuerschaltungen (gehalten) verbindet die Steuerstrategie den
Zustand von Logikausgang O.4 direkt mit den Logikeingangen 1.1 oder 1.2.

o Die Steuerlogik 6ffnet den Logikausgang O.4 als Reaktion auf eine
Auslésung.

> Das Offnen von Logikausgang O.4 unterbricht den Strom zu den
Logikeingdngen 1.1 oder 1.2

o Die Steuerlogik deaktiviert die Startbefehle durch Offnen der
Logikausgange O.1 oder O.2.

Fur einen Motor-Neustart muss die Ausldsung zurlickgesetzt werden. Der
Zustand der Start/Stopp-Operatoren bestimmt den Zustand der
Logikeingange 1.1 oder 1.2.

Die zum Betrieb eines Motors wahrend einer Motorschutz-Auslésung
erforderlichen Steuerschaltungen sind in den nachfolgenden Anschlussschemata
nicht abgebildet. Allerdings lautet die Steuerstrategie, den Zustand von
Logikausgang O.4 nicht mit dem Zustand der Eingangsbefehle zu verknipfen. So
kénnen Auslosungen angekiindigt werden, wahrend die Steuerlogik weiter Start-
und Stoppbefehle abarbeitet.

Uberlast-Betriebsmodus

Beschreibung

Funktionsmerkmale

Verwenden Sie den Uberlast-Betriebsmodus, wenn die Motorlast (iberwacht
werden muss und die Motorlaststeuerung (Start/Stopp) von einem anderen Gerat
als dem LTM R-Controller durchgefuhrt wird.

Der Uberlast-Betriebsmodus beinhaltet folgende Funktionen:

Der Uberlast-Betriebsmodus des LTM R-Controllers verwaltet nicht die
Logikausgange O.1, 0.2 und O.3. Die Befehle fur die Logikausgange O.1 und
0.2 sind im Steuerkanal ,Netzwerk" verfiigbar.

Logikausgang O.4 wird als Reaktion auf einen erkannten Diagnosefehler
geodffnet.

HINWEIS: Im Uberlast-Betriebsmodus wird der erkannte Diagnosefehler
standardmaRig deaktiviert. Dieser kann bei Bedarf vom Benutzer aktiviert
werden.

Der LTM R-Controller setzt ein Bit in einem Statuswort, wenn er ein aktives
Signal entdeckt:

o Logikeingang .1, 1.2, 1.3 oder 1.4 oder
o Uber die Tasten ,Aux 1 ,Aux 2 oder ,Stop* des HMI-Tastenfelds.
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HINWEIS: Wenn ein Bit im Eingangsstatuswort gesetzt ist, kann es von einer
SPS gelesen werden, die dann ein Bit in das Befehlswort des LTM R-
Controllers schreibt. Wenn der LTM R-Controller ein Bit in seinem Befehlswort
entdeckt, kann er den entsprechenden Ausgang (oder die entsprechenden
Ausgange) aktivieren.

Uberlast-Anschlussschema

E/A-Belegung

Das nachstehende Anschlussschema zeigt ein vereinfachtes Beispiel flr den LTM
R-Controller in einer 3-Draht (Impuls) Uberlast-Anwendung mit Steuerung tber
die Klemmenleiste.

3rv

9\

Weitere IEC-Anschlussschemata fir den Uberlast-Betriebsmodus finden Sie in
den relevanten Diagrammen.

NEMA-Anschlussschemata fiir den Uberlast-Betriebsmodus finden Sie in den
relevanten Diagrammen.

Im Uberlast-Betriebsmodus sind die folgenden Logikeingénge verfiigbar:

Logikeingange Zuordnung

1.1 Nicht belegt

1.2 Nicht belegt

1.3 Nicht belegt

1.4 Nicht belegt

1.5 Reset

1.6 Lokal (0) oder Dezentral (1)

Im Uberlast-Betriebsmodus sind die folgenden Logikausgénge verfligbar:
160
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Logikausgange Zuordnung

0.1 (13 und 14) Reagiert auf Befehle zur Netzwerksteuerung
0.2 (23 und 24) Reagiert auf Befehle zur Netzwerksteuerung
0.3 (33 und 34) Alarmsignal

0.4 (95, 96, 97 und 98) Auslosesignal

Im Uberlast-Betriebsmodus werden die folgenden HMI-Tasten verwendet:

HMI-Tasten Zuordnung

Aux 1 Nicht belegt

Aux 2 Nicht belegt

Anhalten Nicht belegt
Parameter

Fir den Uberlast-Betriebsmodus ist keine Einstellung der zugehérigen Parameter
erforderlich.

Betriebsmodus ,,Unabhangig“

Beschreibung
Verwenden Sie den Betriebsmodus ,Unabhangig” in Einzelapplikationen zum
direkten Einschalten (direkt netzbetrieben) von Motoren mit einer Drehrichtung
unter voller Spannung.

Funktionsmerkmale

Diese Funktion umfasst folgende Merkmale:
» Zuganglich in 3 Steuerkanalen: Klemmenleiste, HMI und Netzwerk.

« Der LTM R-Controller steuert nicht die Beziehung zwischen Logikausgang
0.1und O.2.

+ Im Klemmenleisten-Steuerkanal steuert Logikeingang I.1 Logikausgang O.1,
und Logikeingang 1.2 steuert Logikausgang O.2.

* Im Netzwerk- oder HMI-Steuerkanal steuert der Parameter ,Motor —
Rechtslaufbefehl“ den Logikausgang O.1, und der Befehlsparameter
.Logikausgang 23" steuert den Logikausgang O.2.

* Logikeingang 1.3 wird im Steuerkreis zwar nicht verwendet, kann aber so
konfiguriert werden, dass er ein Bit im Speicher setzt.

+ Die Logikausgange O.1 und O.2 werden deaktiviert, wenn die
Steuerspannung zu stark abfallt. Daraufhin stoppt der Motor.

+ Die Logikausgange O.1 und O.4 werden als Reaktion auf einen erkannten
Diagnosefehler deaktiviert. Daraufhin stoppt der Motor.

HINWEIS: Siehe Steuerungsverdrahtung und Auslésungsmanagement, Seite
158, um weitere Informationen Uber das Zusammenspiel folgender
Komponenten zu erhalten:

» Vordefinierte Steuerlogik des LTM R-Controllers und

« Steuerungsverkabelung. Ein Beispiel hierfur ist in der nachfolgenden
Abbildung dargestellt.
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Anschlussschema fur unabhangigen Betrieb

E/A-Belegung

Das nachstehende Anschlussschema zeigt ein vereinfachtes Beispiel fir den LTM
R-Controller in einer unabhangigen 3-Draht (Impuls)-Anwendung mit Steuerung
Uber die Klemmenleiste.

3erv
—

A9\

A1 A2 Start Stop

Weitere IEC-Anschlussschemata fiir den Betriebsmodus ,Unabhangig” finden Sie
in den relevanten Diagrammen.

NEMA-Anschlussschemata fir den Betriebsmodus ,,Unabhangig” finden Sie in
den relevanten Diagrammen.

Im Betriebsmodus ,Unabhangig* sind die folgenden Logikeingange verfiigbar:

Logikeingange

2-Draht-Belegung (gehalten)

3-Draht-Belegung (Impuls)

1.1 Motor starten/stoppen Motor starten

1.2 0.2 6ffnen/schliefen 0.2 schlieRen

1.3 Nicht belegt Nicht belegt

1.4 Nicht belegt Motor stoppen und 0.1 sowie O.2 6ffnen
1.5 Reset Reset

1.6 Lokal (0) oder Dezentral (1) Lokal (0) oder Dezentral (1)

Im Betriebsmodus ,,Unabhéangig* sind die folgenden Logikausgange verfiigbar:

Logikausgédnge

Zuordnung

0.1 (13 und 14)

Steuerung Schaltschiitz KM1

0.2 (23 und 24)

Von |.2 gesteuert
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Logikausgange Zuordnung
0.3 (33 und 34) Alarmsignal
0.4 (95, 96, 97 und 98) Ausldsesignal

Im Betriebsmodus ,Unabhangig“ werden die folgenden HMI-Tasten verwendet:

HMI-Tasten 2-Draht-Belegung (gehalten) 3-Draht-Belegung (Impuls)

Aux 1 Motorsteuerung Motor starten

Aux 2 Steuerung von 0.2 0.2 schlielRen

Anhalten Motor stoppen und O.2 wahrend der Betatigung 6ffnen Motor stoppen und 0.2 6ffnen
Zeitliche Abfolge

Das folgende Diagramm zeigt ein Beispiel fur die zeitliche Abfolge des
Betriebsmodus ,Unabhangig®“. Hier sind die Ein- und Ausgénge flr eine 3-Draht-
Konfiguration (Impuls) dargestellt:

1.1 (Start) ’—| ’_| ’_‘
1.2 (optional) ’—‘ ,—‘
1.4 (Stop) . u \_I : m

'r y v Y
0.1 (KM1) : : S
vy Y v
0.2 (optional) I

-y -

1 Normalbetrieb

2 Startbefehl wird ignoriert: Stoppbefehl ist aktiv
Parameter

Fir den Betriebsmodus ,Unabhangig® ist eine Einstellung der zugehorigen
Parameter nicht erforderlich.

Betriebsmodus ,,Reverser*

Beschreibung
Verwenden Sie den Betriebsmodus ,Reverser” in Applikationen zum direkten
Einschalten (direkt netzbetrieben) von Motoren mit zwei Drehrichtungen unter
voller Spannung.

Funktionsmerkmale

Diese Funktion umfasst folgende Merkmale:
* Zuganglich in 3 Steuerkanalen: Klemmenleiste, HMI und Netzwerk.
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Eine Sperrung der Firmware verhindert die gleichzeitige Aktivierung der
Logikausgange O.1 (Rechtslauf) und O.2 (Linkslauf): Im Falle gleichzeitiger
Rechts- und Linkslaufbefehle wird nur der Logikausgang O.1 (Rechtslauf)
aktiviert.

Der LTM R-Controller kann in 1 von 2 Betriebsmodi vom Rechts- in den
Linkslauf wechseln und umgekehrt:

> Modus ,Standardiibergang® Das Bit ,Steuerung Direkter Ubergang* ist
deaktiviert. In diesem Modus muss ein Stoppbefehl eingegeben werden.
Danach muss der einstellbare Timer ,Motor - Timeout Ubergang®
(Drehrichtungssperre) herunterzahlen.

> Modus ,Direkter Ubergang“: Das Bit ,Steuerung Direkter Ubergang* ist
aktiviert. Ein Ubergang in diesen Modus findet automatisch nach dem
Herunterzéhlen des einstellbaren Timers ,Motor — Timeout Ubergang*
(Drehrichtungssperre) statt.

Im Klemmenleisten-Steuerkanal steuert Logikeingang .1 Logikausgang O.1,
und Logikeingang 1.2 steuert Logikausgang O.2.

Im Netzwerk- oder HMI-Steuerkanal steuert der Parameter ,Motor —
Rechtslaufbefehl” den Logikausgang O.1, und der Parameter ,Motor —
Linkslaufbefehl* steuert den Logikausgang O.2.

Logikeingang 1.3 wird im Steuerkreis zwar nicht verwendet, kann aber so
konfiguriert werden, dass er ein Bit im Speicher setzt.

Die Logikausgange 0.1 und 0.2 werden deaktiviert, wenn die
Steuerspannung zu stark abfallt. Daraufhin stoppt der Motor.

Die Logikausgange 0.1, 0.2 und O.4 werden als Reaktion auf einen
erkannten Diagnosefehler deaktiviert. Daraufhin stoppt der Motor.

HINWEIS: Siehe Steuerungsverdrahtung und Auslésungsmanagement, Seite
158, um weitere Informationen Uiber das Zusammenspiel folgender
Komponenten zu erhalten:

» Vordefinierte Steuerlogik des LTM R-Controllers und

» Steuerungsverkabelung. Ein Beispiel hierfir ist in der nachfolgenden
Abbildung dargestellt.
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Anschlussschema fiir Reverser-Betrieb

Das nachstehende Anschlussschema zeigt ein vereinfachtes Beispiel fur den LTM
R-Controller in einer 3-Draht (Impuls) Reverser-Anwendung mit Steuerung Gber
die Klemmenleiste.

Start FW Im Rechtslauf starten
Start RV Im Linkslauf starten

1 Die NC-Sperrkontakte KM1 und KM2 sind nicht obligatorisch, da die LTM R-
Controller-Firmware O.1 und O.2 sperrt.

Weitere IEC-Anschlussschemata fiir den Reverser-Betriebsmodus finden Sie in
den relevanten Diagrammen.

NEMA-Anschlussschemata fiir den Reverser-Betriebsmodus finden Sie in den
relevanten Diagrammen.

E/A-Belegung
Im Betriebsmodus ,Reverser” sind die folgenden Logikeingange verfiigbar:
Logikeingéange 2-Draht-Belegung (gehalten) 3-Draht-Belegung (Impuls)
1.1 Rechtslauf Motor im Rechtslauf starten
1.2 Linkslauf Motor im Linkslauf starten
1.3 Nicht belegt Nicht belegt
1.4 Nicht belegt Motor stoppen
1.5 Reset Reset
1.6 Lokal (0) oder Dezentral (1) Lokal (0) oder Dezentral (1)

Im Betriebsmodus ,Reverser” sind die folgenden Logikausgange verfiigbar:
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Logikausgédnge

Zuordnung

0.1 (13 und 14)

Rechtslaufsteuerung Schaltschiitz KM1

0.2 (23 und 24)

Linkslaufsteuerung Schaltschiitz KM2

0.3 (33 und 34)

Alarmsignal

0.4 (95, 96, 97 und 98)

Auslésesignal

Im Betriebsmodus ,Reverser* werden die folgenden HMI-Tasten verwendet:

HMI-Tasten 2-Draht-Belegung (gehalten) 3-Draht-Belegung (Impuls)
Aux 1 Rechtslauf Motor im Rechtslauf starten
Aux 2 Linkslauf Motor im Linkslauf starten
Anhalten Stoppen, solange gedruckt Anhalten

Zeitliche Abfolge

Das folgende Diagramm zeigt ein Beispiel fiir die zeitliche Abfolge des Reverser-Betriebsmodus. Hier sind die
Ein- und Ausgange flr eine 3-Draht-Konfiguration (Impuls) bei aktiviertem Bit flir die Steuerung mit direktem

Ubergang dargestellt:

1.1 (Start forward) ‘

1.2 (Start reverse)

1.4 (Stop)

1
0.1 (KM1 forward)

0.2 (KM2 reverse)

Motor On bit —|

I ] [ M
M M T

B e § v

o Hr :

y Y oy v, ¥

e

| | | A :

v vy oy vy v
L (S S [E—

Y B Yy Y

H sl sl =

Transition timer

-
-

@ @)

1 Standardbetrieb mit Stoppbefehl
2 Standardbetrieb ohne Stoppbefehl

3 Rechtslaufbefehl wird ignorie

4 Rechtslaufbefehl wird ignorie

rt: Ubergangs-Timer ist aktiv
rt: Stoppbefehl ist aktiv

Parameter
Folgende Parameter stehen flr den Reverser-Betriebsmodus zur Verfiigung:
Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Motor - Ubergang Timeout 0bis 999,9 s 0,1s
Steuerung Direkter Ubergang Ein/Aus Aus
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Zwei-Schritt-Betriebsmodus

Beschreibung
Verwenden Sie den Zwei-Schritt-Betriebsmodus in Motorstart-Applikationen mit
reduzierter Spannung, wie z. B.:
+ Stern-Dreieck
+ Primarwiderstand mit offenem Ubergang
+ Autotransformator mit offenem Ubergang
Funktionsmerkmale

Diese Funktion umfasst folgende Merkmale:
» Zuganglich in 3 Steuerkanalen: Klemmenleiste, HMI und Netzwerk.
* Zu den Einstellungen fur den Zwei-Schritt-Betrieb gehdren:

o Der ,Motor — Schritt 1 bis 2 Timeout” beginnt, wenn der Strom einen Wert
von mindestens 10 % des Mindest-Volllaststroms (FLC min) erreicht.

o Eine Einstellung fiir ,Motor — Schritt 1 bis 2 Schwellenwert®.

- Eine Einstellung fiir ,Motor — Timeout Ubergang”, die mit dem friihesten
der nachfolgend aufgefiihrten Ereignisse beginnt: Ablauf des ,Motor —
Schritt 1 bis 2 Timeout* oder wenn der Stromwert unter den ,Motor —
Schritt 1 bis 2 Schwellenwert” abfallt.

» Eine Sperrung der Firmware verhindert die gleichzeitige Aktivierung der
Logikausgange O.1 (Schritt 1) und O.2 (Schritt 2).

* Im Klemmenleisten-Steuerkanal steuert Logikeingang I.1 die Logikausgange
0.1und O.2.

* Im Netzwerk- oder HMI-Steuerkanal steuert der Parameter ,Motor —
Rechtslaufbefehl die Logikausgange O.1 und O.2. Der Parameter fir ,Motor
- Linkslaufbefehl” wird ignoriert.

+ Die Logikausgange O.1 und O.2 werden deaktiviert, wenn die
Steuerspannung zu stark abfallt. Daraufhin stoppt der Motor.

+ Die Logikausgange 0.1, 0.2 und O.4 werden als Reaktion auf einen
erkannten Diagnosefehler deaktiviert. Daraufhin stoppt der Motor.

HINWEIS: Siehe Steuerungsverdrahtung und Auslésungsmanagement, Seite
158, um weitere Informationen Uber das Zusammenspiel folgender
Komponenten zu erhalten:

+ Vordefinierte Steuerlogik des LTM R-Controllers und

+ Steuerungsverkabelung. Ein Beispiel hierflr ist in den nachfolgenden
Abbildungen dargestellt.
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Anschlussschema einer Zwei-Schritt-Stern-Dreieck-Applikation

Das nachstehende Anschlussschema zeigt ein vereinfachtes Beispiel fir den LTM R-Controller in einer 2-Schritt/
3-Draht (Impuls) Stern-Dreieck-Applikation mit Steuerung Uber die Klemmenleiste.

1 Die NC-Sperrkontakte KM1 und KM3 sind nicht obligatorisch, da der LTM R-Controller O.1 und O.2 elektronisch
sperrt.

Weitere IEC-Anschlussschemata flir Zwei-Schritt-Stern-Dreieck-Applikationen
finden Sie in den relevanten Diagrammen.

NEMA-Anschlussschemata fiir Zwei-Schritt-Stern-Dreieck-Applikationen finden
Sie in den relevanten Diagrammen.
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Anschlussschema fiir Zwei-Schritt-Primarwiderstand

Das nachstehende Anschlussschema zeigt ein vereinfachtes Beispiel fur den LTM R-Controller in einer 2-Schritt/
3-Draht (Impuls) Primarwiderstands-Applikation mit Steuerung tber die Klemmenleiste.

Weitere IEC-Anschlussschemata fiir Zwei-Schritt-Primarwiderstand-Applikationen
finden Sie in den relevanten Diagrammen.

NEMA-Anschlussschemata fir Zwei-Schritt-Primarwiderstand-Applikationen
finden Sie in den relevanten Diagrammen.
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Anschlussschema Zwei-Schritt-Autotransformator

Das nachstehende Anschlussschema zeigt ein vereinfachtes Beispiel fir den LTM R-Controller in einer 2-Schritt/
3-Draht (Impuls) Autotransformator-Applikation mit Steuerung tber die Klemmenleiste.

1 Die NC-Sperrkontakte KM1 und KM3 sind nicht obligatorisch, da der LTM R-Controller O.1 und O.2 elektronisch

sperrt.

E/A-Belegung

Weitere IEC-Anschlussschemata fiir Zwei-Schritt-Autotransformator-
Applikationen finden Sie in den relevanten Diagrammen.

NEMA-Anschlussschemata fiir Zwei-Schritt-Autotransformator-Applikationen
finden Sie in den relevanten Diagrammen.

Im Zwei-Schritt-Betriebsmodus sind die folgenden Logikeingange verfligbar:

Logikeingange

2-Draht-Belegung (gehalten)

3-Draht-Belegung (Impuls)

1.1 Motorsteuerung Motor starten

1.2 Nicht belegt Nicht belegt

1.3 Nicht belegt Nicht belegt

1.4 Nicht belegt Motor stoppen

1.5 Reset Reset

1.6 Lokal (0) oder Dezentral (1) Lokal (0) oder Dezentral (1)
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Im Zwei-Schritt-Betriebsmodus sind die folgenden Logikausgange verfligbar:

Logikausgange

Zuordnung

0.1 (13 und 14)

Steuerung Schritt 1 Schaltschiitz

0.2 (23 und 24)

Steuerung Schritt 2 Schaltschiitz

0.3 (33 und 34)

Alarmsignal

0.4 (95, 96, 97 und 98)

Auslosesignal

Im Zwei-Schritt-Betriebsmodus werden die folgenden HMI-Tasten verwendet:

HMI-Tasten 2-Draht-Belegung (gehalten) 3-Draht-Belegung (Impuls)

Aux 1 Motorsteuerung Motor starten

Aux 2 Nicht belegt Nicht belegt

Anhalten Motor stoppen, solange gedriickt Motor stoppen
Zeitliche Abfolge

Parameter

Das folgende Diagramm zeigt ein Beispiel firr die zeitliche Abfolge des
Betriebsmodus ,2-Schritt“. Hier sind die Ein- und Ausgange fiir eine 3-Draht-

Konfiguration (Impuls) dargestellt:

11 (Start) —,—‘ ,—|

1.4 (Stop) : Ill

Current < Motor

Step 1 to 2 Threshold ‘%‘ ‘ : ’7

Motor Step 1 @

To 2 Timeout

O.1 (Step 1) J

! ‘ L |
0.2 (Step 2) - i l—
\j y \j
Motor On bit J k—k \—
Motor Lockout
Timeout
e T o
o o o ——

@ @

1 Normalbetrieb

2 Schritt 1: Anlaufen

3 Schritt 2: Anlaufen

4 Startbefehl wird ignoriert: Stoppbefehl ist aktiv.

5 Ein unter ,Motor — Schritt 1 bis 2 Schwellenwert” absinkender Stromwert wird
ignoriert: Vorausgegangen ist der Ablauf des ,Motor — Schritt 1 bis 2 Timeout®.

Folgende Parameter stehen fiir den Betriebsmodus ,2-Schritt* zur Verfliigung:
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Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Motor - Schritt 1 bis 2 Timeout 0,1 bis 999,9 s 5s

Motor - Ubergang Timeout 0 bis 999,9 s 100 ms

Motor - Schritt 1 bis 2 Schwellwert | 20-800 % FLC in Schritten von 1 % 150 % FLC

Betriebsmodus mit zwei Drehzahlen

Beschreibung

Funktionsmerkmale

Verwenden Sie den Betriebsmodus mit zwei Drehzahlen in Motorapplikationen mit
zwei Drehzahlen fiir folgende Motortypen:

Dahlander (Folgepol)
Polwechsler

Diese Funktion umfasst folgende Merkmale:

Zuganglich in 3 Steuerkanalen: Klemmenleiste, HMI und Netzwerk.

Eine Sperrung der Firmware verhindert die gleichzeitige Aktivierung der
Logikausgange O.1 (niedrige Drehzahl) und 0.2 (hohe Drehzahl).

2 Messwerte fur FLC:
o FLC1 (Motorvolllaststrom-Verhaltnis) bei niedriger Drehzahl

o FLC2 (Motor — Hohe Drehzahl — Volllaststrom-Verhaltnis) bei hoher
Drehzahl

Der LTM R-Controller kann die Drehzahl in zwei Szenarios andern:

- Das Bit ,Steuerung Direkter Ubergang* ist deaktiviert: Dafur ist ein
Stoppbefehl erforderlich, nachdem der ,Motor — Timeout Ubergang*
ablauft.

o Das Bit ,Steuerung Direkter Ubergang* ist aktiviert: Motor Transition
Timeout. Automatische Ubergange von hoher zu niedriger Drehzahl nach
einem Timeout des einstellbaren Parameters ,Motor - Timeout Ubergang®.

Im Klemmenleisten-Steuerkanal steuert Logikeingang 1.1 Logikausgang O.1,
und Logikeingang 1.2 steuert Logikausgang O.2.

Im Netzwerk- oder HMI-Steuerkanal, wenn der Parameter ,Motor —
Rechtslaufbefehl” auf 1 eingestellt ist und:

> ,Motor — Niedrige Drehzahl — Befehl* ist auf 1 gesetzt, Logikausgang O.1
ist aktiviert

o ,Motor - Niedrige Drehzahl - Befehl“ ist auf O gesetzt, Logikausgang O.2
ist aktiviert

Logikeingang 1.3 wird im Steuerkreis zwar nicht verwendet, kann aber so
konfiguriert werden, dass er ein Bit im Speicher setzt.

Die Logikausgange O.1 und O.2 werden deaktiviert, wenn die
Steuerspannung zu stark abfallt. Daraufhin stoppt der Motor.

Die Logikausgange 0.1, 0.2 und O.4 werden als Reaktion auf einen
erkannten Diagnosefehler deaktiviert. Daraufhin stoppt der Motor.

HINWEIS: Siehe Steuerungsverdrahtung und Auslésungsmanagement, Seite
158, um weitere Informationen Uber das Zusammenspiel folgender
Komponenten zu erhalten:

» Vordefinierte Steuerlogik des LTM R-Controllers und

» Steuerungsverkabelung. Ein Beispiel hierfir ist in den nachfolgenden
Abbildungen dargestellt.
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Anschlussschema fir Dahlander-Schaltungen mit zwei Drehzahlen

Das nachstehende Anschlussschema zeigt ein vereinfachtes Beispiel fur den LTM R-Controller in einer 2-
Drehzahl/3-Draht (Impuls) Dahlander-Applikation mit Folgepol und Steuerung tber die Klemmenleiste.

LS Niedrige Drehzahl
HS Hohe Drehzahl

1 Fir eine Dahlander-Applikation missen zwei Kabelgruppen durch die Stromwandlerdurchgénge gefuhrt
werden. Der LTM R-Controller kann auch vor den Schaltschiitzen platziert werden. Wenn dies der Fall ist und der
Dahlander-Motor mit variabler Drehzahl betrieben wird, missen alle den Schaltschiitzen nachgeschalteten Kabel
den gleichen Durchmesser haben.

2 Die NC-Sperrkontakte KM1 und KM2 sind nicht obligatorisch, da die LTM R-Controller-Firmware O.1 und O.2
sperrt.

Weitere IEC-Anschlussschemata flr Dahlander-Applikationen mit zwei
Drehzahlen finden Sie in den relevanten Diagrammen.

NEMA-Anschlussschemata flir Dahlander-Applikationen mit zwei Drehzahlen
finden Sie in den relevanten Diagrammen.
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Anschlussschema fur Polwechsel mit 2 Drehzahlen

Das nachstehende Anschlussschema zeigt ein vereinfachtes Beispiel fir den LTM
R-Controller in einer 2-Drehzahl/3-Draht (Impuls)-Applikation mit Polwechsel und
Steuerung uber die Klemmenleiste.

LS Niedrige Drehzahl
HS Hohe Drehzahl

1 Fir eine Polwechsel-Applikation missen zwei Kabelgruppen durch die
Stromwandlerdurchgéange gefuhrt werden. Der LTM R-Controller kann auch vor
den Schaltschiitzen platziert werden. In diesem Fall miissen alle den
Schaltschiitzen nachgeschalteten Kabel den gleichen Durchmesser haben.

2 Die NC-Sperrkontakte KM1 und KM2 sind nicht obligatorisch, da die LTM R-
Controller-Firmware O.1 und O.2 sperrt.

Weitere IEC-Anschlussschemata fiir Polwechsel finden Sie in den relevanten
Diagrammen.

NEMA-Anschlussschemata fir Polwechsel finden Sie in den relevanten
Diagrammen.

E/A-Belegung

Im Betriebsmodus mit zwei Drehzahlen sind die folgenden Logikeingénge

verflgbar:
Logikeingdnge 2-Draht-Belegung (gehalten) 3-Draht-Belegung (Impuls)
1.1 Befehl fiir niedrige Drehzahl Anlauf bei niedriger Drehzahl
1.2 Befehl fuir hohe Drehzahl Anlauf bei hoher Drehzahl
1.3 Nicht belegt Nicht belegt
1.4 Nicht belegt Anhalten
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Logikeingédnge

2-Draht-Belegung (gehalten) 3-Draht-Belegung (Impuls)

1.5

Reset Reset

1.6

Lokal (0) oder Dezentral (1)

Lokal (0) oder Dezentral (1)

Im Betriebsmodus mit zwei Drehzahlen sind die folgenden Logikausgange
verflgbar:

Logikausgange

Zuordnung

0.1 (13 und 14)

Steuerung mit niedriger Drehzahl

0.2 (23 und 24)

Steuerung mit hoher Drehzahl

0.3 (33 und 34)

Alarmsignal

0.4 (95, 96, 97 und 98)

Auslosesignal

Im Betriebsmodus mit zwei Drehzahlen werden die folgenden HMI-Tasten

verwendet:
HMI-Tasten 2-Draht-Belegung (gehalten) 3-Draht-Belegung (Impuls)
Aux 1 Steuerung mit niedriger Drehzahl Anlauf bei niedriger Drehzahl
Aux 2 Steuerung mit hoher Drehzahl Anlauf bei hoher Drehzahl
Anhalten Motor stoppen Motor stoppen

Zeitliche Abfolge

Die folgende Abbildung ist ein Beispiel fir die zeitliche Abfolge des Betriebsmodus mit zwei Drehzahlen. Hier
sind die Ein- und Ausgénge flr eine 3-Draht-Konfiguration (Impuls) bei aktiviertem Bit ,Steuerung Direkter
Ubergang"“ dargestellt:

1.1 (Low speed start) _,—‘ ’—| ’—‘ J_‘
1.2 (High speed start) ’_| ,_| W ‘
14 (Stop) — L|: N ‘ m
v {' 1 | | HE E
O.1 (KM1 Low speed) — : ¥ L2 } ' ‘ : ’
0.2 (KM2 and KM3 high speed) % L| l : : :‘ ;
v Ty vy y. v \
Motor On bit J u u . . ‘ |7
h ¥ Yy A
,_|

Motor transition timeout

- i ————

@ @ @

1 Standardbetrieb mit Stoppbefehl

2 Standardbetrieb ohne Stoppbefehl

3 Startbefehl bei niedriger Drehzahl wird ignoriert: ,Motor Timeout Ubergang* ist aktiv.
4 Startbefehl bei niedriger Drehzahl wird ignoriert: Stoppbefehl ist aktiv.
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Parameter
In der folgenden Liste sind die Parameter aufgefiihrt, die mit dem Betriebsmodus
mit zwei Drehzahlen verbunden sind.
Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Motor Timeout Ubergang (von hoher zu niedriger Drehzahl) 0 bis 999,9 s 100 ms
Steuerung Direkter Ubergang Ein/Aus Aus

HINWEIS: Der Timer fiir den Ubergang von niedriger zu hoher Drehzanhl ist
fest auf 100 ms eingestellt.

Anwenderspezifischer Betriebsmodus

Uberblick

Die vordefinierten Steuerungs- und Uberwachungsfunktionen kénnen mithilfe des
Logik-Editors in TeSys T DTM an spezielle Anforderungen angepasst werden, um:

» die Verwendung der Ergebnisse von Schutzfunktionen anwenderspezifisch
anzupassen

+ die Wirkungsweise von Steuerungs- und Schutzfunktionen zu andern
» die vordefinierte E/A-Logik des LTM R-Controllers zu andern

Konfigurationsdateien

Die Konfiguration des LTM R-Controllers besteht aus zwei Dateien:

» einer Konfigurationsdatei, die Einstellungen zur Parameterkonfiguration
enthalt,

» einer Logikdatei, die eine Reihe logischer Befehle zur Steuerung des LTM R-
Controllers enthalt. Dazu zahlen:

o Start- und Stoppbefehle flir Motoren

- Ubergange zwischen Schritten, Drehzahlen und -richtungen von Motoren
- die giiltige Steuerquelle und Ubergénge zwischen Steuerquellen

> Ausldsungs- und Alarmlogik fur Relaisausgénge 1 und 2 und das HMI

o Reset-Funktionen fiir Klemmenleisten

o SPS- und HMI-Kommunikationsverlust und Fallback

o Lastabwurf

o Schneller Zyklus

o Starten und Stoppen der LTM R-Controller-Diagnose

Bei Wahl eines vordefinierten Betriebsmodus greift der LTM R-Controller auf eine
vordefinierte, permanent im Speicher des LTM R befindliche Logikdatei zu.

Wird der anwenderspezifische Betriebsmodus gewahlt, greift der LTM R-
Controller auf eine im Logik-Editor erstellte und von der Konfigurationssoftware
aufden LTM R von TeSys T DTM heruntergeladene Logikdatei zu.
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Auslosungsmanagement und Loschbefehle

Uberblick

In diesem Abschnitt werden die Handhabung des Ausldésungsmanagements durch
den LTM R-Controller sowie folgende Punkte beschrieben:

» Vorgehen zur Auswahl eines Riicksetzmodus fur Auslésungen
» Controller-Verhalten in Abhangigkeit vom ausgewahlten Modus

Auslosungsmanagement — Einfuhrung

Uberblick

Wenn der LTM R-Controller eine Auslésungsbedingung erfasst und die
entsprechende Reaktion aktiviert, wird die Auslésung selbsthaltend. Selbst wenn
die zugrunde liegende Ausldsungsbedingung beseitigt wurde, bleibt die
Auslosung danach solange gesperrt, bis sie durch einen Riicksetzbefehl (Reset)
geldscht wird.

Mit der Einstellung des Parameters ,Auslésung — Rucksetzmodus® wird
festgelegt, wie der LTM R-Controller Auslosungen steuert. Die nachstehend
aufgefiihrten Optionen fir den Ricksetzmodus fiir Auslésungen werden in den
nachfolgenden Abschnitten beschrieben:

* Manuell, Seite 179 (Werkseinstellung)
* Automatisch, Seite 181
+ Dezentral, Seite 185

Der Riicksetzmodus flr Auslésungen kann nicht geéndert werden, solange eine
Auslésung aktiv ist. Zur Anderung des Ricksetzmodus flir Auslésungen miissen
zunachst alle Auslésungen zurtickgesetzt werden.

Methoden fur das Zuriicksetzen von Auslosungen

Ein Reset-Befehl kann mithilfe der folgenden Methode gesendet werden:
* Ein- und Ausschalten des Stroms
* Reset-Taste am LTM R-Controller
* Reset-Taste auf der HMI-Tastatur
» Reset-Befehl iiber das HMI-Entwicklungstool
* Logikeingang 1.5
* Netzwerkbefehl
* Automatisches Ricksetzen

AWARNUNG

GEFAHR EINES UNBEABSICHTIGTEN BETRIEBS

Wenn der LTM R-Controller bei aktivem Laufbefehl im 2-Draht-Betrieb lauft,
wird der Motor sofort nach einem Reset-Befehl neu gestartet.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen

oder Sachschaden zur Folge haben.
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Auslosungsspezifisches Riicksetzverhalten

Die Reaktion des LTM R-Controllers auf eine Ausldsung hangt von der Art der
aufgetretenen Auslésung und der Konfiguration der zugehdrigen Schutzfunktion
ab. Beispiel:

» Thermische Auslésungen kénnen zurlickgesetzt werden, nachdem das
+Auslésung — Ricksetzen Timeout® abgelaufen ist und die verwendete
Warmegrenzleistung unter den ,Auslésung — Riicksetzschwellenwert*
gesunken ist.

» Wenn die Ausldsung eine Einstellung fur das Reset-Timeout enthalt, muss
das Timeout vollstandig abgelaufen sein, bevor ein Reset-Befehl ausgefihrt
werden kann.

* Interne Gerateauslésungen kdnnen nur durch Ein- und Ausschalten der
Spannungsversorgung zurlickgesetzt werden.

* Im Speicher des LTM R-Controllers werden nach einer Unterbrechung der
Spannungsversorgung keine Diagnose- und Verdrahtungsauslosungen
gespeichert. Es werden jedoch alle anderen aufgetretenen Auslésungen
nach einer Unterbrechung der Spannungsversorgung gespeichert.

* Interne Auslésungen sowie Diagnose- und Verdrahtungsauslosungen kénnen
nicht automatisch zurtickgesetzt werden.

» Alle Verdrahtungs- und Diagnose-Auslésungen kénnen mit lokalen
Ricksetzmethoden manuell zuriickgesetzt werden.

» Fur Diagnose-Auslésungen sind Netzwerk-Reset-Befehle nurim dezentralen
Steuerkanal (Uber das Netzwerk) gultig.

» Fur Verdrahtungsauslosungen sind Netzwerk-Reset-Befehle in keinem
Steuerkanal gltig.

Auslosungsmerkmale

Die Auslésungsiberwachungsfunktionen des LTM R-Controllers speichern den
Status der Kommunikationstiberwachungs- und Motorschutzfunktionen bei einem
Ausfall der Spannungsversorgung, damit diese Ausldsungen als Teil einer
umfassenden Motorwartungsstrategie bestatigt und zuriickgesetzt werden
missen.

Schutzkategorie

Uberwachte Auslésung LTM R-Controller LTMR mit LTM E Bei Ausfall der
Stromversorgung
gespeichert

Diagnose

Prifung Laufbefehl

Prifung Stoppbefehl

Laufabfrage

Stoppabfrage

Verkabelungs-/
Konfigurationsauslésun-
gen

PTC-Verbindung

X | X[ X| X| X| X

CT-Umkehr

Spannung Phasenumkehr -

Strom Phasenumkehr

Spannung Phasenverlust

Phasenkonfiguration

Intern

Stapeliberlauf

Watchdog

ROM-Prifsumme

EEROM

CPU

x
XIX | X[ X[ X[ X]| X| X|X| X|X|X|X]| X]|] X| X
|

X | X | X | X| X[ X]| X

Interne Temperatur
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Schutzkategorie Uberwachte Auslésung LTM R-Controller LTMR mitLTME Bei Ausfall der
Stromversorgung
gespeichert

Motor Temperaturfiihler PTC binar X
PT100

PTC analog

NTC analog

Thermische Uberlast Eindeutig

Invers therm.

Strom Schweranlauf

Blockierung

Strom - Phasenunsymmetrie

Strom - Phasenverlust

Uberstrom

Unterstrom

Interner Erdschlussstrom

XIX|[X|X|X]| X| X|X|X]| X| X| X|[X|[X

Externer Erdschlussstrom

Spannung Uberspannung

Unterspannung -

X X[ X[X|X|X|X|X][X|X[X|X|X]| X|X]|X|X

X X[ X[X|X|X|X|X]| X|X|X|X|X]| X| X]|X

Spannung - -
Phasenunsymmetrie

Leistung Unterleistung -

Uberleistung -

Unterleistungsfaktor -

Uberleistungsfaktor -

Kommunikationsverlust SPSanLTMR

HMlan LTM R

X | X | X| X]| X| X
X | X | X| X]| X| X

X Uberwacht

— Nicht Gberwacht

Manuelles Rucksetzen

Einfuihrung

Wenn der Parameter ,Auslésung — Riicksetzmodus® auf Manuell eingestellt ist,
lasst der LTM R-Controller Riicksetzungen, die normalerweise von einer Person
durchgeflihrt werden, tber einen Ein-/Ausschaltzyklus der Steuerleistung oder
durch eine lokale Ricksetzungsmethode zu. Dazu gehéren:

+ Klemmenleiste (Logikeingang 1.5)
* Reset-Taste am LTM R-Controller
* Reset-Befehle Giber HMI

Ein manueller Reset bietet dem Personal vor Ort die Méglichkeit, die Gerate und
Verkabelung vor Durchfilhrung des Resets zu untersuchen.

HINWEIS: Ein manueller Reset-Befehl blockiert alle vom Netzwerk-Port des
LTM R-Controllers empfangenen Reset-Befehle, selbst wenn der Steuerkanal
auf Netzwerk gesetzt ist.
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Methoden flir das manuelle Riicksetzen

Der LTM R-Controller bietet folgende Methoden zum manuellen Reset:

Schutzkategorie Uberwachte Auslésung Steuerkanal
Klemmenleiste HMI Netzwerk(1)
Diagnose Prifung Laufbefehl RB, PC, I.5 RB, PC, I.5 RB, PC, 1.5
Prifung Stoppbefehl RB, PC, 1.5 RB, PC, .5 RB, PC, I.5
Laufabfrage RB, PC, I.5 RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5
Stoppabfrage RB, PC, I.5 RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5
Verkabelungs-/ PTC-Verbindung RB, PC, 1.5 RB, PC, I.5 RB, PC, I.5
Konfigurationsauslésungen
CT-Umkehr RB, PC, I.5 RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5
Spannung Phasenumkehr RB, PC, 1.5 RB, PC, I.5 RB, PC, I.5
Strom Phasenumkehr RB, PC, I.5 RB, PC, |.5 RB, PC, |.5
Spannung Phasenverlust RB, PC, 1.5 RB, PC, I.5 RB, PC, I.5
Phasenkonfiguration RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5 RB, PC, I.5
Intern Stapeliberlauf PC PC PC
Watchdog PC PC PC
ROM-Prifsumme PC PC PC
EEROM PC PC PC
CPU PC PC PC
Interne Temperatur PC PC PC
Motor Temperaturfiihler PTC binar RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
PT100 RB, I.5 RB, .5 RB, .5
PTC analog RB, 1.5 RB, .5 RB, .5
NTC analog RB, I.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Thermische Uberlast Eindeutig RB, 1.5 RB, .5 RB, .5
Invers therm. RB, 1.5 RB, I.5 RB, I.5
Strom Schweranlauf RB, 1.5 RB, I.5 RB, I.5
Blockierung RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Strom - Phasenunsymmetrie RB, I.5 RB, I.5 RB, I.5
Strom - Phasenverlust RB, I.5 RB, I.5 RB, I.5
Unterstrom RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Uberstrom RB, 1.5 RB, .5 RB, .5
Externer Erdschlussstrom RB, I.5 RB, I.5 RB, I.5
Interner Erdschlussstrom RB, I.5 RB, I.5 RB, 1.5
Spannung Unterspannung RB, I.5 RB, I.5 RB, 1.5
Uberspannung RB, 1.5 RB, .5 RB, 1.5
Spannung - Phasenunsymmetrie | RB, |.5 RB, I.5 RB, 1.5
Leistung Unterleistung RB, I.5 RB, I.5 RB, 1.5
Uberleistung RB, .5 RB, 1.5 RB, 1.5
Unterleistungsfaktor RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Uberleistungsfaktor RB, 1.5 RB, I.5 RB, I.5
Kommunikationsverlust SPSanLTMR RB, I.5 RB, I.5 RB, I.5
LTMEanLTMR RB, .5 RB, 1.5 RB, I.5
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Schutzkategorie

Uberwachte Auslésung Steuerkanal

Klemmenleiste HMI Netzwerk(1)

RB Test-/Reset-Taster an der Vorderseite des LTM R-Controllers oder an einem HMI-Gerat
PC Aus- und Einschalten der Spannungsversorgung am LTM R-Controller

1.5 Einstellen des Logikeingangs 1.5 am LTM R-Controller

(1) Dezentrale Reset-Befehle liber das Netzwerk sind auch dann nicht zuldssig, wenn der LTM R-Controller fir den Netzwerk-Steuerkanal

konfiguriert ist.

Automatisches Rucksetzen

Einfuhrung

Reset-Verhalten

Wenn Sie den Parameter ,Auslésung — Ricksetzmodus® auf Automatisch
einstellen, kdnnen Sie Folgendes tun:

» Den LTM R-Controller so konfigurieren, dass er versucht, die Motorschutz-
und Kommunikationsauslésungen ohne Eingriff des Bedieners oder der
dezentralen SPS zurlickzusetzen — zum Beispiel:

o fur einen nicht vernetzten LTM R-Controller, der an einem physisch
entfernten oder lokal schwer zuganglichen Ort installiert ist

+ Die Auslésungsbehandlung fiir jede Schutz-Auslésungsgruppe auf eine
Weise konfigurieren, die fur die Auslésungen der Gruppe angemessen ist:

o Einstellung einer anderen Timeout-Verzdgerung
- Anderung der zulassigen Anzahl der Reset-Versuche
o Deaktivierung der automatischen Auslésungsriicksetzung

Mit der Auswahl flir den Parameter ,Auslosung — Riicksetzmodus” werden die
verfugbaren Rucksetzmethoden festgelegt.

Jede Schutzauslésung ist wie nachfolgend beschrieben in einer der drei
Ausloésungsgruppen fir automatische Riicksetzungen gemaf den jeweiligen
Merkmalen der Ausldsung enthalten. Jede Ausldsungsgruppe verfligt Gber zwei
konfigurierbare Parameter:

» einen Timeout: Der Parameter ,Autom. Riicksetzen — Timeout Gruppe* (1, 2
oder 3) und

* eine maximal zulassige Anzahl an Auslésungsricksetzungen: der Parameter
»+Autom. Riicksetzen — Einstellung Versuche Gruppe* (1, 2 oder 3)

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Ein Reset-Befehl kann den Motor erneut starten, wenn der LTM R-Controller in
einem 2-Draht-Steuerkreis eingesetzt wird.

Der Betrieb der Gerate muss gemaR den oértlichen und nationalen
Sicherheitsvorschriften und -bestimmungen erfolgen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschdden zur Folge haben.

Nach dem Aus- und Wiedereinschalten I16scht der LTM R-Controller die Werte der
folgenden Parameter und setzt sie auf 0:

»Autom. Riicksetzen — Timeout Gruppe“ (Nummer 1, 2 oder 3) und
+ Einstellung ,Autom. Riicksetzen — Gruppe*“ (Nummer 1, 2 oder 3)
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Notfall-Neustart

Anzahl der Resets

Nach erfolgreichem Riicksetzen wird die Anzahl der automatischen
Rucksetzungen geléscht und auf 0 gestellt. Eine Riicksetzung ist erfolgreich,
wenn der Motor danach 1 Minute lang ohne Auslésung eines Typs der
zugewiesenen Gruppe lauft.

Wenn die maximale Anzahl automatischer Resets erreicht wurde und der letzte
Reset nicht erfolgreich war, dann wird der Reset-Modus auf ,Manuell* umgestellt.
Beim Neustart des Motors werden die Parameter fiir den Modus ,,Automatisch*
auf 0 gesetzt.

Verwenden Sie den ,Ldschbefehl — Niveau Warmegrenzleistung® in Applikationen,
in denen es erforderlich ist, den Parameter ,Niveau Warmegrenzleistung“ nach
einer Auslésung ,Thermische Uberlast* des Typs ,Invers therm.“ zu I6schen.
Dieser Befehl ermdglicht einen Notfall-Neustart, bevor sich der Motor tatsachlich
abgeklhlt hat.

AWARNUNG

VERLUST DES MOTORSCHUTZES

Das Loéschen des Warmegrenzleistungsniveaus blockiert die thermische
Uberlastsicherung und kann zu Geratetberhitzung und Brand fihren.

Fortgesetzter Betrieb mit blockiertem Uberhitzungsschutz muss sich auf
Anwendungen beschranken, in denen ein sofortiger Neustart wichtig ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Jede Schutzgruppe kann auf ,manuell®, 1, 2, 3, 4 oder 5 eingestellt werden.

Mit der Option ,,0“ wird die automatische Riicksetzung der Schutzgruppen
deaktiviert, d. h. es ist eine manuelle Ricksetzung erforderlich, selbst wenn der
Parameter ,Auslosung — Riicksetzmodus* fiir eine automatische Riicksetzung
konfiguriert ist.

Wahlen Sie ,5¢, um eine unbegrenzte Anzahl an automatischen Reset-Versuchen
zu aktivieren. Nach dem Ablauf einer Zeitverzégerung versucht der LTM R-
Controller kontinuierlich, jede Auslésung der Reset-Gruppe zuriickzusetzen.

Automatische Reset Gruppe 1 (AU-G1)

Auslésungen der Gruppe 1 setzen eine vordefinierte Abkuhlzeit voraus, nachdem
der Uberwachte Parameter einen festgelegten Schwellenwert wieder erreicht hat
und darunter absinkt. Zu den Auslosungen der Gruppe 1 gehéren thermische
Uberlast- und Motortemperaturfihler-Auslésungen. Die Zeitverzdgerung fir die
Abkuhlung ist nicht konfigurierbar. Allerdings kénnen Sie:

» eine Abkulhlzeitverzégerung hinzufligen, indem Sie den Parameter ,Autom.
Ricksetzen - Timeout Gruppe 1 auf einen Wert Uber 0 setzen, oder

» das automatische Riicksetzen deaktivieren, indem Sie den Parameter
LAutom. Ricksetzen - Timeout Gruppe 1 auf 0 setzen.

Gruppe 1 fiir automatisches Riicksetzen hat folgende konfigurierbare Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Autom. Reset — Versuche — Gruppe 1 — 0 =manuell, 1, 2, 3, 4, 5 = unbegrenzte Anzahl 5
Einstellung automatischer Reset-Versuche

Autom. Reset — Gruppe 1 — Timeout

0-65.535s 480s
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Automatische Reset Gruppe 2 (AU-G2)

Ausldsungen der Gruppe 2 enthalten im Allgemeinen keine vordefinierte
Abkuhlzeitverzégerung bis zur Durchfiihrung einer Ricksetzung, kénnen aber
zurlickgesetzt werden, sobald die Ausldsungsbedingung geldscht ist. Viele
Auslésungen der Gruppe 2 kénnen zu einer gewissen Uberhitzung des Motors
fuhren, die von der Schwere und Dauer der Ausldsungsbedingung abhangen.
Diese beiden Faktoren ihrerseits hangen von der Konfiguration der Schutzfunktion
ab.

Sie kdnnen gegebenenfalls eine Abklhlzeitverzégerung hinzuftigen, indem Sie
den Parameter ,Autom. Riicksetzen — Timeout Gruppe 2“ auf einen Wert tiber 0
einstellen. Sie kdnnen auch die Anzahl der Ricksetzversuche begrenzen, um
einen vorzeitigen Verschleil oder eine Fehlbedienung der Gerate zu verhindern.

Gruppe 2 fiir automatisches Riicksetzen hat folgende konfigurierbare Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Autom. Reset — Versuche — Gruppe 2 — 0 =manuell, 1, 2, 3, 4, 5 = unbegrenzte Anzahl 0
Einstellung automatischer Reset-Versuche

Autom. Reset — Gruppe 2 — Timeout

0-65.535s 1.200s

Automatische Reset Gruppe 3 (AU-G3)

Auslésungen der Gruppe 3 treten haufig bei der Geratetiberwachung auf und
erfordern im Allgemeinen keine Abkuhlzeit des Motors. Anhand dieser
Auslosungen konnen Geratezustande erkannt werden: Eine Unterstrom-
Ausldsung weist z. B. auf den Ausfall eines Riemens und eine Uberleistungs-
Auslosung auf erhohte Lastbedingungen in einem Mischer hin. Sie sollten
Auslésungen der Gruppe 3 so konfigurieren, dass sie stark von denen der Gruppe
1 oder 2 abweichen, indem Sie beispielsweise die Anzahl der Rucksetzungen auf
0 einstellen. Dadurch ist ein manuelles Riicksetzen erforderlich, nachdem ein
Gerateereignis erkannt und behoben wurde.

Gruppe 3 fur automatisches Riicksetzen hat folgende konfigurierbare Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Autom. Reset — Versuche — Gruppe 3 - 0 =manuell, 1, 2, 3, 4, 5 = unbegrenzte Anzahl 0
Einstellung automatischer Reset-Versuche

Autom. Reset — Gruppe 3 — Timeout

0-65.535s 60 s

Methoden des automatischen Resets

Der LTM R-Controller bietet folgende Methoden zum manuellen Reset:
* RB - Test/ Reset-Taste am LTM R oder am HMI-Gerat

* PC - Aus- und Einschalten der Stromversorgung (,Power Cycle“) am LTM R-
Controller

+ 1.5- Setzen des Logikeingangs 1.5 am LTM R
* NC - Netzwerkbefehl

+ Automatisch mit Bedingungen, die fur die Schutzfunktionsgruppe konfiguriert
sind (wobei AU-GX = AU-G1, AU-G2 oder AU-G3)

In der nachstehenden Tabelle sind die moglichen Auto-Reset-Methoden fiir die
einzelnen Uberwachten Auslésungen aufgelistet:
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Schutzkategorie Uberwachte Auslésung Steuerkanal
Klemmenleiste HMI Netzwerk
Diagnose Priifung Laufbefehl RB, PC, |.5 RB, PC, |.5 RB, PC, .5, NC
Priifung Stoppbefehl RB, PC, I.5 RB, PC, |.5 RB, PC, I.5, NC
Laufabfrage RB, PC, 1.5 RB, PC, I.5 RB, PC, I.5,NC
Stoppabfrage RB, PC, 1.5 RB, PC, I.5 RB, PC, I.5, NC
Verkabelungs-/ PTC-Verbindung RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5
Konfigurationsausldsun-
gen CT-Umkehr RB, PC, I.5 RB, PC, I.5 RB, PC, I.5
Spannung Phasenumkehr RB, PC, I.5 RB, PC, |.5 RB, PC, |.5
Strom Phasenumkehr RB, PC, .5 RB, PC, 1.5 RB, PC, .5
Spannung Phasenverlust RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5
Phasenkonfiguration RB, PC, I.5 RB, PC, |.5 RB, PC, I.5, NC
Intern Stapeliberlauf PC PC PC
Watchdog PC PC PC
ROM-Prifsumme PC PC PC
EEROM PC PC PC
CPU PC PC PC
Interne Temperatur PC PC PC
Motor Temperaturfiihler PTC binar AU-G1 AU-G1 AU-G1
PT100 AU-G1 AU-G1 AU-G1
PTC analog AU-G1 AU-G1 AU-G1
NTC analog AU-G1 AU-G1 AU-G1
Thermische Uberlast Eindeutig AU-G1 AU-G1 AU-G1
Invers therm. AU-G1 AU-G1 AU-G1
Strom Schweranlauf RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
Blockierung RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
Strom - Phasenunsymmetrie | RB, .5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, NC, AU-G2
Strom - Phasenverlust RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5, NC
Unterstrom RB, 1.5, AU-G3 RB, 1.5, AU-G3 RB, 1.5, NC, AU-G3
Uberstrom RB, I.5, AU-G3 RB, I.5, AU-G3 RB, I.5, NC, AU-G3
Externer Erdschlussstrom RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, NC, AU-G2
Interner Erdschlussstrom RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
Spannung Unterspannung RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, NC, AU-G2
Uberspannung RB, .5, AU-G2 RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
Spannung - RB, 1.5, AU-G2 RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
Phasenunsymmetrie
Leistung Unterleistung RB, I.5, AU-G3 RB, I.5, AU-G3 RB, .5, NC, AU-G3
Uberleistung RB, I.5, AU-G3 RB, I.5, AU-G3 RB, I.5, NC, AU-G3
Unterleistungsfaktor RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
Uberleistungsfaktor RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, NC, AU-G2
Kommunikationsverlust SPSanLTMR RB, I.5, AU-G3 RB, 1.5, AU-G3 RB, I.5, NC, AU-G3
LTMEanLTMR RB, I.5, AU-G3 RB, 1.5, AU-G3 RB, I.5, NC, AU-G3
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Dezentraler Reset

Einfuhrung

Durch die Einstellung des Parameters ,Auslésung — Riicksetzmodus* auf
Dezentral kénnen Auslésungen von der SPS iber den Netzwerk-Port des LTM R-

Controllers zuriickgesetzt werden. Damit ist eine zentrale Uberwachung und
Steuerung der Geréateinstallationen moglich. Die Auswahl fur den Parameter
~oteuerkanal” bestimmt die verfliigbaren Reset-Methoden.

Eine Ausldsung kann sowohl mit der manuellen als auch mit der dezentralen

Rucksetzmethode zurlickgesetzt werden.

Methoden des dezentralen Resets

Der LTM R-Controller bietet folgende Methoden zum dezentralen Reset:

Schutzkategorie Uberwachte Auslésung Steuerkanal
Klemmenleiste HMI Netzwerk
Diagnose Prifung Laufbefehl RB, PC, I.5, NC RB, PC, 1.5, NC RB, PC, I.5, NC
Prifung Stoppbefehl RB, PC, 1.5, NC RB, PC, 1.5,NC RB, PC, 1.5,NC
Laufabfrage RB, PC, I.5, NC RB, PC, 1.5, NC RB, PC, 1.5, NC
Stoppabfrage RB, PC, 1.5, NC RB, PC, .5, NC RB, PC, 1.5, NC
Verkabelungs-/ PTC-Verbindung RB, PC, I.5, NC RB, PC, I.5, NC RB, PC, I.5, NC
Konfigurations-
auslésungen CT-Umkehr RB, PC, I.5, NC RB, PC, 1.5, NC RB, PC, I.5, NC
Spannung Phasenumkehr RB, PC, 1.5, NC RB, PC, 1.5, NC RB, PC, 1.5, NC
Strom Phasenumkehr RB, PC, I.5, NC RB, PC, I.5, NC RB, PC, I.5, NC
Spannung Phasenverlust RB, PC, 1.5, NC RB, PC, 1.5, NC RB, PC, 1.5, NC
Phasenkonfiguration RB, PC, I.5, NC RB, PC, I.5, NC RB, PC, I.5, NC
Intern Stapeliiberlauf PC PC PC
Watchdog PC PC PC
ROM-Prifsumme PC PC PC
EEROM PC PC PC
CPU PC PC PC
Interne Temperatur PC PC PC
Motor PTC binar RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Temperaturfihler
PT100 RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
PTC analog RB, 1.5, NC RB, .5, NC RB, 1.5, NC
NTC analog RB, 1.5, NC RB, .5, NC RB, 1.5, NC
Thermische Eindeutig RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Uberlast
Invers therm. RB, 1.5, NC RB, I.5, NC RB, 1.5, NC
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Schutzkategorie Uberwachte Auslésung Steuerkanal
Klemmenleiste HMI Netzwerk
Strom Schweranlauf RB, .5, NC RB, 1.5, NC RB, .5, NC
Blockierung RB, .5, NC RB, 1.5, NC RB, .5, NC
Strom - Phasenunsymmetrie RB, I.5, NC RB, .5, NC RB, 1.5, NC
Strom - Phasenverlust RB, I.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Unterstrom RB, I.5, NC RB, 1.5, NC RB, I.5, NC
Uberstrom RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Externer Erdschlussstrom RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Interner Erdschlussstrom RB, I.5, NC RB, 1.5, NC RB, I.5, NC
Spannung Unterspannung RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Uberspannung RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Spannung - Phasenunsymmetrie | RB, .5, NC RB, .5, NC RB, 1.5, NC
Leistung Unterleistung RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Uberleistung RB, .5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Unterleistungsfaktor RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Uberleistungsfaktor RB, .5, NC RB, 1.5, NC RB, .5, NC
Kommunikations- SPSanLTMR RB, .5, NC RB, 1.5, NC RB, .5, NC
verlust LTME anLTM R RB, .5, NC RB, 1.5, NC RB, .5, NC

NC Netzwerkbefehl

1.5 Einstellen des Logikeingangs 1.5 am LTM R-Controller

RB Test-/Reset-Taster an der Vorderseite des LTM R-Controllers oder am HMI

PC Aus- und Einschalten der Spannungsversorgung am LTM R-Controller

Codes fiir Auslosungen und Alarme

Auslosungscodes
Jede Auslésung wird mit einem numerischen Auslésungscode gekennzeichnet.
Auslésungscode Beschreibung
0 Kein Fehler erkannt
3 Erdschlussstrom
4 Thermische Uberlast
5 Schweranlauf
6 Blockierung
7 Strom Phasenunsymmetrie
8 Unterstrom
10 Test
11 HMI-Port — erkannter Fehler
12 HMI-Port - Kommunikationsverlust
13 Netzwerk-Port — Interner erkannter Fehler
16 Externe Auslésung
18 Ein-Aus-Diagnose
19 Verkabelungsdiagnose
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Auslésungscode

Beschreibung

20 Uberstrom

21 Strom - Phasenverlust

22 Strom - Phasenumkehr

23 Motor Temperaturfiihler

24 Spannung - Phasenunsymmetrie

25 Spannung - Phasenverlust

26 Spannung- Phasenumkehr

27 Unterspannung

28 Uberspannung

29 Unterleistung

30 Uberleistung

31 Unterleistungsfaktor

32 Uberleistungsfaktor

33 LTME Konfiguration

34 Temperaturfihler - Kurzschluss

35 Temperaturfihler - Drahtbruch

36 CT-Umkehr

37 CT-Verhaltnis auBerhalb der Grenzwerte

46 Startprifung

47 Laufabfrage

48 Stoppprifung

49 Stoppabfrage

51 Controller — Interne Temperatur — Erkannter Fehler

55 Controller — Interner erkannter Fehler (Stapeluberlauf)

56 Controller — Interner erkannter Fehler (erkannter RAM-Fehler)

57 Controller — Interner erkannter Fehler (RAM-Prifsummenfehler)

58 Controller — Interner erkannter Fehler (Hardware-Watchdog-Ausldsung)

60 L2-Strom im 1-phasigen Modus entdeckt

64 Erkannter Fehler im nicht-flichtigen Speicher

65 Erweiterungsmodul — Erkannter Kommunikationsfehler

66 Reset-Taster klemmt

67 Logikfunktion — Erkannter Fehler

100-104 Netzwerk-Port — Interner erkannter Fehler

109 Netzwerk-Port — Erkannter Kommunikationsfehler

11 Schneller Gerateaustausch (FDR) — Auslésung

555 Netzwerk-Port — Erkannter Konfigurationsfehler
Alarmcodes

Jeder Alarm wird mit einem numerischen Alarmcode gekennzeichnet.
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Alarmcode Beschreibung

0 kein Alarm

3 Erdschlussstrom

4 Thermische Uberlast

5 Schweranlauf

6 Blockierung

7 Strom Phasenunsymmetrie

8 Unterstrom

10 HMI-Port

1" LTM R - Interne Temperatur
18 Diagnose

19 Verkabelung

20 Uberstrom

21 Strom - Phasenverlust

23 Motor Temperaturfiihler

24 Spannung - Phasenunsymmetrie
25 Spannung - Phasenverlust
27 Unterspannung

28 Uberspannung

29 Unterleistung

30 Uberleistung

31 Unterleistungsfaktor

32 Uberleistungsfaktor

33 LTM E-Konfiguration

46 Startprifung

47 Laufabfrage

48 Stopppriifung

49 Stoppabfrage

109 Netzwerk-Port — Kommunikationsverlust
555 Netzwerk-Port - Konfiguration

Loschbefehle des LTM R-Controllers

Uberblick

Léschbefehle ermdglichen es dem Anwender, bestimmte Parameterkategorien

des LTM R-Controllers zu l6schen:

* Alle Parameter loschen

Statistiken I6schen
+  Warmegrenzleistungsniveau

» Ldschen der Controller-Einstellungen

» Ldschen der Einstellungen des Netzwerk-Ports
Die Loschbefehle kénnen ausgefiihrt werden:

+ ein PC, auf dem SoMove mit TeSys T lauft DTM

* ein HMI-Gerat
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Loschbefehl - Alles

< von einer SPS lber den Netzwerk-Port

Wenn Sie die Konfiguration des LTM R-Controllers andern mdchten, bietet es sich
moglicherweise an, alle vorhandenen Parameter zu |6schen und anschlielend
neue Parameter fur den Controller einzustellen.

Der Befehl ,Léschen - Alles” forciert den Controller in den Konfigurationsmodus.
Far einen korrekten Neustart in diesem Modus wird die Stromversorgung aus- und
wiedereingeschaltet. Dies ermdglicht dem Controller, die neuen Werte fir die
geldschten Parameter zu Gbernehmen.

Wenn Sie alle Parameter I6schen, gehen auch statische Kennwerte verloren. Bei
Ausfiihrung des Befehls ,Alles 16schen® bleiben lediglich folgende Parameter
erhalten:

* Motor - Anlaufzéhler LO1
* Motor - Anlaufzahler LO2
» Controller - Max. interne Temperatur

Loschbefehl - Statistik

Statistikparameter werden geldscht, ohne dass der LTM R-Controller in den
Konfigurations-Modus wechseln muss. Statische Kennwerte bleiben erhalten.

Bei Ausfiihrung des Befehls ,Statistik I6schen® bleiben folgende Parameter
erhalten:

* Motor - Anlaufzahler LO1
* Motor - Anlaufzahler LO2
» Controller - Max. interne Temperatur

Loschbefehl - Niveau Warmegrenzleistung

Mit dem ,Léschbefehl — Niveau Warmegrenzleistung® werden die folgenden
Parameter geldscht:

* Niveau Warmekapazitat
» Schneller Zyklus — Verriegelung Timeout

Thermische Speicherparameter werden geldscht, ohne dass der Controller in den
Konfigurations-Modus forciert wird. Statische Kennwerte bleiben erhalten.

HINWEIS: Auf dieses Bit ist jederzeit ein Schreibzugriff moglich, auch bei
laufendem Motor.

Fir weitere Informationen Gber den Befehl ,Léschen — Niveau
Waérmegrenzleistung® siehe Rucksetzen fur einen Neustart im Notfall, Seite 84.

Loschbefehl - Controller-Einstellungen

Mit dem ,Léschbefehl — Controller-Einstellungen® werden die Werkseinstellungen
fur die Schutzfunktionen des LTM R-Controllers (Timeouts und Schwellenwerte)
wiederhergestellt.

Mit diesem Befehl werden folgende Einstellungen nicht geléscht:
+ Controller-Kenndaten
* Verbindungen (CT, Temperaturfuhler und E/A-Einstellungen)
+ Betriebsmodus
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Parameter mit Controller-Einstellungen werden geloscht, ohne dass der Controller
in den Konfigurations-Modus wechseln muss. Statische Kennwerte bleiben
erhalten.

Loschbefehl - Einstellungen Netzwerk-Port

Mit dem ,Loschbefehl — Einstellungen Netzwerk-Port* werden die
Werkseinstellungen fiir den Netzwerk-Port des LTM R-Controllers (Adresse usw.)
wiederhergestellt.

Parameter mit Netzwerk-Port-Einstellungen werden geldscht, ohne dass der
Controller in den Konfigurations-Modus forciert wird. Statische Kennwerte bleiben
erhalten. Lediglich die Netzwerk-Kommunikation wird deaktiviert.

Nach dem Léschen der IP-Adressierungsparameter muss die Stromversorgung
des LTM R-Controllers aus- und wieder eingeschaltet werden.
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Kommunikationsfunktionen

Dieses Kapitel beschreibt die TeSys T Kommunikationsfunktionen, die den
Netzwerk-Port oder den HMI-Port verwenden.

Konfiguration der LTM R-Ports

Uberblick

Dieser Abschnitt beschreibt die Konfiguration des LTM R Netzwerk-Ports flr die
einzelnen Kommunikations-Protokolle und des LTM R HMI-Ports.

Konfiguration des LTM R Modbus-Netzwerk-Ports

Kommunikationsparameter

Bevor eine Kommunikation méglich ist, missen Sie mit TeSys T DTM oder dem
HMI die Modbus Port-Kommunikationsparameter konfigurieren:

Netzwerk-Port — Adresseneinstellung
Netzwerk-Port — Baudrateneinstellung
Netzwerk-Port — Paritatseinstellung
Netzwerk-Port — Timeout Kommunikationsverlust
Netzwerk-Port — endian-Einstellung

Netzwerk-Port - Adresseneinstellung

Far die Gerateadresse kann ein Wert zwischen 1 und 247 eingestellt werden.

Die Werkseinstellung lautet ,1%, was einem nicht definierten Wert entspricht.

Netzwerk-Port - Baudrateneinstellung

Mégliche Ubertragungsraten sind:

1200 Baud

2400 Baud

4800 Baud

9600 Baud

19.200 Baud
Automatische Erfassung

Die Werkseinstellung lautet ,Automatische Erfassung“. Bei dieser Einstellung
kann der Controller seine Baudrate an die des Primargerats anpassen.
19.200 Baud ist die erste zu testende Baudrate.

Netzwerk-Port - Paritatseinstellung

Als Paritat kann gewahlt werden:

Gerade
Ungerade
Keine
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Wenn die Einstellung fiir die Netzwerk-Baudrate ,Automatische Erfassung* lautet,
kann der Controller seine Paritat und das Stoppbit an die Werte des Primargerats
anpassen. Gerade Paritat ist als erstes zu testen.

Bei automatischer Erfassung wird die Paritat automatisch eingestellt. Etwaige
vorherige Einstellungen werden ignoriert.

Paritat und Wert des Stoppbits sind miteinander verknupft:

Ist die Paritat ... Dann hat das Stoppbit den Wert ...
gerade oder ungerade 1
keine 2

Netzwerk-Port - Kommunikationsverlust Timeout

Uber ,Netzwerk-Port - Kommunikationsverlust Timeout* wird der Wert fir die
Zeitlberschreitung nach Verlust der Kommunikation mit der SPS definiert.

» Glltiger Wertebereich: 1-9.999

Netzwerk-Port — Fallback-Einstellung

Uber ,Netzwerk-Port - Fallback-Einstellung®, Seite 67 wird die
Fehlerausweichsequenz (,Fallback-Modus*) bei Verlust der Kommunikation mit
der SPS eingestellt.

Netzwerk-Port - Endian-Einstellung

Die Endian-Einstellung des Netzwerk-Ports ermdglicht den Tausch der beiden
Worte in einem Doppelwort.

* 0= niederwertiges Wort zuerst (Little Endian)
* 1 =hoherwertiges Wort zuerst (Big Endian, Werkseinstellung)

Konfiguration des LTM R PROFIBUS DP-Netzwerk-Ports

Kommunikationsparameter

Sie kdnnen die TeSys T DTM-Kommunikationsparameter mit PROFIBUS DP oder
mit der HMI konfigurieren:

* Netzwerk-Port — Adresseneinstellung
* Netzwerk-Port — Baudrateneinstellung
» Wahl des Konfigurationskanals

Einstellen der Knoten-ID

Die Node-ID ist die Adresse des Moduls auf dem PROFIBUS DP-Bus. Sie kénnen
eine Adresse von 1 bis 125 zuweisen. Die Werkseinstellung fir die Adresse ist
126.

Sie mussen die Node-ID einstellen, um eine Kommunikation zu erméglichen.
Verwenden Sie zur Konfiguration des Parameters ,Netzwerk-Port —
Adresseneinstellung” entweder TeSys T DTM oder das HMI.

HINWEIS: Adresse 0 ist ein ungultiger Wert und daher nicht zulassig. Durch
einen Befehl zur Wiederherstellung der Werkseinstellungen wird die Node-ID
auf den ungiltigen Wert 126 zuriickgesetzt.
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Einstellen der Baudrate

Stellen Sie die Baudrate auf die einzige mdgliche Geschwindigkeit ein: 65.535 =
Autobaud.

Verwenden Sie zur Konfiguration des Parameters ,Netzwerk-Port —
Baudrateneinstellung” entweder TeSys T DTM oder das HMI:

Die Werkseinstellung fiir den Parameter ,Netzwerk-Port - Baudrateneinstellung*
lautet ,Autobaud” (OxFFFF). Bei Auswahl von ,Autobaud® passt der LTM R-
Controller seine Baudrate an die des Primargerats an.

Einstellen des Konfigurationskanals

Das Konfigurationsmanagement des LTM R-Controllers kann auf zwei Arten
erfolgen:

 lokal Gber den HMI-Port unter Verwendung von TeSys T DTM oder des HMI
» dezentral Uber das Netzwerk

Zur lokalen Verwaltung der Konfiguration muss der Parameter ,Freigabe —
Konfig. Uber Netzwerk-Port* deaktiviert sein, um ein Uberschreiben der
Konfiguration durch das Netzwerk zu verhindern.

Zur dezentralen Verwaltung der Konfiguration muss der Parameter ,Freigabe -
Konfig. Uber Netzwerk-Port* aktiviert sein (Werkseinstellung).

Konfiguration des LTM R CANopen-Netzwerk-Ports

Kommunikationsparameter

Sie kénnen die TeSys T DTM-Kommunikationsparameter mit CANopen oder mit
der HMI konfigurieren:

* Netzwerk-Port — Adresseneinstellung
* Netzwerk-Port — Baudrateneinstellung
* Wahl des Konfigurationskanals

Einstellen der Knoten-ID

Die Node-ID ist die Adresse des Moduls auf dem CANopen-Bus. Mit CANopen-
Klasse S20 kdnnen Sie eine Adresse von 1 bis 127 zuweisen.

Sie missen die Node-ID einstellen, um eine Kommunikation zu ermdglichen.
Verwenden Sie zur Konfiguration des Parameters ,Netzwerk-Port —
Adresseneinstellung” entweder TeSys T DTM oder die HMI.

HINWEIS: Durch einen Befehl zur Wiederherstellung der Werkseinstellungen
wird die Node-ID auf den ungtltigen Wert 0 zuriickgesetzt.

Einstellen der Baudrate

Stellen Sie die Baudrate auf eine der folgenden Geschwindigkeiten ein:

* 10 kBaud
+ 20 kBaud
+ 50 kBaud
+ 250 kBaud
+ 500 kBaud
+ 800 kBaud
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+ 1000 kBaud

Konfigurieren Sie zur Einstellung der Baudrate den Parameter ,Netzwerk-Port -
Baudrateneinstellung” Gber TeSys T DTM oder die HMI:

Fir diesen Parameter sind folgende Einstellungen mdglich:

Netzwerk-Port - Baudrateneinstellung Baudrate

0 10 kBaud

RN

20 kBaud

50 kBaud

125 kBaud
250 kBaud

500 kBaud

800 kBaud

1000 kBaud

Autobaud

Ol | Nl |DN

Werkseinstellung (250 kBaud)

Die Werkseinstellung fiir den Parameter ,Netzwerk-Port - Baudrateneinstellung*
lautet ,250 kBaud*. Bei Auswahl von ,Autobaud® passt der LTM R-Controller seine
Baudrate an die des Primargerats an.

HINWEIS: Die Funktion ,Autobaud” kann nur genutzt werden, wenn bereits
eine Kommunikation zwischen mindestens einem Primar- und einem
Sekundargerat im Netzwerk stattfindet.

Einstellen des Konfigurationskanals

Das Konfigurationsmanagement des LTM R-Controllers kann auf zwei Arten
erfolgen:

* lokal Gber den HMI-Port unter Verwendung von TeSys T DTM oder des HMI
» dezentral Gber das Netzwerk

Zur lokalen Verwaltung der Konfiguration muss der Parameter ,Freigabe —
Konfig. Uber Netzwerk-Port* deaktiviert sein, um ein Uberschreiben der
Konfiguration durch das Netzwerk zu verhindern.

Zur dezentralen Verwaltung der Konfiguration muss der Parameter ,Freigabe -
Konfig. tber Netzwerk-Port* aktiviert sein (Werkseinstellung).

Konfiguration des LTM R DeviceNet-Netzwerk-Ports

Kommunikationsparameter

Sie kdnnen die DeviceNet-Kommunikationsparameter mit TeSys T DTM oder mit
dem HMI konfigurieren:

* Netzwerk-Port — Adresseneinstellung
* Netzwerk-Port - Baudrateneinstellung
» Freigabe — Konfig. Gber Netzwerk-Port

Einstellen der MAC-ID

Die MAC-ID ist die Adresse des Moduls auf dem DeviceNet™-Bus. Die Zahl der
adressierbaren Knoten in einem DeviceNet-Netzwerk ist auf 64 beschrankt
(Knoten-IDs 0 bis 63). Das bedeutet, dass Sie eine MAC-ID von 0 bis 63 zuweisen
konnen.
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Sie missen die MAC-ID einstellen, um eine Kommunikation zu erméglichen.
Verwenden Sie zur Konfiguration des Parameters ,Netzwerk-Port

— Adresseneinstellung” die TeSys T DTM-Software oder die HMI. Die
Werkseinstellung fiir die Adresse ist 63.

Einstellen der Baudrate

Eine Baudrate kann fir die folgenden Geschwindigkeit ebenfalls festgelegt
werden:

125 kBaud
250 kBaud
500 kBaud

Konfigurieren Sie zur Einstellung der Baudrate den Parameter ,Netzwerk-Port -
Baudrateneinstellung® Giber TeSys T DTM oder die HMI:

Fir diesen Parameter sind folgende Einstellungen méglich:

Netzwerk-Port - Baudrateneinstellung

Baudrate

0 125 kBaud (Werkseinstellung)
1 250 kBaud

2 500 kBaud

3 Autobaud

Bei ,,Autobaud” wird die erforderliche Baudrate automatisch ermittelt.

HINWEIS: Die Funktion ,Autobaud” kann nur genutzt werden, wenn bereits
eine glltige Kommunikation, d. h. eine Kommunikation zwischen mindestens
einem primaren und einem sekundaren Gerat, im Netzwerk stattfindet.

Einstellen des Konfigurationskanals

Die LTM R-Konfiguration kann uber zwei verschiedene Modi verwaltet werden:

lokal Gber den HMI-Port unter Verwendung von TeSys T DTM oder des HMI
dezentral Gber das Netzwerk

Zur lokalen Verwaltung der Konfiguration muss der Parameter ,Freigabe — Konfig.
Uber Netzwerk-Port* deaktiviert sein, um ein Uberschreiben der Konfiguration
durch das Netzwerk zu verhindern.

Zur dezentralen Verwaltung der Konfiguration muss der Parameter ,Freigabe -
Konfig. Giber Netzwerk-Port* aktiviert sein (Werkseinstellung).

Konfiguration des LTM R Ethernet-Netzwerk-Ports

Kommunikationsparameter

Bevor die Netzwerk-Port-Kommunikation beginnen kann, missen Sie die
folgenden Ethernet-Kommunikationsdienste und -einstellungen konfigurieren:

Einstellung Primar-IP-Adresse
Einstellung des Frame-Typs
Gespeicherte IP-Adresseinstellungen
Netzwerk-Port - Endian-Einstellung
FDR-Dienst (Fast Device Replacement)
Auswahl des Netzwerkprotokolls

Rapid Spanning Tree Protocol (RSTP)
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» Einstellungen fir Kommunikationsverlust
+ Konfigurationskontrolle

HINWEIS: Nur mit der TeSys T DTM-Software kdnnen alle diese Dienste und
Einstellungen konfiguriert werden.

Primary IP Address Einstellung

Konfigurieren Sie den Parameter ,Ethernet Primary IP -Adresse — Einstellung®,
um die IP-Adresse des Client-Gerats, Seite 204 hinzuzufiigen, das den Motor
dezentral steuert. Dieser Parameter besteht aus 4 Ganzzahlwerten von 0 bis 255,
die durch Punkte getrennt sind (XXX.XXX.XXX.XXX).

Einstellung des Frame-Typs

Konfigurieren Sie den Parameter ,Netzwerk-Port — Einstellung des Frame-Typs*,
indem Sie einen Ethernet-Frame-Typ auswahlen:

+ Ethernet Il (Werkseinstellung)
+ 802,3

IP-Adresseinstellungen

Dem LTM R-Controller missen eindeutige Einstellungen fur die IP-Adresse
(einschlieBlich IP-Adresse, Subnetmaske und Gateway-Adresse) zugeordnet
werden, um die Kommunikation tber ein Ethernet-Netzwerk zu erméglichen. Die
Quelle der IP-Adressierungseinstellungen fur den Controller, Seite 209 wird von
den Positionen der beiden Drehschalter am Controller bestimmt. Folgende
Einstellungen sind mdéglich:

» ein DHCP-Server
* ein BootP-Server
» gespeicherte IP-Adresseinstellungen

Wenn der Drehschalter fur Einer des Controllers auf Gespeicherte IP gestellt
wird, Gbernimmt der Controller seine gespeicherten IP-Adresseinstellungen, Seite
211.

Zur Eingabe der gespeicherten LTM R-Adresseinstellungen des IP-Controllers
mussen die folgenden Parameter konfiguriert werden:

+ Ethernet IP-Adresseinstellungen
» Ethernet-Subnetmaske — Einstellung
» Ethernet-Gateway-Adresse — Einstellung

Jeder dieser Parameter besteht aus 4 Ganzzahlwerten von 0 bis 255, die durch
Punkte getrennt sind (XXX.XXX.XXX.XXX).

Netzwerk-Port - Endian-Einstellung

Die Endian-Einstellung des Netzwerk-Ports ermdglicht den Tausch der beiden
Worte in einem Doppelwort.

» 0 = niederwertiges Wort zuerst (Little Endian)
* 1 =hoherwertiges Wort zuerst (Big Endian, Werkseinstellung)

FDR-Dienst (Fast Device Replacement)

Der FDR-Dienst (Fast Device Replacement, Seite 214) speichert die
Betriebsparameter des LTM R-Controllers auf einem dezentralen Server und
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sendet fiir den Fall, dass der Controller ausgetauscht wird, eine Kopie der
Betriebsparameter des Original-Controllers an den neuen Controller.

Um zu Uberprufen, ob der Server jederzeit Uber eine exakte, aktualisierte Kopie
der Betriebsparameter fiir den Controller verfiigt, konnen Sie den FDR-Dienst so
konfigurieren, dass ein automatischer Backup dieser Parametereinstellungen auf
dem FDR-Server erfolgt.

Zur Aktivierung des automatischen Backups fiir die Betriebsparameter des
Controllers auf dem FDR-Server missen Sie die folgenden Parameter
konfigurieren:

» Parameter ,Netzwerk-Port — FDR — Autom. Backup aktivieren®. Folgende
Einstellungen sind mdglich:

o Kein autom. Backup

o Autom. Backup (kopiert die Parameter vom Controller auf den FDR-
Server)

+ Parameter ,Netzwerk-Port — FDR-Controller-Intervall®: Zeit (in Sekunden)
zwischen den Ubertragungen fur das automatische Backup.

o Einstellbereich = 1 bis 65535 Sek.
o Werkseinstellung = 120 Sek.

Einstellung des Netzwerkprotokolls

Mit diesem Parameter wahlen Sie das Netzwerkprotokoll aus, das Sie verwenden
md&chten:

* Modbus/TCP
« EtherNet/IP

Rapid Spanning Tree Protocol

Der Rapid Spanning Tree Protocol (RSTP)-Dienst verwaltet den Zustand auf
jedem Port jedes Geréats in der local area network (LAN)-Schleife. Das RSTP ist
so konfiguriert, dass es auf Kommunikationsverluste von Geraten im Netzwerk
innerhalb von 50 Millisekunden reagiert und sie behebt.

HINWEIS: Maximal 16 Geréate dirfen fir 50 Millisekunden mit dem
Schleifennetzwerk verbunden sein, damit es mdéglichst effizient arbeiten kann.

Um den Dienst Rapid Spanning Tree Protocol (RSTP) zu aktivieren, stellen Sie
den Parameter ,RSTP deaktivieren® auf Nein.

Einstellungen fur Netzwerk-Port-Kommunikationsverlust

Konfigurieren Sie die folgenden Parameter, um festzulegen, wie der LTM R-
Controller auf einen Kommunikationsverlust mit der SPS reagieren soll:

* Netzwerk-Port — Kommunikationsverlust — Timeout: Der Zeitraum, fir den die
Kommunikation mit der als Primary IP definierten SPS verloren gehen muss,
bevor der Controller eine Auslosung oder einen Alarm auslost.

o Einstellbereich = 0 bis 9999 s
o Inkremente = 0,01 s
o Werkseinstellung=2s
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Netzwerk-Port — Fallback-Einstellung: Bestimmt Uber den Betriebmodus,
Seite 153 des Controllers das Verhalten der Logikausgénge 1 und 2 im Falles
eines Kommunikationsverlustes mit der SPS. Weitere Informationen hierzu
finden Sie in der Erklarung der Fallback-Bedingung, Seite 67. Folgende
Werte sind mdéglich:

o Halt

o Betrieb

° 0.1,0.2aus
o 0.1,0.2¢€in
o 0.1ein

° 0.2ein

Die Werkseinstellung lautet ,0.1, O.2 aus®.

Netzwerk-Port — Auslésung aktivieren: Meldet eine Netzwerkauslésung,
nachdem der Einstellungswert fur ,Netzwerk-Port — Kommunikationsverlust —
Timeout® abgelaufen ist.

Netzwerk-Port — Alarm aktivieren: Meldet einen Netzwerkalarm, nachdem der
Einstellungswert fiir ,Netzwerk-Port — Kommunikationsverlust — Timeout"
abgelaufen ist.

Konfiguration des HMI-Ports

HMI-Port

Der HMI-Port ist der RJ45-Port am LTM R-Controller oder am LTM E-
Erweiterungsmodul. Er dient zum Anschluss des LTM R-Controllers an ein HMI-
Gerat, wie z. B. ein Magelise XBT oder eine TeSyse T LTM CU, oder an einen PC,
auf dem SoMove mit dem TeSys T DTM ausgefihrt wird.

Kommunikationsparameter

Verwenden Sie den TeSys T DTM oder das HMI zur Anderung der
Kommunikationsparameter fir den HMI-Port:

HMI-Port — Adresseneinstellung
HMI-Port - Baudrateneinstellung
HMI-Port - Paritatseinstellung
HMI-Port — Endian-Einstellung

HMI-Port - Adresseneinstellung

Fur die Adresse des HMI-Ports kann ein Wert zwischen 1 und 247 eingestellt
werden.

Die Werkseinstellung ist 1.

HMI-Port - Baudrateneinstellung

Mégliche Ubertragungsraten sind:

4800 Baud
9600 Baud
19.200 Baud (Werkseinstellung)
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HMI-Port - Paritatseinstellung

Als Paritat kann gewahlt werden:
» Gerade (Werkseinstellung)
+ Keine
Paritat und Wert des Stoppbits sind miteinander verknipft:

Ist die Paritat ... Dann hat das Stoppbit den Wert ...
Gerade 1
Keine 2

HMI - Port Endian-Einstellung

Die ,HMI — Port Endian-Einstellung“ ermoglicht den Tausch der beiden Worte in
einem Doppelwort.

* 0= niederwertiges Wort zuerst (Little Endian)
* 1 =ho6herwertiges Wort zuerst (Big Endian, Werkseinstellung)

HMI-Port Fallback-Einstellung

Uber ,HMI-Port Fallback-Einstellung®, Seite 67 wird die Fehlerausweichsequenz
(,Fallback-Modus*) bei Verlust der Kommunikation mit der SPS eingestellt.

Verschiedenes

Anwenderspezifische Tabellenvariablen

Uberblick

Anwenderspezifische Tabellenvariablen dienen zur Optimierung des Zugriffs auf
mehrere, nicht zusammenhangende Register im Rahmen einer einzigen
Anforderung.

Sie kdnnen verschiedene Lese- und Schreibbereiche festlegen.

Die anwenderspezifische Tabelle kann definiert werden Uber:
+ einen PC, auf dem SoMove mit TeSys T DTM lauft
* eine SPS Uber den Netzwerk-Port

Anwenderspezifische Tabellenvariablen

Nachfolgend sind die anwenderspezifischen Tabellenvariablen beschrieben:

Anwenderspezifische Tabelle - Modbus/TCP (Registeradressen) EtherNet/IP (Objektadressen)
Variablengruppen

Anwenderspezifische 800-899 6D:01:01-6D:01:64
Tabellenadressen

Anwenderspezifische 900-999 6E:01:01-6E:01:64
Tabellenwerte
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Modbus/TCP
(Registeradressen)

EtherNet/IP
(Objektadressen)

Variablentyp

Lese-/Schreibvariablen

800-898 6D:01:01-6D:01 | Wort[99] Anwenderspezifische Tabellenadressen
163 — Einstellung
899 6D :01:64 Wort (Reserviert)
Modbus/TCP EtherNet/IP Variablentyp Lese-/Schreibvariablen
(Registeradressen) (Objektadressen)

900-998 6E:01:01-6E:01 | Wort[99] Anwenderspezifische Tabellenwerte
163

999 6E :01:64 Wort (Reserviert)
Die Gruppe ,Anwenderspezifische Tabellenadressen” dient zur Auswahl einer
Liste mit Adressen fir Lese- oder Schreibzugriff. Dieser Bereich kann als
Konfigurationsbereich angesehen werden.
Die Gruppe ,Anwenderspezifische Tabellenwerte* dient zum Lesen oder
Schreiben von Werten, die mit im Bereich ,Anwenderspezifische
Tabellenadressen® konfigurierten Adressen verknipft sind:

» Das Lesen oder Schreiben von Register 900 ermdglicht den Lese- oder
Schreibzugriff auf die in Register 800 definierte Registeradresse.
» Das Lesen oder Schreiben von Register 901 ermdglicht den Lese- oder
Schreibzugriff auf die in Register 801 definierte Registeradresse.
Anwendungsbeispiel
Die Konfiguration fur ,Anwenderspezifische Tabellenadressen® unten dient als
Beispiel fur die Konfiguration von anwenderspezifischen Tabellenadressen fir den
Zugriff auf nicht zusammenhangende Register:
Modbus/TCP EtherNet/IP Konfigurierter Wert Lese-/Schreibvariablen
(Registeradres- (Objektadressen)
sen)

800 6D :01:01 452 Auslésungsregister 1

801 6D :01:02 453 Auslésungsregister 2

802 6D :01:03 461 Alarmregister 1

803 6D :01:04 462 Alarmregister 2

804 6D:01:05 450 Mindestverzégerung

805 6D :01:06 500 Strommittelwert (0,01 A) MSW

806 6D:01:07 501 Strommittelwert (0,01 A) LSW

850 6D :01: 51 651 HMI-Anzeige Elementregister 1

851 6D :01:52 654 HMI-Anzeige Elementregister 2

852 6D :01:53 705 Steuerungsregister 2
Bei dieser Konfiguration sind die Uberwachungsinformationen tber eine einzige
Leseanforderung fir die Adressen 900 bis 906 zuganglich.
Konfiguration und Befehl kénnen Uber einen einzigen Schreibvorgang unter
Verwendung der Register 950 bis 952 geschrieben werden.
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E_TeSys T-Schnellzugriff-Profilregister

Uberblick

Das Profil E_TeSys T-Schnellzugriff fir den LTM R Modbus/TCP-Controller wird
unter Prozesskanalmodus einstellen in der Parameterregisterkarte ausgewanhlt,

Seite 42.

Statusregister (Lesen)

Statusregister
(Lesen)

Bedeutung

2500

Spiegelstatusregister

2501

Reserviert

2502

Systemstatus 1 (= reg 455)

2503

Systemstatus 2 (= reg 456)

2504

Logikeingangsstatus 3 (= reg 457)

2505

Logikausgangsstatus (= reg 458)

Statusregister (Schreiben)

Statusregister
(Schreiben)

Bedeutung

2506

Logikausgangsbefehl (= reg 700). Fur benutzerdefinierte Logik verwendet

2507

Kontrollregister (= reg 704)

2508

Analogausgangsbefehl 1 (= reg 706). Fur zukiinftige Verwendung

EIOS_TeSys T-Profilregister

Uberblick

Das Profil EIOS_TeSys T fur den LTM R Modbus/TCP-Controller wird unter
Setting Process Channel Mode (Prozesskanalmodus einstellen) in der
Parameterregisterkarte ausgewahlt, Seite 42.

Statusregister (Lesen)

Statusregister
(Lesen)

Bedeutung

451

Auslésungscode

452

Auslésungsregister 1

453

Auslésungsregister 2

454

Logikeingangsstatus 3 (= reg 457)

455

Systemstatusregister 1

456

Systemstatusregister 1

457

Logikeingangsstatus

458

Logikausgangsstatus
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Statusregister | Bedeutung

(Lesen)

459 Ein-/Ausgangsstatus

460 Alarmcode

461 Alarmregister 1

462 Alarmregister 2

463 Alarmregister 3

464 Motortemperatur-Fihlergrad

465 Niveau Warmekapazitat

466 Strommittelwert — Verhaltnis

467 L1-Stromverhaltnis

468 L2-Stromverhaltnis

469 L3-Stromverhaltnis

470 Erdschlussstrom-Verhaltnis

471 Stromphasenungleichgewicht

472 Controller: Interne Temperatur

473 Controller Konfig checksum

474 Frequenz

475 Motortemperaturfiihler

476 Spannungsmittelwert

477 L3L1 Spannung

478 L1L2 Spannung

479 L2L3 Spannung

480 Spannung — Phasenungleichgewicht
481 Leistungsfaktor

482 Wirkleistung

483 Blindleistung

484 Statusregister fir automatischen Neustart
485 Controller: Zeitraum zuletzt ausgeschaltet
486 Reserviert

487 Reserviert

488 Reserviert

489 Reserviert

490 Netzwerkport Uberwachungsregister 1
491 Netzwerkport Uberwachungsregister 2
492 Netzwerkport Uberwachungsregister 3
493 Netzwerkport Uberwachungsregister 4
494 Netzwerkport Uberwachungsregister 5
495 Netzwerkport Uberwachungsregister 6
496 Netzwerkport Uberwachungsregister 7
497 Netzwerkport Uberwachungsregister 8
498 Netzwerkport Uberwachungsregister 9
499 Netzwerkport Uberwachungsregister 10
500 Durchschnittsstrom MSB

202
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Statusregister | Bedeutung

(Lesen)

501 Durchschnittsstrom LSB

502 L1 Strom MSB

503 L1 Strom LSB

504 L2 Strom MSB

505 L2 Strom LSB

506 L3 Strom MSB

507 L3 Strom LSB

508 Erdschlussstrom MSB

509 Erdschlussstrom LSB

510 Controller-Port-ID

511 Zeit bis Auslésung

512 Strom bei letztem Motorstart
513 Dauer des letzten Motorstarts
514 Anzahl der Motorstarts pro Stunde

Statusregister (Schreiben)

Statusregister | Bedeutung

(Schreiben)

700 Logikausgangs-Befehlsregister
701 Reserviert

702 Reserviert

703 Reserviert

704 Steuerungsregister 1

Verwendung von Ethernet-Diensten

Uberblick

In diesem Abschnitt werden die von EtherNet/IP und Modbuse/TCP unterstitzten
Ethernet-Dienste und die zugehdrigen Ethernet-Konfigurationsparameter
beschrieben.

HINWEIS: Anderungen der Parametereinstellungen fir Ethernet-Dienste
werden erst wirksam, nachdem der LTM R-Controller aus- und
wiedereingeschaltet wurde.
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Primar-IP

Uberblick

AWARNUNG

STEUERUNGSAUSFALL

» Bei der Entwicklung eines Steuerungsplans miissen potenzielle
Fehlerzustande der Steuerpfade berlcksichtigt und fiir bestimmte kritische
Funktionen Mittel bereitgestellt werden, durch die nach dem erkannten
Ausfall eines Pfads ein sicherer Zustand erreicht werden kann. Beispiele
kritischer Steuerfunktionen sind die Notabschaltung (Not-Aus) und der
Nachlauf-Stopp.

» Fur kritische Steuerfunktionen muissen separate oder redundante
Steuerpfade bereitgestellt werden.

+ Systemsteuerpfade kénnen Kommunikationsverbindungen einschlief3en.
Dabei mUssen die Auswirkungen vorhergesehener
Ubertragungsverzdgerungen oder Verbindungsstérungen berticksichtigt
werden.(1)

+ Jede Implementierung eines LTM R-Controllers muss individuell und
sorgfaltig auf eine einwandfreie Funktionsbereitschaft gepruft werden, bevor
das Gerat vor Ort in Betrieb gesetzt wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

(1) Weitere Informationen finden Sie in der neuesten Ausgabe der Richtlinien
NEMA ICS 1.1, ,Safety Guidelines for the Application, Installation, and
Maintenance of Solid State Control” (Sicherheitsrichtlinien fiir die Anwendung,
Installation und Wartung von Halbleitersteuerungen).

AWARNUNG

UNERWARTETER NEUSTART DES MOTORS

Vergewissern Sie sich, dass die SPS-Anwendungssoftware:
« die Anderungen von lokaler auf dezentrale Steuerung berticksichtigt,
+ die Motorsteuerungsbefehle wahrend dieser Anderungen korrekt verwaltet.

+ die Motorsteuerungsbefehle korrekt verwaltet, um sich widersprechende
Befehle von allen moglichen Ethernet-Verbindungen zu vermeiden

Bei Umschaltung auf die Netzwerk-Steuerkanale kann der LTM R-Controller je
nach Konfiguration des Kommunikationsprotokolls den letzten bekannten
Status der von der SPS ausgegebenen Motorsteuerungsbefehle
bertcksichtigen und den Motor automatisch neu starten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.

Jeder LTM R-Controller kann in seiner Rolle als Kommunikations-Server so
konfiguriert werden, dass er ein anderes Ethernet-Gerat (typischerweise eine
SPS) als Client-Gerat erkennt, das den Motor steuert. Hierbei handelt es sich
Ublicherweise um ein Gerat, das die Kommunikation fiir den Austausch von
Prozessdaten (Steuerung und Status) initiiert. Die Primary IP ist die IP-Adresse
dieses Gerats.

Die SPS sollte permanent mindestens eine Verbindung (als virtuelle Verbindung
oder ,Socket* bezeichnet) mit dem Kommunikations-Server aufrechterhalten.

Wenn alle Verbindungen zwischen den Kommunikations-Clients und dem LTM R-
Server ausfallen, wartet der LTM R-Controller einen voreingestellten Zeitraum ab
(den ,Netzwerk-Port — Kommunikationsverlust — Timeout®), bis eine neue
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Verbindung zwischen SPS und Kommunikations-Server aufgebaut ist und
Meldungen verschickt werden kénnen.

Wenn keine Verbindung aufgebaut wird und keine Meldungen empfangen
werden, wechselt der LTM R-Controller in den Fallback-Zustand, der Gber den
Parameter ,Netzwerk-Port — Fallback-Einstellung“ eingestellt wird.

AWARNUNG

STEUERUNGSAUSFALL
» Konfiguration einer Server-IP im Ethernet-Netzwerk

* Verwenden Sie anstelle einer IP-Adresse ausschlief3lich eine Primary IP, um
Netzwerkbefehle zum Starten und Stoppen an den LTM R-Controller zu
senden.

* Legen Sie das Ethernet-Netzwerk so an, dass an den LTM R-Controller
gesendete, nicht autorisierte Netzwerkbefehle zum Starten und Stoppen
blockiert werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Priorisierte Primar-IP-Verbindungen mit Modbus/TCP

Verbindungen zwischen dem LTM R-Controller und dem Modbus-Client haben
Vorrang gegeniber Verbindungen zwischen dem Controller und anderen
Ethernet-Geraten.

Wenn der Controller die maximale Anzahl von 8 simultanen Modbus-
Verbindungen erreicht hat, muss er eine dieser vorhandenen Verbindungen
schlie3en, um eine neue Verbindung 6ffnen zu kénnen. Der Controller schlief3t
vorhandene Verbindungen basierend auf dem Zeitpunkt der jingsten Transaktion
der jeweiligen Verbindung, d. h. es wird die Verbindung geschlossen, deren
jungste Transaktion die lteste ist.

Alle Verbindungen zwischen LTM R-Controller und Modbus-Client bleiben jedoch
bestehen. Der Controller schlie3t keine Verbindung mit dem Modbus-Server, um
eine neue Verbindung zu 6ffnen.

Primar-IP konfigurieren

Um Verbindungen mit einem Modbus-Client zu erméglichen, missen Sie mit dem
Konfigurations-Tool die folgenden Parameter konfigurieren:

Parameter

Einstellbereich Werkseinstellung

Einstellung der Ethernet-Primar-IP-Adresse (3010 — 3011) Giiltige Adressen der Klasse A, B, und C | 0.0.0.0

im Einstellbereich:

0.0.0.0-223.255.255.255

Netzwerk-Port — Kommunikationsverlust — Timeout (693) 0...9999 s 2s

in Schritten von 0,01 s

Netzwerk-Port — Fallback-Einstellung (682) * Halt 0.1,0.2 aus

* Betrieb
+ 0.1,0.2aus
+ 0.1,0.2e€in
e O.1aus
e O.2aus
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E/A Scan-Konfiguration

Spiegelung von Registern mit hoher Prioritat

Der LTM R-Controller bietet einen Block mit neun benachbarten Registern, die die
Werte und Funktionalitadt ausgewahlter Register mit hoher Prioritat scannen und
spiegeln.

Wenn der LTM R-Controller eine Anderung in einem einzelnen Register mit hoher
Prioritat feststellt, liest er die Werte alle Register mit hoher Prioritdt und schreibt
alle Werte in die Spiegelungsregister.

Da die Spiegelungsregister zusammenhangen, kann eine einzelne Modbus-
Blockanfrage flir Lese- oder Schreibzugriff fiir diese Register erstellt werden.
Hierdurch wird Zeit gespart, denn es entfallt die Notwendigkeit, fur jedes
betroffene Register mit hoher Prioritat separate Modbus-Lese-/
Schreibanforderungen zu erstellen.

Spiegelung - Status

~Spiegelung — Status® ist das erste Register der aus acht zusammenhangenden
Registern bestehenden Sequenz. Die Bits 0 bis 2 dieses Registers beschreiben
den Status schreibgeschitzter Befehle. Die Bits 8 bis 10 beschreiben den Status
von Befehlen mit Lese-/Schreibzugriff.

HINWEIS: Verwenden Sie zum Lesen der Bit-Werte im Register ,Spiegelung -
Status” nur die beiden Ethernet-Ports. Bei Verwendung des HMI/LTM E-Ports
wird ein ungultiger, konstanter Wert von 0 flr jedes Bit erzeugt.

Alle Gbrigen Spiegelungsstatusregister kdnnen tber den HMI-/LTM E-Port
oder die beiden Ethernet-Ports exakt gelesen werden.

Konfiguration des E/A-Scan

Eine erfolgreiche Konfiguration des E/A-Scans der Register hangt von folgenden
Faktoren ab:

* Registertyp
» E/A-Scan-Periode
,Health-Timeout“-Periode des E/A-Scan

Die folgende Tabelle enthalt Einstellungen fiir E/A-Scans und ,Health-Timeouts*
des E/A-Scan fiir Lese- und Schreibzugriffe auf unterschiedliche Registertypen
mit nur einer Verbindung auf dem LTM R-Controller:

Vorgang Registertyp E/A-Scan-Periode | ,Health-Timeout*-
(Minimum) Periode des E/A-Scan
(Minimum)
Beliebige Kombination aus 100 | Beliebiges Register, auller: 200 ms 500 ms
Lese-/Schreibzugriffen
Spiegelung, FDR oder Diagnose
maximal 10 und maximal Beliebiges Register, auler: 50 ms 200 ms
5 Schreibzugriffe
Spiegelung, FDR oder Diagnose
Lesezugriffe Spiegelungsregister: 5ms 100 ms
Adressbereich 2500 bis 2505
Schreibzugriffe Spiegelungsregister: 50 ms 200 ms
Adressbereich 2506 bis 2508
Lese-/Schreibzugriff Spiegelungsregister: 50 ms 200 ms
Adressbereich 2500 bis 2505: Lesen
Adressbereich 2506 bis 2508: Schreiben
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Adressbereich 2000 bis 2039

Vorgang Registertyp E/A-Scan-Periode | ,,Health-Timeout*-
(Minimum) Periode des E/A-Scan
(Minimum)
Beliebige Zahl an Lesezugriffen | FDR-Register: 200 ms 500 ms
Adressbereich 10001 bis 10010
Beliebige Zahl an Lesezugriffen | Diagnoseregister: 1000 ms 2000 ms

HINWEIS: Einstellungen flr E/A-Scan-Periode und ,Health-Timeout“-Periode
des E/A-Scan, die unter den oben angegebenen Werten liegen, kénnen dazu
fuhren, dass der LTM R-Controller Modbus-Ausnahmepakete sendet.

Bei mehreren vorhandenen Verbindungen zum LTM R-Controller, werden die
Einstellungen fur E/A-Scans und ,Health-Timeouts* des E/A-Scan fiir Lese- und
Schreibzugriffe fur Register reduziert.

Beispiel mit acht Verbindungen:

Anschluss Beginn des Vorgangs | Anzahl der Vorgange Beginn des Anzahl der Scanrate
»Register lesen” »Register lesen” Vorgangs Vorgédnge

»Register »Register

schreiben” schreiben”
1 2500 7 - - 50
2 451 64 2503 3 200
3 900 99 - - 200
4 2000 39 - - 1000
5 1001 10 - - 200
6 600 20 - - 500
7 660 20 - - 500
8 680 20 - - 500

Verwaltung von Ethernet-Verbindungen

Uberblick

Der LTM R-Controller kann Ethernet-Dienste nur dann empfangen oder zur
Verfligung stellen, wenn eine Ethernet-Kommunikationsverbindung existiert. Eine
Ethernet-Kommunikationsverbindung kann nur aufgebaut werden, wenn einer der
Netzwerk-Ports des Controllers per Kabel an das Netzwerk angeschlossen ist.
Wenn keine Verbindung uber ein Netzwerkkabel besteht, kann kein Ethernet-
Dienst starten.

Nachfolgend wird das Verhalten des Controllers in verschiedenen Situationen
beschrieben:

+ Einschalten des LTM R, ohne dass ein Netzwerkkabel angeschlossen ist;

* Anschluss eines Netzwerkkabels nach dem Einschalten des Controllers;

* Trennung aller Netzwerkkabel vom Controller nach dem Einschalten;

* Wiederanschluss eines (oder mehrerer) Netzwerkkabel an den Controller,
nachdem zuvor alle Netzwerkkabel getrennt wurden.

Keine Verbindung beim Einschalten des LTM R

Beim Einschalten des LTM R, ohne dass ein Netzwerkkabel angeschlossen ist,

reagiert LTM R der wie folgt:

+ Das Gerat wechselt in den FDR-Auslésungszustand, wenn die Drehschalter
auf die Position DHCP eingestellt sind.
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» Das Gerat wechselt fiir 10 Sekunden in den Auslésungszustand und I6scht
anschlielend automatisch die Ausldsung, wenn die Drehschalter auf die
Positionen ,Stored”, ,BootP*, ,Clear IP“ oder ,Disabled” eingestellt sind.

Keine Verbindung beim Einschalten

Wenn nach dem Einschalten des Controllers ein Ethernet-Netzwerkkabel
angeschlossen wird, reagiert der Controller wie folgt:

» Das Geréat startet seinen IP-Adressierungsdienst, Seite 209, der:
o |P-Adresseinstellungen abruft,
o |P-Adresseinstellungen tberprift,
o pruft, ob die erhaltenen IP-Adresseinstellungen doppelt vergeben sind,
o die erhaltenen IP-Adresseinstellungen dem Controller zuweist.
» Nach erfolgter Zuweisung der IP-Adresseinstellungen geschieht Folgendes:

o Der Controller startet den FDR-Dienst, ruft die Einstellungen fiir die
Betriebsparameter ab und

o startet seinen Modbus-Dienst.

Die Wiederherstellung der Verbindung und der Start der Ethernet-Dienste dauert
ca. eine Sekunde.

Trennung der Verbindung nach dem Einschalten

Wenn nach dem Einschalten alle Ethernet-Netzwerkkabel vom Controller getrennt
werden, geschieht Folgendes:

* Der FDR-Dienst wird deaktiviert.
» Alle Verbindungen von Modbus-Diensten werden zurlickgesetzt.
* Wenn eine Primar-IP-Verbindung existiert und:

o die Verbindung nicht wieder hergestellt werden kann, d. h. das Kabel nicht
wieder an den Controller angeschlossen wird, bevor die (iber den
Parameter ,Netzwerk-Port — Kommunikationsverlust Timeout eingestellte
Zeitdauer ablauft, wechselt der Controller in den vorkonfigurierten
Fallback-Zustand, sofern sich der LTM R im Modus ,Netzwerk-Steuerung*
befindet.

o die Verbindung vor Ablauf der Giber den Parameter ,Netzwerk-Port —
Kommunikationsverlust Timeout* eingestellten Zeitdauer wieder
hergestellt wird, dann bleibt die Verbindung mit der Primar-IP bestehen,
und der Controller wechselt nicht in den Fallback-Zustand.

Wiederanschluss nach Trennung der Verbindung

Wenn eines oder mehrere Ethernet-Netzwerkkabel wieder an den Controller
angeschlossen werden, nachdem zuvor nach dem Einschalten alle
Netzwerkkabel getrennt worden waren, flihrt der Controller grof3tenteils, jedoch
nicht komplett, dieselben Aufgaben aus wie in der Situation Keine Verbindung
beim Einschalten, Seite 208. Der Controller reagiert im Einzelnen wie folgt:

» Das Gerat geht davon aus, dass die zuvor erhaltenen IP-Adresseinstellungen
weiterhin gultig sind;

o pruft, ob die IP-Adresseinstellungen doppelt vergeben sind,
o weist die erhaltenen IP-Adresseinstellungen wieder dem Controller zu.
» Nach erfolgter Zuweisung der IP-Adresseinstellungen geschieht Folgendes:

o Der Controller startet seinen FDR-Dienst, ruft die Einstellungen fir die
Betriebsparameter ab und

o startet seinen Modbus-Dienst.
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IP-Adressierung

Uberblick

Die Wiederherstellung der Verbindung und der Start der Ethernet-Dienste dauert

ca. eine Sekunde.

Der LTM R-Controller muss neben einer eindeutigen |IP-Adresse auch eine
Subnetmaske und eine Gateway-Adresse zum Kommunizieren Uber ein Ethernet-
Netzwerk abrufen. Die Festlegung der Quellen fiur diese grundlegenden
Einstellungen erfolgt Uber die beiden Drehschalter an der Vorderseite des LTM R-
Controllers. Die Einstellungen werden erst beim Einschalten wirksam. Die
Drehschalter sind nachstehend abgebildet:

Die Einstellungen der Drehschalter bestimmen die Parameterquelle fiir die LTM
R-Adresse des IP-Controllers und die Aktivierung des FDR-Dienstes, wie

nachfolgend beschrieben:

Linker Schalter (Zehner)

Rechter Schalter (Einer)

Quelle der IP-Parameter

0 bis 15(1) 0 bis 9 DHCP-Server und FDR-Dienst

N. z.2) BootP BootP Server

N. z.(2) Stored Der Drehschalter wird nicht zur Festlegung von IP-Parametern
verwendet. Es werden die vom LTM R konfigurierten
Einstellungen verwendet. Wenn keine Einstellungen vorhanden
sind, werden |P-Parameter aus der MAC-Adresse abgeleitet. Der
Modbus-Dienst ist deaktiviert.

N. z.(2) Clear IP L&scht die gespeicherten IP-Einstellungen. Es werden keine
Einstellungen flr IP-Adressierung zugewiesen. Der Netzwerk-
Port ist deaktiviert.

N. z.2 Deaktiviert Der LTM R-Controller ist nicht fur die Netzwerkkommunikation

verfugbar. Der LTM R-Controller leitet keinen Prozess zum
Erwerb von IP-Adressen (Host-Register, DHCP usw.) oder
Bekanntmachungen von IP-Adressen im Netzwerk ein. Mit dem
Netzwerk im Zusammenhang stehende Fehler treten nicht auf.

Allerdings bleibt der LTM R-Controller weiterhin auf der Ethernet-
Switch-Ebene aktiv und sorgt so dafiir, dass die in Serie
miteinander verbundenen Komponenten normal funktionieren.

(1) Die beiden Schalter verfligen tber einen Wertebereich von 000 bis 159, der zur eindeutigen Identifizierung des Gerats fir den DHCP-
Server dient. Der Wert in der obigen Abbildung lautet 084. Er setzt sich wie folgt zusammen:

*  Zehner-Schalter (08) und

» Einer-Schalter (4)

Die einzelnen Werte der Drehschalter — in diesem Fall 08 und 4 — flie3en wie nachfolgend beschrieben in den Geratenamen ein.

(2) Der linke Drehschalter (Zehner) wird nicht verwendet. Der rechte Drehschalter (Einer) bestimmt allein die Quelle der IP-Parameter.

Folgenden Parametern werden IP-Einstellungen zugeordnet:

* Ethernet-IP-Adresse
* Ethernet-Subnetmaske
* Ethernet-Gateway
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Laden von IP-Parametern von einem DHCP-Server

Stellen Sie zum Abrufen der IP-Parameter von einem DHCP-Server die einzelnen
Drehschalter wie nachfolgend beschrieben auf einen numerischen Wert ein:

Schritt Beschreibung
1 Stellen Sie den linken Schalter (Zehner) auf einen Wert zwischen 0 und 15 ein, und
2 stellen Sie den rechten Schalter (Einer) auf einen Wert zwischen 0 und 9 ein.

Geratename: Mit den Einstellungen der beiden Drehschalter werden die
Geratenamen fur die einzelnen LTM R-Controller festgelegt. Der Geratename
enthalt einen festen Teil (,TeSysT“) und einen dynamischen Teil, der sich wie folgt
zusammensetzt:

der zweistellige Wert (00 bis 15) des Zehner-Drehschalters (xx) und
der einstellige Wert (0 bis 9) des Einer-Drehschalters (y)

Der DCHP-Server muss mit dem Geratenamen des LTM R-Controllers und den
zugehdrigen |IP-Parametern vorkonfiguriert werden. Wenn der DHCP-Server die
Anfrage des LTM R-Controllers erhalt, sendet er folgende Daten zurtick:

+ Daten des LTM R-Controllers:
o |P-Adresse
o Subnetmaske
o Gateway-Adresse

* DHCP-Adresse des IP-Servers

HINWEIS: Wird die IP-Adresse nicht vom DHCP-Server bereitgestellt, meldet
das TeSys T-Produkt eine schwerwiegende Auslésung fur ,Netzwerk-Port —
FDR* (Alarm-LED zeigt rotes Dauerlicht).

HINWEIS: Der LTM R-Controller verwendet wahrend des Fast Device
Replacement (FDR)-Prozesses|P-Adressierung, Seite 209 die IP-Adresse des
DHCP-Servers, wenn er eine FTP- oder TFTP-Anfrage nach Parametern fur
die Geratekonfiguration durchfiihrt.

In der obigen Abbildung lautet der Geratename: TeSysT084.

HINWEIS: Der DHCP-Server kann einem Server-Gerat erst eine IP-Adresse
zuweisen, nachdem der DHCP-Server, wie oben beschrieben, mit dem
Geratenamen fir ein Server-Gerat konfiguriert wurde.

Laden von IP-Parametern von einem BootP-Server

Setzen Sie zum Abrufen von IP-Parametern von einem BootP-Server den rechten
Drehschalter (Einer) auf eine der beiden BootP-Einstellungen. (Der linke
Drehschalter (Zehner) wird nicht verwendet.) Der LTM R-Controller tUbertragt eine
Anfrage nach IP-Parametern an einen BootP-Server und fligt seine MAC-Adresse
in die Anfrage ein.

Der BootP-Server muss mit der LTM R-Adresse und den zugehdérigen MAC-
Parametern des IP-Controllers vorkonfiguriert werden. Wenn der BootP-Server
die Anfrage des LTM R-Controllers erhalt, sendet er folgende Daten an den LTM
R-Controller zurick:

* |P-Adresse
* Subnetmaske
+ Gateway-Adresse

HINWEIS: Der Fast Device Replacement (FDR) -Dienst ist nicht verfugbar,
wenn der LTM R-Controller so konfiguriert ist, dass er IP-Parameter von
einem BootP-Server erhalt.
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Verwendung gespeicherter IP-Parameter

Der LTM R-Controller kann so konfiguriert werden, dass er zuvor konfigurierte und
im Gerat selbst gespeicherte IP-Einstellungen tbernimmt. Sie kbnnen diese
gespeicherten IP-Parameter mit einem Konfigurations-Tool Ihrer Wahl
konfigurieren.

Zur Anwendung gespeicherter IP-Parameter setzen Sie den rechten Schalter
(Einer) jetzt auf eine der beiden Positionen fir Stored. (Der linke Schalter
(Zehner) wird nicht verwendet.)

Der LTM R-Controller verwendet folgende Einstellungen:
* |P-Adresse: Einstellparameter fiir die Ethernet-IP-Adresse
« Subnetmaske: Einstellparameter fiir die Ethernet-Subnetmaske
+ Gateway-Adresse: Einstellparameter flr die Ethernet-Gateway-Adresse

HINWEIS: Wenn diese Parameter nicht vorkonfiguriert werden, kann der LTM
R-Controller keine gespeicherten Parameter ibernehmen und greift
stattdessen auf Standard-IP-Parameter zuriick, wie unten beschrieben.

HINWEIS: Wenn der FDR-Controller fiir die Verwendung gespeicherter 1P-
Parameter konfiguriert wird, ist der LTM R -Dienst nicht verfugbar.

Konfiguration von Standard-IP-Parametern ausgehend von der MAC-

Adresse

Der LTM R-Controller leitet die Standard-IP-Parameter aus seiner MAC-Adresse
ab. (Diese ist im Parameter ,Ethernet — MAC-Adresse* des Geréts gespeichert.)
Die MAC-Adresse ist eine eindeutige, mit der Netzwerk-Schnittstellenkarte
(Network Interface Card; NIC) des Gerats verknipfte Kennung.

Als Voraussetzung fur die Verwendung der Standard-IP-Adresse mussen alle
Bytes der konfigurierten IP-Adresse auf Null gesetzt sein.

Fihren Sie zur Ubernahme der Standard-LTM R-Parameter fir den IP-Controller
die beiden folgenden Schritte aus:

Schritt Aktion

1 Ldschen Sie die vorhandene IP-Adresse, indem Sie den rechten Drehschalter (Einer) auf Clear IP setzen und anschlieend
die Stromversorgung aus- und wieder einschalten.

2 Ubernehmen Sie die gespeicherten IP-Adressen, indem Sie den rechten Drehschalter (Einer) auf Stored setzen und
anschlieRend die Stromversorgung aus- und wieder einschalten.

Die Standard-IP-Parameter werden wie folgt erzeugt:
* Die ersten beiden Byte-Werte der IP-Adresse lauten grundsatzlich ,85.16"

+ Die letzten beiden Byte-Werte der IP-Adresse werden aus den letzten beiden
Bytes der MAC-Adresse abgeleitet.

+ Die Standard-Subnet-Maske lautet grundsatzlich ,255.0.0.0%
» Das Standard-Gateway ist mit der Standard-IP-Adresse des Gerats identisch.

Beispiel: Bei einem Gerat mit einer hexadezimalen MAC-Adresse von
0x000054EF 1001 lauten die letzten beiden Bytes ,0x10“ und ,,0x01“. Diese
hexadezimalen Werte werden in die Dezimalwerte ,16“ und ,01“ umgewandelt.
Die Standard-IP-Parameter fir diese MAC-Adresse lauten wie folgt:

e |P-Adresse: 85.16.16.01
« Subnet-Maske: 255.0.0.0
+ Gateway-Adresse: 85.16.16.01

HINWEIS: Weder Fast Device Replacement (FDR)- noch Modbus-Dienst sind
verfligbar, wenn Standard-IP-Parameter verwendet werden.
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IP-Zuweisung

Wie in dem nachstehenden Diagramm gezeigt, flhrt der LTM R-Controller eine Reihe von Anfragen durch, um
seine IP-Adresse festzulegen:

Yes
switch = BootP?

\i

BootP request

assign default
IP address

A

configured IP

switch = Disabled address valid?

No or Stored?

receive valid
IP parameters?

switch = Clear stored

Clear IP? IP setting
assign default
IP address
Yes Y
read switch-set assign default
address (000-159) IP address

\
DHCP request -t

receive valid
IP parameters?

assign default
IP address

L | assignIP parameters

\
IP address A
assigned i

HINWEIS: Weder Fast Device Replacement (FDR)- noch Modbus-Dienst sind
verflugbar, wenn Standard-IP-Parameter verwendet werden.
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IP-Zuweisung und STS/NS-LED

Das nachstehende Diagramm veranschaulicht das oben genannte Verfahren zur
Zuweisung der Standard-IP-Adresse:

Wenn der LTM R wéahrend der IP-Zuweisung normal funktioniert und kein interner
Ausldsung vorliegt, kann die grine STS/NS-LED folgende Zustédnde anzeigen:

Schaltereinstellung
(en)

STS/NS - LED-Verhalten

Beschreibung

BootP 5 Blinksignale, anschlielend Der Controller hat eine BootP-Anfrage gesendet, der BootP-Server hat
Wiederholung jedoch keine gultigen, eindeutigen Einstellungen fir die IP-Adresse
geliefert. Warten auf BootP-Server
5 Blinksignale, anschlieRend Der Controller hat eine BootP-Anfrage gesendet und der BootP-Server
permanent EIN hat glltige, eindeutige Einstellungen fiir die IP-Adresse geliefert.
Stored Permanent EIN Der LTM R-Controller ist mit gliltigen, eindeutigen Einstellungen fiir die
IP-Adresse konfiguriert.
6 Blinksignale, anschlieend Es sind keine giiltigen, eindeutigen IP-Parameter gespeichert.
Wiederholung Standard-IP-Einstellungen werden unter Verwendung der MAC-
Adresse erzeugt.
Clear IP 2 Blinksignale, anschlieRend Die Einstellungen fur die IP-Adresse wurden geldscht. Es sind keine
Wiederholung Einstellungen flr die IP-Adresse verfugbar. Der Controller kann nicht
Uber seine Ethernet-Netzwerk-Ports kommunizieren.
Deaktiviert Permanent EIN Der LTM R-Controller ist mit gultigen, eindeutigen Einstellungen fir die

IP-Adresse konfiguriert.

6 Blinksignale, anschlieend
Wiederholung

Es sind keine giiltigen, eindeutigen IP-Parameter gespeichert.
Standard-IP-Einstellungen werden unter Verwendung der MAC-
Adresse erzeugt.

Linker Schalter
(Zehner) auf 0-15
eingestellt (xx)

Rechter Schalter (Einer)
auf 0-9 eingestellt (y)

5 Blinksignale, anschlieRend
Wiederholung

Der Controller hat eine DHCP-Anfrage flr einen Geratenamen
(TeSysTxxy) gesendet. Der DHCP-Server hat jedoch keine gultigen,
eindeutigen Einstellungen fur die IP-Adresse geliefert. Warten auf
DHCP-Server

5 Blinksignale, anschlieend
permanent EIN

Der Controller hat eine DHCP-Anfrage flr einen Geratenamen
(TeSysTxxy) gesendet und der DHCP-Server gliltige, eindeutige
Einstellungen fir die IP-Adresse geliefert.
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HINWEIS: Eine sich wiederholende Sequenz von 8 Blinksignalen der STS/
NS-LED weist auf einen nicht behebbaren FDR-Fehlerzustand hin.
Nachfolgend sind die mdglichen Ursachen und Malinahmen zur Beseitigung
eines nicht behebbaren FDR-Fehlerereignisses aufgefiihrt:

* Eininterner Kommunikationsverlust im LTM R-Controller: Schalten Sie
die Stromversorgung des Controllers aus und wieder ein. Wenn die
Kommunikation dadurch nicht wiederhergestellt wird, tauschen Sie den
Controller aus.

+ Ungliltige Konfiguration der Ethernet-Einstellungen (normalerweise IP-
Adresseinstellungen oder die Primary IP-Adresse): Uberprufen Sie die
Parametereinstellungen fiir die IP-Adresse.

+ Ungliltige oder beschadigte Betriebsparameter-Datei: Ubertragen Sie
eine korrigierte Parameterdatei vom Controller auf den Server mit den
Parameterdateien, Seite 218. Weitere Informationen hierzu finden Sie
unter ,Handhabung nicht behebbarer FDR-Auslésungen®. Die
Ubertragung einer Parameterdatei zum FDR-Server ist nur mit der
Version LTM R controller Ethernet mdéglich.

Fast Device Replacement

Uberblick

Der FDR-Dienst nutzt einen zentralen Server zum Speichern sowohl der
Parameter fur die IP-Adressierung als auch der Betriebsparameter eines LTM R-
Controllers. Wenn ein funktionsuntlichtiger LTM R-Controller ausgetauscht wird,
konfiguriert der Server automatisch den LTM R-Ersatzcontroller mit der gleichen
IP-Adresse und den gleichen Betriebsparametern wie der funktionsuntiichtige
Controller

HINWEIS: Der FDR-Dienst ist nur verfugbar, wenn der Einer-Drehschalter des
Controllers auf Ganzzahlen eingestellt ist. Der FDR-Dienst ist nicht verfugbar,
wenn der Drehschalter fur Einer auf BootP, Stored, Clear IP oder Disabled
eingestellt ist.

Der FDR-Dienst beinhaltet konfigurierbare Befehle und Einstellungen, auf die Sie
mit einem Konfigurations-Tool Ihrer Wahl zugreifen kénnen. Zu diesen Befehlen
und Einstellungen gehéren:

» Befehle fiir folgende manuelle Aktionen:

o Sicherung der Betriebsparameter des LTM R-Controllers durch Hochladen
einer Kopie der Datei mit den Gerateparametern vom Controller auf den
Server, oder

o Wiederherstellung der Parameter des LTM R-Controllers durch
Herunterladen einer Kopie der Datei mit den Gerateparametern vom
Server auf den Controller.

» Einstellungen, die in konfigurierbaren Zeitabstanden sowohl im FDR-
Controller als auch auf dem Server zu einer automatischen Synchronisierung
der Dateien mit den Betriebsparametern durch den LTM R-Server fiihren. Bei
Feststellung einer Abweichung wird eine Parameterdatei vom Controller zum
FDR-Server gesendet (Autom. Backup).

Voraussetzungen fiir den FDR-Dienst

Bevor der FDR-Dienst einsatzbereit ist, muss der FDR-Server mit folgenden
Daten konfiguriert werden:

* Netzwerkadresse und zugehdrige Parameter fiir die LTM R-Adresse des IP-
Controllers; Dies erfolgt im Rahmen des |P-Adressierdienstes, Seite 209.

» Kopie der Datei mit den Betriebsparametern des LTM R-Controllers; die Datei
kann, wie nachfolgend beschrieben, manuell oder automatisch vom
Controller an den Server geschickt werden.
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FDR und anwenderspezifische Logikdatei

Der FDR-Dienst speichert die anwenderspezifische Logik in der
Betriebsparameterdatei, wenn die Gré3e der anwenderspezifischen Logikdatei
unter 3 kB liegt.

Liegt die Grofde der anwenderspezifischen Logik-Datei Giber 3 kB, wird nur die
Betriebsparameter-Datei gespeichert.

Wenn Sie in diesem Fall ein Gerat mit einer anwenderspezifischen Logikdatei, die
groRer als 3 kB ist, austauschen, blinkt die STS/NS-LED des neuen Gerats acht
Mal und signalisiert damit, dass ein im System behebbarer FDR-Auslésezustand

erkannt wurde.

Gehen Sie wie folgt vor, um die Auslosung zu beheben und den Betrieb wieder

aufzunehmen:
Schritt Aktion
1 Laden Sie Uber die TeSys T DTM-Software die Konfiguration herunter.
2 Schalten Sie die Stromversorgung des LTM R-Controllers aus und wieder ein.
FDR Prozess
Der FDR-Prozess gliedert sich in drei Phasen:
» Zuweisung der Einstellungen fir die IP-Adresse
» Prifung der Datei mit den Betriebsparametern bei jedem Einschalten des
LTM R-Controllers,
+ wenn die automatische Synchronisierung aktiviert ist, regelmailige
Uberprifungen der Betriebsparameter-Datei des LTM R-Controllers.
Die 3 Phasen sind nachfolgend beschrieben:
Zuweisung der Einstellungen fiir die IP-Adresse:
Ablauf Ereignis

1

Das Wartungspersonal weist mit Hilfe der Drehschalter an der Vorderseite des neuen LTM R-Controllers dieselbe
Netzwerk-Adresse zu (000 bis 159), die auch das ausgetauschte Gerat verwendet hat.

2 Das Wartungspersonal schlieRt den neuen LTM R-Controller an das Netzwerk an.
3 Der LTM R-Controller sendet automatisch eine DHCP-Anfrage beziiglich der IP-Parameter an den Server.
4 Der Server sendet folgende Daten an den LTM R-Controller:
» IP-Parameter, einschlieRlich:
o |P-Adresse
o Subnetmaske
o Gateway-Adresse
* |P-Adresse des Servers
5 Der LTM R-Controller ibernimmt die IP-Parameter.

FDR-Startverfahren:
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Ablauf

Ereignis

« Bei Aktivierung des FDR-Dienstes im FDR-Konfigurationsbildschirm:

a Der Controller sendet eine Anfrage an den FDR-Server, um eine Kopie der Konfigurationsdatei zu erhalten.

b Der FDR-Server sendet eine Kopie der Server-Datei an den Controller.

c Der Controller prift, ob die Versionsnummer und die GréRRe der Server-Datei mit dem Gerat kompatibel sind. Ist
die Server-Datei:

* kompatibel, wird die Server-Datei ibernommen;

* nicht kompatibel, versucht der Controller, die Kompatibilitat herzustellen und die neue Datei auf den
Server hochzuladen. Wenn keine Kompatibilitat erreicht werden kann, signalisiert der Controller eine im
System behebbare FDR-Auslésung(!).

Anmerkungen:

1. Da die Werkseinstellung von FDR - Freigabe die Option gewahlt ist, Iadt ein neuer LTM R-Controller beim ersten
Einschalten grundséatzlich eine Server-Datei herunter und versucht, die Einstellungen zu Gibernehmen.

2. Wenn die heruntergeladene Datei leer ist, verwendet der Controller die lokale Datei und sendet eine Kopie dieser
Datei an den Server.

* Wenn FDR - Freigabe deaktiviert ist: Der LTM R-Controller Gibernimmt die Einstellungen der im nicht-flichtigen
Speicher abgelegten Betriebsparameter-Datei.

7

Der LTM R-Controller nimmt den Betrieb wieder auf.

(1) Falls der Controller in den Zustand ,Nicht bereit* wechselt, muss das zugrunde liegende Problem behoben werden und die
Stromversorgung des Controllers muss aus- und wieder eingeschaltet werden, bevor der Betrieb wieder aufgenommen werden kann.

Automatische FDR-Synchronisierung:

Ablauf Ereignis
8 Der Controller prift den Parameter Netzwerk-Port — FDR — Autom. Backup-Periode — Einstellung (697), um
festzustellen, ob der Timer fir die automatische FDR-Synchronisierung abgelaufen ist.
9 Ist der Timer:
* Nicht abgelaufen: Es erfolgt keine Aktion.
* Abgelaufen: Der Controller prift den Parameter Netzwerk-Port - FDR - Autom. Backup - Freigabe (690.3).
10 Einstellung des Parameters Netzwerk-Port - FDR - Autom. Backup - Freigabe (690.3) auf:
* Autom. Backup (1): Der Controller sendet eine Kopie der lokal gespeicherten Datei an den FDR-Server.
» Keine Synchro (0): Der Controller fiihrt keine Aktion aus.
11 Der LTM R-Controller nimmt den Betrieb wieder auf.
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Die folgenden Diagramme veranschaulichen die FDR-Prozesse des Controllers
nach erfolgter Zuweisung einer IP-Adresse:
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FDR-Konfiguration

Der FDR-Dienst GUberwacht die im LTM R-Controller gespeicherte
Betriebsparameter-Datei und vergleicht sie mit der entsprechenden, auf dem
Server gespeicherten Datei.

Falls der FDR-Dienst Abweichungen zwischen diesen beiden Dateien feststellt:
» der Parameter Netzwerk-Port — FDR-Status, Seite 219 ist eingestellt und

» die beiden Betriebsparameter-Dateien (eine auf dem Server, eine im
Controller) mussen synchronisiert werden.

Die Synchronisierung der Betriebsparameter-Dateien kann automatisch oder
manuell unter Verwendung eines Konfigurations-Tools Ihrer Wahl erfolgen.

Einstellungen fiir automatisches Backup: Mit Hilfe der folgenden Parameter
kénnen Sie den LTM R-Controller so konfigurieren, dass seine Betriebsparameter
automatisch mit dem FDR-Server synchronisiert werden:

Parametername Beschreibung

Netzwerk-Port — FDR — Autom. Backup — aktivieren Verwenden Sie diese Einstellung zur Aktivierung/Deaktivierung der
automatischen Synchronisierung der Betriebsparameter-Dateien. Folgende
Optionen stehen zur Auswahl:

» Kein autom. Backup: Die automatische Dateisynchronisierung ist
DEAKTIVIERT (Parameter = 0).

* Autom. Backup: Die automatische Dateisynchronisierung ist AKTIVIERT
und die Datei im Controller wird bei Abweichungen in den Server kopiert
(Parameter = 1).

Netzwerk-Port — FDR — Autom. Backup-Periode — Das in Sekunden angegebene Intervall fiir den Vergleich zwischen der
Einstellung Parameterdatei im Controller und der entsprechenden Datei auf dem Server.

« Einstellbereich = 1 bis 65535 s
¢ Inkremente =1s

*  Werkseinstellung = 120 s

HINWEIS: Wenn die automatische Synchronisierung aktiviert ist, wird
empfohlen, den Parameter Netzwerk-Port — FDR — Autom. Backup-Periode —
Einstellung auf einen Wert groRRer als 120 Sekunden einzustellen.

Einstellungen fiir manuelles Backup und Wiederherstellen: Durch Ausfiihren
der nachfolgend beschriebenen Befehle kdnnen Sie die Betriebsparameter-
Dateien im Controller und auf dem Server manuell synchronisieren:

Name des Befehls Beschreibung

FDR-Datensicherung — Befehl Kopiert die Betriebsparameter-Datei des Controllers auf den Server.

FDR-Datenwiederherstellung — Befehl Kopiert die Betriebsparameter-Datei des Servers in den Controller.

HINWEIS:

*  Wenn die Bits fur ,FDR-Daten — Backup-Befehl“ und ,FDR-Daten —
Wiederherstellungsbefehl” gleichzeitig auf 1 gesetzt werden, dann wird
-,FDR-Daten — Wiederherstellungsbefehl ausgefihrt.

+ ,FDR-Daten — Wiederherstellungsbefehl ist aktiv, unabhangig davon, ob
»Konfig. Uber Netzwerk" aktiviert ist oder nicht.

» ,FDR-Daten — Wiederherstellungsbefehl“ kann nicht ausgefiihrt werden,
wenn der LTM R Netzstréme erkennt.

» Sie sollten jedes Mal, wenn sich die Konfiguration des LTM R-Controllers
andert, die neue Konfiguration manuell fiir den Server aktualisieren,
indem Sie auf Geréat > Dateilibertragung > Backup-Befehl klicken.

FDR-Auslosungsbehebung

Wenn der LTM R-Controller wahrend des FDR-Startvorgangs einen
Auslosezustand erkennt, der einen Benutzereingriff erforderlich macht, gibt die
STS/NS-LED folgende Blinksignale aus:
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Anzahl Blinksignale Zeigt an, dass die Auslosung ...
8 Blinksignale pro Sekunde Im LTMR behoben werden kann
10 Blinksignale pro Sekunde Im System behoben werden kann

Im System behebbare Auslésungen:

Der Betrieb kann wieder aufgenommen werden, nachdem die Ursache der
Ausldsung aulRerhalb des LTMR behoben wurde. Zu den im System behebbaren
Auslésungen zahlen:

+ Keine Datei auf dem Parameter-Server (Netzwerk-Port — FDR-Status = 3).

» Der Parameterdatei-Server oder der TFTP-Dienst ist ausgefallen (Netzwerk-
Port — FDR-Status = 2).

Im LTMR behebbare Auslésungen:

Wenn die Parameterdatei im Server ungliltig oder beschadigt ist, muss die
Auslésung manuell geléscht werden. Der Betrieb kann erst wieder aufgenommen
werden, nachdem eine Parameterdatei unter Verwendung von ,FDR-Daten —
Backup-Befehl* manuell vom Controller auf den Server kopiert und die
Stromversorgung des Controllers aus- und wieder eingeschaltet wurde. Zu den im
LTMR behebbaren Auslésungen zahlen:

» Abweichende Version der Parameterdatei auf dem Parameter-Server und im
LTM R-Controller (Netzwerk-Port — FDR-Status = 13)

* CRC-Abweichung zwischen der Parameterdatei auf dem Server und im LTM
R-Controller (Netzwerk-Port — FDR-Status = 9)

* Inhalt der Parameterdatei ist ungiiltig (Netzwerk-Port — FDR-Status = 4)

FDR-Status

Der Parameter ,Netzwerk-Port — FDR-Status® beschreibt den Status des FDR-
Dienstes wie nachfolgend angegeben.
FDR-Status:

Wert Beschreibung

0 Bereit, IP verfigbar

1 Keine Antwort vom IP-Server

2 Keine Antwort vom Parameter-Server

3 Keine Datei auf dem Parameter-Server

4 Beschadigte Datei auf dem Parameter-Server

5 Leere Datei auf dem Parameter-Server

6 Erkennung von internem Kommunikationsfehler

7 Sicherung der Einstellungen vom Gerat auf dem Parameter-Server nicht erfolgreich

8 Ungiiltige Einstellungen vom Controller gesendet

9 Abweichende CRC zwischen Parameter-Server und Controller

10 Ungliltige IP

11 Doppelt vergebene IP

12 FDR deaktiviert

13 Abweichende Versionen der Gerateparameter-Datei (z. B. wenn versucht wird, einen LTM R 08EBD gegen einen LTM

R 100 EBD auszutauschen)

1672614DE-02

219




Kommunikationsfunktionen

Rapid Spanning Tree Protocol

Uberblick

Der Rapid Spanning Tree Protocol (RSTP)-Dienst verwaltet den Zustand auf
jedem Port jedes Gerats in der local area network (LAN)-Schleife. Das RSTP ist
so konfiguriert, dass es auf Kommunikationsverluste von Geraten im Netzwerk

innerhal

b von 50 Millisekunden reagiert und sie behebt.

HINWEIS: Maximal 16 Gerate dlrfen fur 50 Millisekunden mit dem

Sch

Discovery-Vorgang

leifennetzwerk verbunden sein, damit es mdglichst effizient arbeiten kann.

Discovery ist eine automatisierte Verbindung mit einem Gerat mit unbekannter IP-
Adresse, das eine direkte PC-Verbindung und eine Schnittstelle fir den
Webseitenzugriff verwendet.

Discovery funktioniert nur auf MS Windows Vista, 7 and 8-Betriebssystemen.

Schritt

Automatisierte Aktion

1

Deaktivieren Sie das Antivirusprogramm auf dem PC, der mit TeSys T verbunden ist.

2

Schliellen Sie den PC liber ein RJ45-Kabel an den TeSys T an.

3

+  Offnen Sie Windows.
Erweitern Sie das Netzwerk, um alle Netzwerkverbindungen anzuzeigen.

» Das verbundene Geréat sollte innerhalb von ein paar Sekunden in der Liste
erscheinen.

Doppelklicken Sie auf den angeschlossenen TeSys T.

So finden Sie die Bezeichnung von TeSys T:

TeSys T ist nicht im DHCP-Modus konfiguriert: TeSysT-XXYYZZ, wobei XXYYZZ
die letzten 3 Byte der MAC-Adresse darstellen.

+ TeSys Tistim DHCP-Modus als TeSysTXYZ konfiguriert, wobei XY der Position
des Zehner-Drehschalters und Z der Position des Einer-Drehschalters entspricht.

Greifen Sie auf der Webseiten-Schnittstelle auf den TeSys T zu.

HIN
dea
Anti

Ethernet Diagnose

Uberblick

WEIS: Wird das Produkt nicht erkannt, wiederholen Sie den Vorgang mit
ktiviertem Antivirusprogramm. Vergessen Sie nicht, das
virusprogramm danach wieder zu aktivieren.

Der LTM R-Controller meldet Diagnosedaten, die seine Ethernet-Netzwerk-

Kommu

nikationsschnittstelle beschreiben — dazu gehéren:

» Datenparameter bezlglich folgender Controller-Informationen:

o
o
o
o

o

* ein

IP-Adresseinstellungen

Verfahren zur Zuweisung von IP-Adressen

virtuelle Verbindungen

Kommunikations-Historie

Kommunikationsdienste und deren Status

Parameter, der die Giiltigkeit der Daten in den einzelnen

Datenparametern beschreibt.

HIN

WEIS: Es wird empfohlen, die Diagnoseregister jede Sekunde zu lesen.
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HINWEIS: Die Antwort auf die erste Anfrage enthalt entweder nur Nullen oder
alte Daten. Die Antwort auf die zweite und alle nachfolgenden Anfragen
enthalt die aktuellen Diagnosedaten fiir den Netzwerk-Port.

Ethernet — Basis-HW-Dial. — Guiltigkeit

Der Parameter ,Ethernet — Grundlegende diagnostische Giiltigkeit* prift und
meldet die Giiltigkeit der Ethernet-Netzwerkdiagnosedaten. Ein Bit in diesem
Parameter gibt den Status eines zugehdrigen Ethernet-Netzwerk-
Datenparameters an.

Bedeutung der Bit-Werte:

Wert Die Parameterdaten sind ...

0 invalid

1 glltig
Der Parameter ,Ethernet — Basis-HW-Dial. — Gilltigkeit® ist 32 Bit lang.
Die Bits dieses Parameters geben die Glltigkeit der folgenden Ethernet-
Datenparameter an:

Bit Beschreibt die Giiltigkeit von Daten in diesem Parameter:

0 Modus zur Zuweisung von |IP-Adressen

1 Ethernet-Geratename

2 Ethernet — Zahler fir empfangene MB-Nachrichten

3 Ethernet — Zahler fiir gesendete MB-Nachrichten

4 Zahler fir gesendete Meldungen ,EthernetMB hat Fehler erkannt*

5 Ethernet — Zahler fiir gedffnete Server

6 Ethernet — Zahler fiir gedffnete Clients

7 Ethernet — Zahler fiir fehlerfrei bertragene Frames

8 Ethernet — Zahler fiir fehlerfrei empfangene Frames

9 Ethernet — Frame-Format

10 Ethernet MAC-Adresse

11 Ethernet Gateway

12 Ethernet Subnetmaske

13 Ethernet IP Adresse

14 Ethernet-Dienststatus

15 (nicht anwendbar — immer 0)

16 Ethernet-Dienste

17 Ethernet — Globaler Status

18-31 (Reserviert —immer 0)

Ethernet — Globaler Status

Der Parameter ,Ethernet — Globaler Status® gibt den Status der folgenden, vom
LTM R-Controller bereitgestellten Dienste an:

Fast Device Replacement (FDR)
Modbus — Messaging tber Port 502 (nur Modbus/TCP)

Dieser Parameter ist 2 Bit lang.

Bedeutung der Parameterwerte:
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Bit Bedeutet...

0 Mindestens ein aktivierter Dienst weist einen nicht behobenen erkannten Fehler auf.

1 Alle aktivierten Dienste funktionieren ordnungsgemafn
Bei einem Aus- und Wiedereinschalten der Stromversorgung sowie bei einem
Reset des Controllers wird der Parameter ,Ethernet — Globaler Status® geldscht.

Ethernet-Services — Giltigkeit
Der Parameter ,Ethernet-Services — Glltigkeit* gibt an, ob der LTM R-Controller
eine NachrichtenUbertragung uber Port 502 unterstitzt.
HINWEIS: Port 502 ist ausschlieBlich fiir Modbus-Meldungen reserviert.

Der Parameter ,Ethernet — Unterstitzte Dienste ist 1 Bit lang.
Bedeutung der Parameterwerte:

Wert Messaging uiber Port 502 wird...

0 Nicht unterstutzt

Unterstutzt

Ethernetdienste - Status

Der Parameter ,Ethernetdienste — Status” gibt den Status des Ethernet-
Parameters ,Unterstltzte Dienste® an, d. h. den Status der
Nachrichtentbertragung Uber den Controller-Port 502.

Dieser Parameter ist 3 Bit lang.

Bedeutung der Parameterwerte:

Wert Messaging liber Port 502 ist...
1 inaktiv
2 Betrieb
Bei einem Aus- und Wiedereinschalten der Stromversorgung sowie bei einem
Reset des Controllers wird der Parameter ,Ethernet-Services — Status® geléscht.
Ethernet IP Adresse

Der Parameter ,Ethernet IP-Adresse” beschreibt die IP-Adresse, die dem LTM R-
Controller im Rahmen der |IP-Adressenzuweisung, Seite 209 zugewiesen wurde.

Die Ethernet IP-Adresse besteht aus vier Byte-Werten in Punkt-Dezimal-Notation.
Jeder Byte-Wert ist eine Ganzzahl von 000 bis 255.

Ethernet Subnetmaske

Der Parameter ,Ethernet-Subnetmaske” wird auf den Wert fiir die Ethernet IP-
Adresse angewendet, um die Host-Adresse des LTM R-Controllers festzulegen.

Die Ethernet-Subnetmaske besteht aus vier Byte-Werten in Punkt-Dezimal-
Notation. Jeder Byte-Wert ist eine Ganzzahl von 000 bis 255.
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Ethernet-Gateway-Adresse

Der Parameter ,Ethernet-Gateway-Adresse® beschreibt die Adresse des
Standard-Gateways, d. h. des Knotens, der als Zugangspunkt zu anderen
Netzwerken fir einen Datenaustausch mit dem LTM R-Controller dient.

Die Ethernet-Gateway-Adresse besteht aus vier Byte-Werten in Punkt-Dezimal-
Notation. Jeder Byte-Wert ist eine Ganzzahl von 000 bis 255.

Ethernet — MAC-Adresse

Der Parameter ,Ethernet MAC-Adresse” beschreibt die MAC-Adresse (Media
Access Control = Medienzugriffskontrolle), auch als Hardware-ldentifier
bezeichnet, die einem LTM R-Controller als eindeutige Kennung zugewiesen wird.

Die Ethernet-MAC-Adresse besteht aus sechs hexadezimalen Byte-Werten von
0x00 bis OxFF.

Ethernet Il - Framing

Der Parameter ,Ethernet lI-Framing“ beschreibt die vom LTM R-Controller
unterstutzten Ethernet-Frame-Formate. Dazu gehdren:

* Funktion: Kann das Gerat ein Frame-Format unterstiitzen?

» Konfiguration: Ist das Gerat fur die Unterstutzung eines Frame-Formats
konfiguriert?

+ Betrieb: Funktioniert das konfigurierte Frame-Format einwandfrei?

HINWEIS: Der Ethernet-Frame-Typ (Ethernet Il oder 802.3) wird mit Hilfe des
Parameters ,Netzwerk-Port — Einstellung Frame-Typ* konfiguriert.

Dieser Parameter ist drei Woérter lang.

Die Ethernet lI-Framing-Daten werden wie folgt gespeichert:

Wort Bit Beschreibung Werte
1 0 Ethernet lI-Framing unterstiitzt * 0= nicht unterstutzt
* 1=unterstutzt
1 Ethernet lI-Framing — Empfanger unterstiitzt * 0 = nicht unterstutzt
* 1= unterstutzt
2 Ethernet lI-Framing — Sender unterstiitzt * 0= nicht unterstutzt
1 = unterstutzt
3 Ethernet — Autom. Erfassung unterstutzt ¢ 0= nicht unterstitzt
* 1 =unterstitzt
4-15 (Reserviert) immer 0
2 0 Ethernet II-Framing konfiguriert * 0 = nicht konfiguriert
* 1 =konfiguriert
1 Ethernet II-Framing — Empfanger konfiguriert * 0 = nicht konfiguriert
* 1 =konfiguriert
2 Ethernet lI-Framing — Sender konfiguriert * 0= nicht konfiguriert
* 1 =konfiguriert
3 Ethernet — Autom. Erfassung konfiguriert * 0= nicht konfiguriert
» 1 =konfiguriert
4-15 (Reserviert) immer 0
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Wort Bit Beschreibung Werte
3 0 Ethernet ll-Framing einsatzbereit * 0= nicht einsatzbereit
* 1= einsatzbereit
1 Ethernet II-Framing — Empfanger einsatzbereit * 0= nicht einsatzbereit
1 = einsatzbereit
2 Ethernet Il-Framing — Sender einsatzbereit * 0= nicht einsatzbereit
1 = einsatzbereit
3 Ethernet — Autom. Erfassung einsatzbereit * 0= nicht einsatzbereit
1 = einsatzbereit
4-15 (Reserviert) immer 0

Ethernet — Zahler fur korrekt empfangene Frames

Der Parameter ,Ethernet — Zahler fur korrekt empfangene Frames* enthalt die
Gesamtzahl der Ethernet-Frames, die vom LTM R-Controller erfolgreich
empfangen wurden.

Dieser Parameter ist ein UDInt-Parameter. Bei einem Aus- und Wiedereinschalten
der Stromversorgung sowie bei einem Reset des Controllers wird der Parameter
gelbscht.

Der Parameter ,Ethernet — Zahler fir korrekt empfangene Frames® besteht aus
vier hexadezimalen Werten von 0x00 bis OxFF.

Ethernet — Zahler fir korrekt iibertragene Frames

Der Parameter ,Ethernet — Zahler flr korrekt ibertragene Frames* enthalt die
Gesamtzahl der Ethernet-Frames, die vom LTM R-Controller erfolgreich
Ubertragen wurden.

Dieser Parameter ist ein UDInt-Parameter. Bei einem Aus- und Wiedereinschalten
der Stromversorgung sowie bei einem Reset des Controllers wird der Parameter
gelbscht.

Der Parameter ,Ethernet — Zahler fiir korrekt ibertragene Frames* besteht aus
vier hexadezimalen Werten von 0x00 bis OxFF.

Ethernet — Zahler fur geoffnete Clients

Der Parameter ,Ethernet — Zahler fiir gedffnete Clients® enthalt die Anzahl der
offenen TCP-Client-Verbindungen. Er ist nur auf Gerate mit TCP-Clients
anwendbar.

Dieser Parameter ist ein Ulnt-Parameter. Bei einem Aus- und Wiedereinschalten
der Stromversorgung sowie bei einem Reset des Controllers wird der Parameter
gelbscht.

Der Parameter ,Ethernet — Zahler fiir gedffnete Clients” besteht aus zwei
hexadezimalen Werten von 0x00 bis OxFF.

Ethernet - Zahler fur geoffnete Server

Der Parameter ,Ethernet — Zahler fiir gedffnete Server” enthalt die Anzahl der
offenen TCP-Server-Verbindungen. Er ist nur auf Gerate mit TCP-Server
anwendbar.

Dieser Parameter ist ein Ulnt-Parameter. Bei einem Aus- und Wiedereinschalten
der Stromversorgung sowie bei einem Reset des Controllers wird der
Parametergeldscht.
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Der Parameter ,Ethernet — Zahler fiir gedffnete Server” besteht aus zwei
hexadezimalen Werten von 0x00 bis OxFF.

Zahler fuir gesendete Meldungen ,,Ethernet MB hat Fehler erkannt*

Der Parameter ,Gesendete Meldungen Ethernet MB hat Fehler erkannt enthalt
die Anzahl von:

« EtherNet/IP- oder Modbus/TCP-Anfragepakete mit Fehlern im Header, die
von diesem LTM R-Controller empfangen wurden (Nicht gezahlt werden
Fehler im Datenteil von EtherNet/IP- oder Modbus/TCP-Anfragepaketen.)

* Ausnahmen fur EtherNet/IP oder Modbus/TCP infolge einer fehlerhaften
Kombination aus physischem Port und Gerate- ID

Dieser Parameter ist ein UDInt-Parameter. Bei einem Aus- und Wiedereinschalten
der Stromversorgung sowie bei einem Reset des Controllers wird der Parameter
geldscht.

Ethernet — Zahler fiir gesendete MB-Nachrichten

Der Parameter ,Ethernet — Zahler fir gesendete MB-Nachrichten® enthalt die
Gesamtzahl der Modbus-Nachrichten. Nicht gezahlt werden erkannte Modbus-
Fehlermeldungen, die von diesem LTM R-Controller gesendet wurden.

Dieser Parameter ist ein UDInt-Parameter. Bei einem Aus- und Wiedereinschalten
der Stromversorgung sowie bei einem Reset des Controllers wird der Parameter
geldscht.

Ethernet — Zahler fur empfangene MB-Nachrichten

Der Parameter ,Ethernet — Zahler fir empfangene MB-Nachrichten” enthalt die
Gesamtzahl der Modbus-Nachrichten, die von diesem LTM R-Controller
empfangen wurden.

Dieser Parameter ist ein UDInt-Parameter. Bei einem Aus- und Wiedereinschalten
der Stromversorgung sowie bei einem Reset des Controllers wird der Parameter
geldscht.

Ethernet Geratename

Der Parameter ,Ethernet — Geratename* enthalt die 16 Zeichen umfassende
Zeichenkette zur Identifizierung des LTM R-Controllers.

Dieser Parameter ist 16 Byte lang.

Ethernet IP-Zuweisungsfahigkeit

Der Parameter ,Ethernet IP-Zuweisungsfahigkeit“ beschreibt die fir den LTM R-
Controller verfigbaren IP-Adressierungsquellen. Es kdnnen bis zu vier
verschiedene IP-Adressierungsquellen beschrieben werden.

Dieser Parameter ist 4 Bit lang.

Der Parameter ,Ethernet — IP-Zuweisungsfahigkeit speichert Daten wie folgt:

Bit IP-Adressierungsquelle ... Werte

0 DHCP-Server, der unter Verwendung des Geratenamens uber die beiden * 0 = nicht verfugbar
Drehschalter eingestellt wird 1 = verfigbar

1 Aus der MAC-Adresse abgeleitet. Der Drehschalter fiir Einer ist auf BootP * 0= nicht verfugbar

gesetzt, aber es wurde keine IP-Adresse vom Server empfangen. . 1=verfiigbar
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* Ethernet IP-Adresseinstellungen
* Ethernet-Subnetmaske — Einstellung
» Ethernet-Gateway-Adresse — Einstellung

Bit IP-Adressierungsquelle ... Werte

2 Aus der MAC-Adresse abgeleitet. Beide Drehschalter sind auf Ganzzahlen » 0= nicht verfligbar
gesetzt, aber es wurde keine IP-Adresse vom DHCP-Server empfangen. « 1 =verfugbar

3 Gespeicherte Konfigurationsparameter: * 0= nicht verfigbar

+ 1 =verfligbar

Ethernet IP-Zuweisung funktionsbereit

Der Parameter ,Ethernet IP-Zuweisung funktionsbereit® gibt an, wie dem LTM R-
Controller die aktuelle IP-Adresse zugewiesen wurde. Es ist immer nur eine (von
vier) verschiedenen IP-Adressierungsquellen gleichzeitig einsatzbereit.

Dieser Parameter ist 4 Bit lang.

Der Parameter ,Ethernet — IP-Zuweisung funktionsbereit“ speichert Daten wie

folgt:
Bit IP-Adressierungsquelle ... Werte
0 DHCP-Server, der unter Verwendung des Geratenamens Uber die beiden * 0 = nicht einsatzbereit
Drehschalter eingestellt wird « 1 = einsatzbereit
1 Aus der MAC-Adresse abgeleitet. Der Drehschalter fur Einer ist auf BootP + 0= nicht einsatzbereit
gesetzt, aber es wurde keine IP-Adresse vom Server empfangen. .« 1= einsatzbereit
2 Aus der MAC-Adresse abgeleitet. Beide Drehschalter sind auf Ganzzahlen » 0= nicht einsatzbereit
gesetzt, aber es wurde keine IP-Adresse vom DHCP-Server empfangen. .« 1= einsatzbereit
3 Gespeicherte Konfigurationsparameter: * 0= nicht einsatzbereit
» Ethernet IP-Adresseinstellungen * 1 =einsatzbereit
+ Ethernet-Subnetmaske — Einstellung
+ Ethernet-Gateway-Adresse — Einstellung
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Einfuhrung in den Logik-Editor

Uberblick

Dieses Kapitel bietet eine Beschreibung des Logik-Editors.

Beschreibung des Logik-Editors

Uberblick

Ein programmierbarer Controller liest Eingénge aus, fuhrt auf der Grundlage eines
Steuerungsprogramms Logikoperationen durch und schreibt in Ausgange. Mit
dem Logik-Editor kdnnen Sie vordefinierte Steuerungsprogramme fur den LTM R-
Controller anwenderspezifisch anpassen. Der Logik-Editor ist ein leistungsstarkes
Programmierwerkzeug, das nur in SoMove mit TeSys T DTM zur Verfiigung steht.
Das Erstellen eines Steuerungsprogrammes fiir einen LTM R-Controller besteht
aus dem Schreiben einer Abfolge von Anweisungen (Logikbefehle) in einer der
Programmiersprachen fur die anwenderspezifische Logik.

Verwendungszweck des Logik-Editors

Logik-ID

Der Hauptzweck des Logik-Editors ist das Modifizieren von Befehlen im
Steuerungsprogramm, die:

» lokale/dezentrale Steuerungsquellen verwalten
» die Zuordnung der E/A-Logik des LTM R-Controllers definieren

+ Timer steuern, die zum Beispiel die Ubergange von einem Niederspannungs-
zu einem Hochspannungsschiitz in einem Zwei-Schritt-Starter mit reduzierter
Spannung zur Implementierung der Start-, Halt- und Riicksetzfunktion eines
Motor-Controllers handhaben

* Auslésungen durchfiihren
» Ricksetzungen durchfiihren

Mit dem Logik-Editor kénnen Sie den vordefinierten Logikprogrammen des
LTM R-Controllers (Betriebsmodi) spezielle Funktionen hinzufiigen, um
individuelle Anwendungsanforderungen zu erfiillen.

Alle Betriebsmodus-Programme werden durch eine eindeutige Logik-1D
identifiziert. Die Logik-ID eines vordefinierten Betriebsmodus-Programms ist eine
Zahl von 2 bis 11. Wenn ein vordefiniertes Betriebsmodus-Programm individuell
angepasst wird, muss die Logik-ID des individuell angepassten Programms gleich
der Logik-ID des vordefinierten Programms + 256 sein.

In der folgenden Tabelle sind die Logik-IDs fur die Betriebsmodi angegeben:

Betriebsmodus Logik-ID des vordefinierten Programms Logik-ID des individuell angepassten Programms
Reserviert 0-1 256-257

2-Draht - Uberlast 2 258

3-Draht - Uberlast 3 259

2-Draht - unabhéangig 4 260

3-Draht - unabhangig 5 261

2-Draht - Reverser 6 262
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Betriebsmodus Logik-ID des vordefinierten Programms Logik-ID des individuell angepassten Programms
3-Draht - Reverser 7 263

2-Draht 2-Schritt 8 264

3-Draht 2-Schritt 9 265

2-Draht 2-Drehzahlen 10 266

3-Draht 2-Drehzahlen 11 267

Reserviert 12-255 268-511

Anwenderspezifische Programme

Ein anwenderspezifisches Programm ist ein vordefiniertes Logikprogramm fur
einen LTM R-Controller mit speziellen Funktionen fur individuelle
Anwendungsanforderungen.

Wenn der LTM R-Controller fur die vordefinierten Betriebsmodi konfiguriert ist,
flihrt er die Steuerungsfunktionen sowohl mittels der Firmware in seinem
Mikroprozessor als auch mittels des PCode durch.

Wenn der LTM R-Controller fir ein anwenderspezifisches Programm konfiguriert
ist, behalt er die durch seinen Mikroprozessor gesteuerten Funktionen bei. Zu
diesen Funktionen zahlen die folgenden inharenten Eigenschaften des
,=ubergeordneten“ vordefinierten Betriebsmodus:

» Einschrankungen dessen, was in Register 704 (Netzwerkbefehlsregister)
geschrieben werden kann.

* Anzeige des Betriebsstatus im Anzeigemodus (zum Beispiel Rechtslauf/
Linkslauf, niedrige/hohe Drehzahl)

» Automatische Anpassung der Leistungs- und Leistungsfaktormessung im 2-
Schritt-Modus bei gewahltem Stern-Dreieck-Anlauf

* Einschrankungen hinsichtlich der per Menl wahlbaren Ausweichsequenzen
(Fallback-Modi)

+ Spezielle Verhaltensweisen hinsichtlich des Anlaufzyklus im 2-Schritt-Modus

+ Einschrankungen hinsichtlich der Einstellbarkeit der Ubergangs-Timer per
Menii

Struktur der vordefinierten Programme

Fur TeSys T DTM auf SoMove sind zehn vordefinierte Programme verflgbar.

Die vordefinierten Programme fiihren die folgenden verschiedenen Teile
nacheinander aus:

+ ldentifizierung der Programmlogik anhand der Logik-ID
+ Management der Eingange

» Ausflihrung des Betriebsmodus

» Aktualisierung der Ausgange

Die Ausflihrung des Betriebsmodus ist in die Funktion CALL EOM eingebettet und
wird mit ihr aufgerufen.

Das bietet die Moéglichkeit, die Verwaltung der Eingédnge und Ausgange lhres
anwenderspezifischen Programmes individuell anzupassen, ohne die Ausflihrung
des Betriebsmodus zu modifizieren.

Programmiersprachen und -werkzeuge des Logik-Editors

Der Logik-Editor bietet zwei Programmiersprachen und -werkzeuge:
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Logikbefehle

Die strukturierte Textsprache, eine Anweisungslistensprache, die mit dem
strukturierten Texteditor bearbeitbar ist.

Funktionsblockdiagramm (FBD), eine objektorientierte Programmiersprache,
die mit dem FBD-Editor bearbeitbar ist.

Jede der Programmiermethoden erflllt die Ziele Ihrer Programmierung. Der
Logik-Editor Iasst Ihnen dennoch die Wahl lhrer Vorzugs-Programmiermethode.

Sowohl die strukturierte Textsprache als auch die FBD-Sprache realisieren die
folgenden Befehlstypen:

Programmlogikbefehle
Boolesche Befehle
Registerbefehle
Timerbefehle
Zahlerbefehle
Latch-Speicherbefehle
Mathematische Befehle

Strukturierter Texteditor

Die folgende Abbildung zeigt den in the TeSys T DTM integrierten strukturierten Texteditor:

SoMave Lite
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77 ON_SET_TMP_REG 1 0
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70,  SET_TMP_BIT 0 0
50;  LOAD_BIT 1020 10
g1 SET_TMP_BIT 0 1
sz I/
a3 I/
54 LOAD TMP BIT 1 4
55, AND_TMP_BIT 0 0
G5  AND_TMP BIT 0 1
a7 AND_NWOT_TMP BIT 56 2
55 SET_TMP_BIT 55 4
g0 LOAD_TMP_BIT 0 1
o0;  SET_TMP_BIT 56 2
21 LOAD_TMP BIT 1 4
oz, AND WOT TMP BIT 56 O
23 AND TMP BIT 1 2
94 OR_TMP_BIT 55 4
95 SET_TMP_BIT 55 4
95 COUNTER 54 0 55
o M
95 LOAD TMP_BIT 1 4
9o;  SET_TMP_BIT 56 0
w0, ff
101, AND TMP BIT 54 0
10zi  SET_TMP_BIT 54 0
103 ff
104 LOAD_WOT_TMP BIT 1 4
105 AND_TMP BIT 0 O
105! SET_TMP BIT 56 1
107, LOAD WOT_TMP BIT 54 O
105 AND_TMP BIT 1 4
109)  AND_TMP BIT 0 O
110, OR TMP BIT 56 1

)|_x
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FBD-Editor

Die folgende Abbildung zeigt den FBD-Editor in TeSys T DTM:
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LTMR }

Create Diagram and Hit Compile 1!

Verwendung des Logik-Editors

Uberblick

Mit dem Logik-Editor kénnen Sie Ihre eigenen anwenderspezifischen
Logikprogramme lhren Anforderungen entsprechend erstellen und prifen.
Danach wird die Firmware des LTM R-Controllers geladen und die von lhnen
erstellten Anweisungen werden ausgefiihrt.

Aufgabenflussdiagramm

Im folgenden Diagramm sind alle Aufgaben dargestellt, die wahrend der
Erstellung und Modifizierung eines anwenderspezifischen Logikprogramms
auszuflihren sind.
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Hinweis: Die definierte Abfolge dient zu Beispielzwecken. Welche Abfolge Sie
selbst definieren, ist von lhren eigenen Arbeitsmethoden abhangig.

Methode zur anwenderspezifischen Anpassung in strukturiertem
Text

Schritt Aktion

1 Definieren Sie die Betriebsmodi, die Ihren Anwendungsanforderungen entsprechen.

2 Offnen Sie die Programmdatei des vordefinierten Betriebsmodus (*.rtf-Datei) im
Logik-Editor.

3 Bearbeiten Sie das vordefinierte Programm in strukturiertem Text, passen Sie das

Programm anhand einer der drei folgenden Methoden an:

«  Der vordefinierte Betriebsmodus entspricht Ihren Anwendungsanforderungen:
Verwenden Sie nur die Funktion CALL EOM.

«  Der vordefinierte Betriebsmodus entspricht Ihren Anwendungsanforderungen,
es sind aber zusatzliche Funktionen erforderlich: Verwenden Sie die Funktion
CALL_EOM und fiigen Sie im Anschluss an die CALL_EOM-Anweisungen
zusatzliche Anweisungen hinzu.

«  Der vordefinierte Betriebsmodus entspricht nicht lhren
Anwendungsanforderungen: Starten Sie ein vollig neues Programm (nicht

empfohlen).
4 Wenn nétig, bearbeiten Sie die Eingange des individuell angepassten Programms.
5 Wenn nétig, bearbeiten Sie die Ausgange des individuell angepassten Programms.
6 Aktualisieren Sie die Logik-ID, Seite 227 entsprechend der CALL EOM-Funktion und
dem Steuerungsmodus.
7 Simulieren Sie das anwenderspezifische Programm.
8 Kompilieren Sie das anwenderspezifische Programm.
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Methode zur anwenderspezifischen Anpassung in FBD

Schritt Aktion

1 Offnen Sie eine leere FBD-Programmseite.

2 Definieren Sie das Management der Eingange des anwenderspezifischen
Programms.

3 Definieren Sie die Ausfiihrung des Betriebsmodus. Verwenden Sie dafir eine der

folgenden drei Methoden:

» Einer der Betriebsmodi entspricht Ihren Anwendungsanforderungen:
Verwenden Sie nur die Funktion CALL EOM.

» Einer der Betriebsmodi entspricht lnren Anwendungsanforderungen, es sind
aber zuséatzliche Funktionen erforderlich: Verwenden Sie die Funktion CALL
EOM und fligen Sie im Anschluss an die CALL EOM-Anweisungen zusatzliche
Anweisungen hinzu.

» Keiner der Betriebsmodi entspricht Ihren Anwendungsanforderungen: erstellen
Sie ein vollig neues Programm (nicht empfohlen).

4 Definieren Sie das Management der Ausgange des anwenderspezifischen
Programms.

5 Aktualisieren Sie die Logik-ID, Seite 227 entsprechend der CALL EOM-Funktion und
dem Steuerungsmodus.

6 Simulieren Sie das anwenderspezifische Programm.

7 Kompilieren Sie das anwenderspezifische Programm.

Eigenschaften des anwenderspezifischen
Logikprogramms

Einflihrung

Die Ubertragung der Daten zum und vom LTM R-Controller erfolgt in Form von
16-Bit-Registern. Die Register sind in numerischer Reihenfolge angeordnet und
werden durch eine 16-Bit-Registeradresse (0...65.535) referenziert.

Das anwenderspezifische Logikprogramm kann die Werte von drei Registertypen
modifizieren:

* LTM R-Controllervariablen
» Temporare Register
* Nicht-flichtige Register

Logikspeichereigenschaften

Die Liste der Befehle fir das Steuerungsprogramm ist im internen nicht-fliichtigen
Speicherbereich des LTM R-Controllers gespeichert.

Das Format dieses Logikspeichers ist in der folgenden Tabelle dargestellt:

Speicherstel- | Element Baureihe Beschreibung
le
0 LogikprogrammgroRe (n) 0-8191 16-Bit-Wort

0 bedeutet, dass kein
anwenderspezifisches Programm

geladen ist.
1 Logik-Prifsumme 0-65535 Summe des Programmspeichers ab
Offset 2...n+2
2 Logik-ID 0-511, Seite 227 Kennung des anwenderspezifischen

Logikprogramms im LTM R-Controller
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Speicherstel- | Element Baureihe Beschreibung

le

3 Logikbefehl/Argument 1 Ein-Wort-Logikfunktion
Abhangig vom Logikbefehlstyp, Seite 254

4 Logikbefehl/Argument 2

5 Logikbefehl/Argument 3

n+2 Logikbefehl/Argument n - Ein-Wort-Logikfunktion

Logikspeicherbegrenzungen

Die ProgrammgréRe ist abhangig von der Anzahl der Logikbefehle. Wahrend ein
Befehl und seine Argumente im Texteditor eine einzige Zeile beanspruchen,
belegen sie im Speicher so viele Speicherstellen wie Argumente.

Zum Beispiel belegt der Befehl Timer 0.1 980 vier Speicherstellen.

Definition der anwenderspezifischen Logikvariablen

Einfiihrung

Mit dem Logik-Editor kdnnen Sie Befehle im Steuerungsprogramm
implementieren, die den LTM R-Controller anweisen, die temporaren oder nicht-
flichtigen oder LTM R-Variablen auszulesen oder in sie zu schreiben.

Der LTM R-Controller definiert jedes Register der anwenderspezifischen Logik
durch eine Ganzzahl, die seine Adresse im Speicherplatz der
anwenderspezifischen Logik beschreibt. Der Wert dieser Ganzzahl beginnt bei
der Adresse 0. Die maximale Adresse ist 1 minus der Anzahl der fiir temporare
Register im LTM R-Controller zur Verfiigung stehenden Speicherstellen. Der
LTM R-Controller fuhrt die Anzahl verfugbarer temporarer Register als Wert im
LTM R-Steuerungsregister 1204 auf, dem Parameter flir den temporaren
Speicherbereich der anwenderspezifischen Logik.

Temporare Register

Der Controller stellt im temporaren Speicher Register bereit, auf die man tber
Logikbefehle zugreifen kann. Da sich diese Register im temporaren oder
flichtigen Speicher befinden, behalten Sie nach einem Ein-/Ausschaltzyklus des
Controllers ihren Wert nicht bei.

Variablen kénnen in temporaren Registern im Bereich von 0 bis 299 gespeichert
werden. Somit sind 300 temporare Register verfiigbar.

Nicht-flichtige Register

Der LTM R-Controller stellt im nicht-flichtigen Speicher Register flir Logikbefehle
bereit. Da sich diese Register im nicht-flichtigen Speicher befinden, behalten Sie
nach einem Ein-/Ausschaltzyklus des Controllers ihren Wert bei.

Variablen kénnen in nicht-flichtigen Register im Bereich von 0 bis 63 gespeichert
werden. Somit sind 64 nicht-flichtige Register verfigbar.
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Definition der LTM R-Variablen

Uberblick

Mit Befehlen der anwenderspezifischen Logik kbnnen die Werte der Schreib-/
Leseregister des LTM R-Controllers verandert werden.

LTM R-Variablen

Der Controllerspeicher enthalt Datenregister an den Adressen im Bereich von 0
bis 1399.

Jedes Register ist ein 16-Bit-Wort und ist entweder:
» schreibgeschutzt und enthalt Werte, die nicht bearbeitbar sind.
» ein Schreib-/Leseregister mit Werten, die bearbeitbar sind.

Zugriff auf Variablen

Mit dem Logik-Editor kdnnen Sie auf alle Variablen des LTM R-Controllers
zugreifen, die im Abschnitt zu Kommunikationsvariablen im Kapitel Verwendung
der TeSys T LTM R Motormanagementcontroller-Benutzerhandbliicher definiert
sind.

Register der anwenderspezifischen Logik

Register 1200...1205 werden vom TeSys T DTM flr den Zugriff auf interne Daten
im LTM R-Controller verwendet. Auf diese Register der anwenderspezifischen
Logik kann auch von den Kommunikationsports aus zugegriffen werden. Diese
schreibgeschiitzten Register werden in den folgenden Abschnitten beschrieben.

In der folgenden Liste sind diese Register aufgefihrt:

Register Definition Bereich (Wert)
1200 Statusregister der anwenderspezifischen Logik
1201 Version der anwenderspezifischen Logik
1202 Speicherbereich der anwenderspezifischen Logik
0-65535
1203 Belegter Speicherbereich der anwenderspezifischen Logik
1204 Temporarer Speicherbereich der anwenderspezifischen Logik
1205 Nicht-fliichtiger Speicherbereich der anwenderspezifischen Logik

Register 1200

Register 1200 ist das Statusregister der anwenderspezifischen Logik. Es
ermdglicht dem anwenderspezifischen Programm die Konfigurierung der E/A-
Belegung.

In der folgenden Tabelle sind die einzelnen Bits in diesem Register definiert:

Bit-Nummer Beschreibung
0 Anwenderspezifische Logik - Lauf
1 Anwenderspezifische Logik - Halt
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Bit-Nummer Beschreibung
2 Anwenderspezifische Logik - Rickstellung
3 Anwenderspezifische Logik - zweiter Schritt
4 Anwenderspezifische Logik - Ubergang
5 Anwenderspezifische Logik - Phasenumwandlung
6 Anwenderspezifische Logik - Netzwerksteuerung
7 Anwenderspezifische Logik - FLC-Wahl
8 (Reserviert)
9 Anwenderspezifische Logik - LED AUX 1 der LTM CU Control Operator Unit
10 Anwenderspezifische Logik - LED AUX 2 der LTM CU Control Operator Unit
11 Anwenderspezifische Logik - Stopp-LED der LTM CU Control Operator Unit (nicht verwendet)
12 Anwenderspezifische Logik - LO1
13 Anwenderspezifische Logik - LO2
14 Anwenderspezifische Logik - LO3
15 Anwenderspezifische Logik - LO4
Register 1201
Register 1201 gibt die Funktionsversion der anwenderspezifischen Logik an.
Diese Versionsnummer kennzeichnet eine bestimmte Gruppe von Logikbefehlen,
die durch den LTM R-Controller unterstiitzt werden.
Register 1202
Register 1202 definiert den verfigbaren Logikspeicherplatz, d. h. die Anzahl der
Worte im nicht-flichtigen Logikspeicher des LTM R (16 Bit), die fiir die
Speicherung von Logikbefehlen zur Verfigung stehen.
Register 1203
Register 1203 definiert den belegten Logikspeicherplatz, d. h. die Anzahl der
Worte im nicht-flichtigen Logikspeicher des LTM R (16 Bit), die durch aktuell im
LTM R-Controller gespeicherte Logikbefehle belegt sind.
Register 1204
Register 1204 definiert die Anzahl der durch den LTM R-Controller bereitgestellten
temporaren Register.
Register 1205

Register 1205 definiert die Anzahl der durch den LTM R-Controller bereitgestellten
nicht-fliichtigen Register.

1672614DE-02

235




Einfihrung in den Logik-Editor

Register 1301...1399

Register 1301-1399 sind die Allzweckregister fir Logikfunktionen. Sie dienen
zum Austausch von Informationen zwischen externen Quellen (wie etwa der SPS)
und den anwenderspezifischen Logikanwendungen.

Auf diese flichtigen Register sind Lese- und Schreibzugriffe mdglich und sie
kénnen entweder durch die Funktionen der anwenderspezifischen Logik oder
Uber den Kommunikationsport bearbeitet werden.

Befehlsbeschreibung CALL_EOM

Uberblick

Die Funktion CALL EOM ermoglicht die Ausfiihrung eines Betriebsmodus.
Hierfir verwendet die Funktion die temporaren Register 0 bis 61.

Zum Aufbau eine anwenderspezifischen Programms um die CALL EOMFunktion herum, ist es wichtig, zu
verstehen, wie die verschiedenen Register der Anwendung und des LTM R verwendet werden:

* Register 16 bis 18 sind die Eingangsregister der CALL_EOM. Bei einer
anwenderspezifischen Anpassung muss eine Zuweisung jedes einzelnen Bits
erfolgen.

* Register 15 ist das Ausgangsregister der CALL EOM-Funktion. Sein Wert wird
nach der Ausfiihrung des Betriebsmodus eingestellt.

* Register 19 ist ein temporares Register, das verwendet wird, um das Register
1200 auf einmal einzustellen. Die anwenderspezifische Anpassung des
CALL EOM-Ausgangs muss mittels des Registers 19 erfolgen.

» Bit 0in Register 20 ist das temporare Bit flr die Einstellung der Klemmleiste
als Steuerkanal (2-Draht oder 3-Draht).

Beschreibung CALL_EOM 1

Wenn das CALL_EOM-Argument 1 ist, fiihrt die Funktion den Betriebsmodus
,Uberlast” aus.

236 1672614DE-02



Einfihrung in den Logik-Editor

Verwenden Sie die folgende Logik-ID in lhrem anwenderspezifisch angepassten

Programm:

+ LOGID_ID 258 fiir den Betriebsmodus 2-Draht-Uberlast
+ LOGID_ID 259 fiir den Betriebsmodus 3-Draht-Uberlast
Die Registerbelegung ist wie folgt:

Eingangsbelegung

TMP REG 16: Kopie der Klemmenleisteneingange

Bit0...3

Nicht verwendet

Bit 4

Reset

Bit5

Lokale/Dezentrale Steuerung

Bit6...15

Nicht verwendet

TMP REG 17: Kopie der HMI-Eingange

Bit 0

HMI-Taste Aux 1

Bit 1

HMI-Taste Aux 2

Bit 2

Nicht verwendet

Bit 3

HMI-Taste Stopp

Bit 4

Nicht verwendet

Bit5

Lokale/Dezentrale Steuerung

Bit6...15

Nicht verwendet

TMP REG 18: Kopie der dezentralen Eingange

Bit0...2

Nicht verwendet

Bit 3

Reset

Bit4...15

Nicht verwendet

TMP REG 20:

Bit0

Steuerung Uber Klemmenleiste (nur in ST, Einstellung als Eigenschaft in
FBD):

e 0=2-Drant
¢ 1=3-Draht

Bit1...15

Nicht verwendet

Ausgangsbelegung

Ausgangen

TMP REG 15: Ausgénge der CALL_EOM-Anweisung zur Zuweisung zu LTM R-Controller-

Bit0

Information ,Motor in Betrieb” der anwenderspez. Logik

Bit 1

Information ,Motor angehalten“ der anwenderspez. Logik

Bit 2

Information ,Ricksetzen” der anwenderspez. Logik

Bit 3...8

Nicht verwendet

Bit9

Information ,LED Run1*“ der anwenderspez. Logik

Bit 10

Information ,LED Run2* der anwenderspez. Logik

Bit 11

Information ,Stopp-LED* der anwenderspez. Logik

Bit 12

Information ,Befehl Run1 der anwenderspez. Logik

Bit 13

Information ,Befehl Run2* der anwenderspez. Logik

Bit 14

Information ,Alarm” der anwenderspez. Logik

Bit 15

Information ,Keine Auslésung” der anwenderspez. Logik
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Beschreibung CALL_EOM 2

Wenn das CALL EOM-Argument 2 ist, fiihrt die Funktion den Betriebsmodus

,unabhangig*“ aus.

Verwenden Sie die folgende Logik-ID in Ihrem anwenderspezifisch angepassten

Programm:

+ LOGID_ID 260 fur den Betriebsmodus 2-Draht unabhangig
+ LOGID_ID 261 fir den Betriebsmodus 3-Draht unabhangig
Die Registerbelegung ist wie folgt:

Eingangsbelegung

TMP REG 16: Kopie der Klemmenleisteneingange

Bit 0 Run1

Bit 1 Run2

Bit2...3 Nicht verwendet

Bit 4 Reset

Bit 5 Lokale/Dezentrale Steuerung
Bit6...15 Nicht verwendet

TMP REG 17: Kopie der HMI-Eingange

Bit 0 HMI-Taste Aux 1
Bit 1 HMI-Taste Aux 2
Bit 2 Nicht verwendet
Bit 3 HMI-Taste Stopp
Bit 5 Lokale/Dezentrale Steuerung
Bit6...15 Nicht verwendet

TMP REG 18: Kopie der dezentralen Eingange

Bit 0 Run1
Bit 1 Run2
Bit 2 Nicht verwendet
Bit 3 Reset
Bit4...15 Nicht verwendet
TMP REG 20:
Bit 0 Steuerung uber Klemmenleiste (nur in ST, Einstellung als Eigenschaft in
FBD):
»  0=2-Draht
*+ 1=3-Draht
Bit1...15 Nicht verwendet
Ausgangsbelegung
TMP REG 15: Ausgénge der CALL EOM-Anweisung zur Zuweisung zu LTM R-Controller-
Ausgangen
Bit 0 Information ,Motor in Betrieb” der anwenderspez. Logik
Bit 1 Information ,Motor angehalten® der anwenderspez. Logik
Bit 2 Information ,Ruicksetzen” der anwenderspez. Logik
Bit 3...8 Nicht verwendet
Bit 9 Information ,LED Run1“ der anwenderspez. Logik
Bit 10 Information ,LED Run2* der anwenderspez. Logik
Bit 11 Information ,Stopp-LED*" der anwenderspez. Logik
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Ausgangsbelegung

Bit 12 Information ,Befehl Run1“ der anwenderspez. Logik

Bit 13 Information ,Befehl Run2“ der anwenderspez. Logik

Bit 14 Information ,Alarm” der anwenderspez. Logik

Bit 15 Information ,Keine Auslésung“ der anwenderspez. Logik

Beschreibung CALL_EOM 3

Wenn das CALL EOM-Argument 3 ist, fihrt die Funktion den Betriebsmodus

~,Reverser” aus.

Verwenden Sie die folgende Logik-ID in Ihrem anwenderspezifisch angepassten

Programm:
+ LOGID_ID 262 fir den Betriebsmodus 2-Draht Reverser
+ LOGID_ID 263 fiir den Betriebsmodus 3-Draht Reverser
Die Registerbelegung ist wie folgt:

Eingangsbelegung

TMP REG 16: Kopie der Klemmenleisteneingange

Bit0 Rechtslauf

Bit 1 Linkslauf

Bit2...3 Nicht verwendet

Bit4 Reset

Bit5 Lokale/Dezentrale Steuerung
Bit6...15 Nicht verwendet

TMP REG 17: Kopie der HMI-Eingénge

Bit 0 HMI-Taste Aux 1
Bit 1 HMI-Taste Aux 2
Bit 2 Nicht verwendet
Bit 3 HMI-Taste Stopp
Bit 4 Nicht verwendet
Bit5 Lokale/Dezentrale Steuerung
Bit6...15 Nicht verwendet

TMP REG 18: Kopie der dezentralen Eingange

Bit 0 Rechtslauf
Bit 1 Linkslauf
Bit 2 Nicht verwendet
Bit 3 Reset
Bit4...15 Nicht verwendet
TMP REG 20:
Bit0 Steuerung Uber Klemmenleiste (nur in ST, Einstellung als Eigenschaft in
FBD):
* 0=2-Draht
* 1=3-Draht
Bit1...15 Nicht verwendet
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Ausgangsbelegung

Ausgéangen

TMP REG 15: Ausgange der CALL_EOM-Anweisung zur Zuweisung zu LTM R-Controller-

Bit 0

Information ,Motor in Betrieb® der anwenderspez. Logik

Bit 1

Information ,Motor angehalten” der anwenderspez. Logik

Bit 2

Information ,Riicksetzen” der anwenderspez. Logik

Bit 3...8

Nicht verwendet

Bit9

Information ,LED Run1“ der anwenderspez. Logik

Bit 10

Information ,LED Run2“ der anwenderspez. Logik

Bit 11

Information ,Stopp-LED* der anwenderspez. Logik

Bit 12

Information ,Befehl Run1“ der anwenderspez. Logik

Bit 13

Information ,Befehl Run2* der anwenderspez. Logik

Bit 14

Information ,,Alarm“ der anwenderspez. Logik

Bit 15

Information ,Keine Auslésung® der anwenderspez. Logik

Beschreibung CALL_EOM 4

Wenn das CALL EOM-Argument 4 ist, flhrt die Funktion den Betriebsmodus ,2-

Schritt" aus.

Verwenden Sie die folgende Logik-ID in Ihrem anwenderspezifisch angepassten

Programm:

+ LOGID_ID 264 fir den Betriebsmodus 2-Draht 2-Schritt
« LOGID_ID 265 fir den Betriebsmodus 3-Draht 2-Schritt
Die Registerbelegung ist wie folgt:

Eingangsbelegung

TMP REG 16: Kopie der Klemmenleisteneingange

Bit 0

Run1

Bit1...3

Nicht verwendet

Bit 4

Reset

Bit 5

Lokale/Dezentrale Steuerung

Bit6...15

Nicht verwendet

TMP REG 17: Kopie der HMI-Eingange

Bit 0

HMI-Taste Aux 1

Bit1...2

Nicht verwendet

Bit 3

HMI-Taste Stopp

Bit 4

Nicht verwendet

Bit5

Lokale/Dezentrale Steuerung

Bit6...15

Nicht verwendet

TMP REG 18: Kopie der dezentralen Eingange

Bit 0 Run1

Bit 1 Run2

Bit 2 Nicht verwendet
Bit 3 Reset

Bit4...15 Nicht verwendet
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TMP REG 20:

Bit0

Steuerung Uber Klemmenleiste (nur in ST, Einstellung als Eigenschaft in
FBD):

e 0=2-Drant
¢ 1=3-Drant

Bit1...15

Nicht verwendet

Ausgangsbelegung

Ausgangen

TMP REG 15: Ausgénge der CALL EOM-Anweisung zur Zuweisung zu LTM R-Controller-

Bit 0

Information ,Motor in Betrieb* der anwenderspez. Logik

Bit 1

Information ,Motor angehalten“ der anwenderspez. Logik

Bit 2

Information ,Rucksetzen” der anwenderspez. Logik

Bit 3...8

Nicht verwendet

Bit9

Information ,LED Run1*“ der anwenderspez. Logik

Bit 10

Information ,LED Run2* der anwenderspez. Logik

Bit 11

Information ,Stopp-LED* der anwenderspez. Logik

Bit 12

Information ,Befehl Run1“ der anwenderspez. Logik

Bit 13

Information ,Befehl Run2* der anwenderspez. Logik

Bit 14

Information ,Alarm” der anwenderspez. Logik

Bit 15

Information ,Keine Auslésung” der anwenderspez. Logik

Beschreibung CALL_EOM 5

Wenn das CALL EOM-Argument 5 ist, fihrt die Funktion den Betriebsmodus ,,2

Drehzahlen® aus.

Verwenden Sie die folgende Logik-ID in lhrem anwenderspezifisch angepassten

Programm:

+ LOGID_ID 266 fiir den Betriebsmodus 2-Draht 2 Drehzahlen
+ LOGID_ID 267 fiir den Betriebsmodus 3-Draht 2 Drehzahlen
Die Registerbelegung ist wie folgt:

Eingangsbelegung

TMP REG 16: Kopie der Klemmenleisteneingange

Bit0 Run1

Bit 1 Run2

Bit2...3 Nicht verwendet

Bit4 Reset

Bit5 Lokale/Dezentrale Steuerung
Bit6...15 Nicht verwendet

TMP REG 17: Kopie der HMI-Eingénge

Bit 0

HMI-Taste Aux 1

Bit 1

HMI-Taste Aux 2

Bit 2

Nicht verwendet

Bit 3

HMI-Taste Stopp

Bit 4

Nicht verwendet

Bit5

Lokale/Dezentrale Steuerung

Bit6...15

Nicht verwendet
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Eingangsbelegung

TMP REG 18: Kopie der dezentralen Eingange

Bit 0 Run1
Bit 1 Run2
Bit 2 Nicht verwendet
Bit 3 Reset
Bit4...15 Nicht verwendet
TMP REG 20:
Bit 0 Steuerung Uber Klemmenleiste (nur in ST, Einstellung als Eigenschaft in
FBD):
+ 0=2-Draht
+ 1=3-Draht
Bit1...15 Nicht verwendet
Ausgangsbelegung
TMP REG 15: Ausgénge der CALL EOM-Anweisung zur Zuweisung zu LTM R-Controller-
Ausgangen
Bit 0 Information ,Motor in Betrieb® der anwenderspez. Logik
Bit 1 Information ,Motor angehalten” der anwenderspez. Logik
Bit 2 Information ,Ricksetzen” der anwenderspez. Logik
Bit 3...8 Nicht verwendet
Bit 9 Information ,LED Run1“ der anwenderspez. Logik
Bit 10 Information ,LED Run2* der anwenderspez. Logik
Bit 11 Information ,Stopp-LED* der anwenderspez. Logik
Bit 12 Information ,Befehl Run1“ der anwenderspez. Logik
Bit 13 Information ,Befehl Run2“ der anwenderspez. Logik
Bit 14 Information ,Alarm” der anwenderspez. Logik
Bit 15 Information ,Keine Auslésung* der anwenderspez. Logik
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Programmbeispiel

LOGIC_ID 256

Temp register allocation

s Temp O and Temp 1 as scratch

s Temp 2 as Reguested Control Mode

A 0=pLC

S 1=HMI

Lt 2=Ts (terminal strip)

s Temp 3 as Active Control Mode

i O=PLC

S 1=HMI

i 2=T5 (terminal strip)

i Temp 4 as state hbits group 1

s O=Control Transfer in process
s 1=Lol PLC fallback walue

£ 2=L02 PLC Tallbhack walue

s 3=L01 HMI Tallback walue

2, 4=L02 HMI fallback walue

£ 5=GTlobal stop

s B=5topl|

s 7=5top2

s B=Runl

A S=RuUN2

s 10=Forward

s ll=Reverse

s 1z=Reversing Timer

S 13=swapping

i l4=Last Direction

s 15=Two Wire Swap

£ Temp 5 as 2 Step states

s Temp &,7,8 as step 1 Timer

i Temp 9,10,11 as Step 2 Timer

A Temp 12 as INPUT History

s 1=PLC Run 1

s 2=PLC RUN 2

s 3=HMI Run 1

s 4=HMI Run 2

Lo 5=T5 Run 1

s 6=T5 RUN 2

s 7=Mode Change 1

s B=5pare

s S=Mode Change 2

i lo=spare

s 1l=Bumpless in Process

s 1Z=Power up Done

S Temp 13 as voltage Dip and HMI keypad group
s O=normal Load shed

Lt 1=0ip Auto Enahble

s 2=Dip sStop

! 3=Dip Stop History

s 4=pip sSet Inhibit Latch

s 5=Dip Clear Inhibit Latch

A 6=0ip Inhibit Run

s 7 ll=Spare

s 12=HWMI Aux 1

£ 13=HWMI Aux 2

s 14=HMI Stop

s Temp 14 wvoltage Dip Latch Status

s O=State

s 1=3et

s 2=Clear

S Temp 15 Custom Logic outputs

A 0=CL "Motor Running” information
s 1=CL "Motor Stopped” information
s 2=CL "Rreset" information

s 9=CL "punl LED" dnformation
s 10=CL "Run2 LED" dinformation
i 11=cL "stop LER" information
s 12=cL "Runl Cde" information
s 13=cL "runz Cde" information

//2 WIRE INDEPEMDEMT MODE
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i 14=CL "alarm" information

v 15=CL "Mo Fault" dinformation

s Temp 16 cCustom Logic Terminal strip imputs

i 0=RuUn 1

£ 1=RLUn 2

b 2=External fault

v 4=Raset

Vi S=Local/Remote Contraol

i Temp 17 Custom Logic HMI imputs

£ O=aLx 1

i 1=aLx 2

v 3=5Stop

iy S=Local/Remote Control

s Temp 18 Custom Logic REMOTE inputs

£ 0=RuUn 1

v 1=RLUn 2

i 3=Reset

A Temp 19 speedup image of LTMR Register 1200.
£ Temp 20 three wire status

i 0=3_wire / not 3 wiref2 wirel

17y Temp 50+ as general status registers

b Temp 50 as ONSET status transition time walue
i Temp 51 as OMSET status Low to High timer

£ Temp 52 as ONSET status High to Low Timer

i Temp 53 Last Speed Latch Save Reguested Control.in Temp 2
£ Temp 54, 55 HMI Remote State Counter (LSE is significant)
i Temp 56 as HMI Local/Remote state bits

Wi 0=HMI Remote Active

i l=Remote LED Status

i 2=HMI LsR button history

Temp 57, 58, 59, 60, 61 as OFF TIME adjustment of Transition Timer Reg 541.
sidefine 2_wire or 3_wire
SALOAD_K_BIT 1

S/SET_TMP_BIT 20 0 3 wire

LoaD_K_BIT 1

SET_MOT_TMP_BIT 20 0O S42 wire

S Input

LOAD_BIT 457 O SALIL

SET_TMP_BIT 16 O

LoAD_BIT 457 1 SALIZ

SET_TMP_BIT 16 1

LoAD_BIT 457 2 SIS

SET_TMF_BIT 16 2

LOAD_BIT 457 3 AALT4

SET_TMP_BIT 16 3

LoAD_BIT 457 4 SALTS

SET_TMFP_BIT 16 4

LOAD_BIT 457 5§ SALIB

SET_TMP_BIT 16 5

LoAD_BIT 1020 12 ST auxdl button
SET_TMP_BIT 17 O

LoaD_BIT 1020 13 SAHMI Aux? hutton
SET_TMFP_BIT 17 1

LoAD_BIT 1020 14 AAHMI Stop button
SET_TMP_BIT 17 2

LoAD_BIT 1020 11 FAHMI Reset button
SET_TMFP_BIT 17 4

LoaD_BIT 1020 10 SAHMI LAR button
SET_TMP_BIT 17 5

LoAD_BIT 704 0 FAPLC Runl command
SET_TMP_BIT 158 O

LoAD_BIT 704 1 A4PLC RunZ command
SET_TMP_BIT 158 1

LoAD_BIT 704 3 FAPLC RunZ  command

SET_TMP_BIT 18 3
A/End customer Zone
Ascall command

Sloutput

Sy

A= —

s Customer Zone: Custom aﬁp1ication

A4 add specific code for Custom Logic function nhere

CALL_EOM 2 SSIndependent mode

i Customer Zone: OUtpUuts management

AAHMI aux 1 Led

LoAD_TMP_EIT 15 &

SET_TMP_EBIT 19 9 //Image of HMI Auxl LED
AAHMI aux 2 Led

LOAD_TMP_EIT 15 10

SET_TMP_BIT 19 10 S/Image of HMI AuxZ LED
S/HMI Stop Led

LoAD_TMP_EIT 15 11

SET_TMP_BIT 1% 11 A/Image of HMI Stop LED
A7 output LOL

LOAD_TMP_BIT 15 12

SET_TMP_BIT 1% 12 AImage of output Lol
A7output LOZ

LOAD_TMP_BIT 15 13

SET_TMP_BIT 19 13 A/Image of output Loz
A4output LO3

LOAD_TMP_BIT 15 14

SET_TMP_BIT 1% 14 ASImage of output Lo3
A4output Lod

LOAD_TMP_EIT 15 15

SET_TMP_EBIT 19 15 A/Image of output Lod
i End Customer Zone

A=

A

LoaD_kK_EIT 1

SET_MWOT_TMP_EIT O 3

LoAD_TMP_RES 19 SScet dmage of 1200
OM_SET_REG 1200 O AAPut Gt dnto 1200

Schrneider Zone (0o not modifyd )
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Strukturierte Textsprache

Uberblick

Mit dem strukturierten Texteditor kénnen Sie ein anwenderspezifisches
Logikprogramm erstellen, das auf der Programmiersprache ,Strukturierter Text*
(ST) basiert.

Erstellen eines strukturierten Textprogramms

Kurzuberblick

In diesem Abschnitt wird das Erstellen eines Programms mit dem strukturierten
Texteditor beschrieben.

Modifizieren Sie das vordefinierte Betriebsprogramm mit dem strukturierten
Texteditor, indem Sie:
» die Eingangs- und Ausgangszuordnungen der Logikfunktionen andern

* neue Logikfunktionen hinzufiigen, mit denen die schrittweisen Anweisungen
des Originalprogramms geandert werden

Erstellen Sie ein neues Programm, indem Sie die an die speziellen Anforderungen
der Anwendung angepassten Schrittanweisungen entwickeln.

Einflihrung in den strukturierten Texteditor

Uberblick

Der strukturierte Texteditor ist ein Merkmal von SoMove mit dem TeSys T-DTM.
Sie kdnnen den strukturierten Texteditor verwenden, um sich eine vorhandene
Logikdatei anzusehen oder um mit einer anweisungsbasierten Textsprache
anstatt einer grafikbasierten Programmiersprache eine neue Logikdatei zu
erstellen.

Bearbeiten eines strukturierten Textprogramms

Um eine Logikdatei zu erstellen, beginnt man der Einfachheit halber am besten
mit der Erstellung einer Logikdatei fir einen der vordefinierten Betriebsmodi, Seite
231. Inre Installation des Logik-Editors enthalt zehn vordefinierte Logikdateien,
eine fur jede Kombination aus:

+ Betriebsmodus (2 Drehzahlen, 2-Schritt, unabhangig, Uberlast, Reverser)
und

» Steuerungsverdrahtungsoption (2-Draht, 3-Draht).

Jede Logikdatei tragt einen selbsterklarenden Namen (zum Beispiel ,,3-wire-
reverser‘/,3-Draht-Reverser®) und hat die Dateierweiterung ./f.

Benutzeroberflache des Logik-Editors

Um den strukturierten Texteditor zu 6ffnen, klicken Sie auf
Gerat — Anwenderspezifische Logik — Neues anwenderspezifisches
Programm.

Der strukturierte Texteditor steht unabhangig davon zur Verfigung, ob TeSys T
DTM verbunden ist. Die Ubertragung von Programmen zwischen TeSys T DTM
und dem Gerat ist dagegen nur im verbundenen Modus maoglich.
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Benutzeroberflache des strukturierten Texteditors

Einfuhrung

Ein AWL-Programm besteht aus einer Abfolge von Anweisungen, die von der LTM
R-Steuerung nacheinander ausgefuhrt werden. Jede AWL-Anweisung wird durch
eine einzelne Programmzeile dargestellt und besteht aus vier Komponenten:

+ Zeilennummer

* Logikbefehl (Mnemonik)
* Argument(e)

+  Kommentar(e)

Beispiel eines strukturierten Textprogramms

Die folgende Abbildung ist ein Beispiel eines Programms, das mit dem strukturierten Texteditor erstellt wurde.

@ SoMove Lite

- - o — -

NS HP DS O NI R

i D

2-W|re-2-5tep.rtf| Untitlzd3.IF* |
77 ON_SET_TMP_REG 1 0
76, LOAD_BIT 457 §
75 SET_TMP BIT 0 O
g0 LOAD BIT 1020 10
51 SET_TMP BIT 0 1
szl [/
as, [/
54 LOAD TMP BIT 1 4
55, AND_TMP_BIT 0 0
G AND_TMP BIT 0 1
57 AHD NDT_TMP_BIT 56 2
g5 SET_TMP BIT 55 4
g5 LOAD TMP BIT 0 1
o0 SET_TMP_BIT 56 2
21 LOAD TMP BIT 1 4
ozi AHD WOT TMP BIT 56 D
o3 AHD TMP BIT 1 2
94, OR_TMP BIT 55 4
o5 SET_TMP BIT 55 4
0f  COUNTER 51 0 55
i 7 4
o5 LOAD TMP BIT 1 4
o5 SET_TMP_BIT 56 0
o0 ff
i01i AHD TMP BIT 54 0
10z SET_TMP BIT 54 0
103 ff
104 LOAD_HOT_TMP BIT 1 2
105 AND_TMP_BIT 0 O
106 SET_TMP BIT 56 1
107 LOAD HOT TMP BIT 54 0
108 AHD TMP BIT 1 4
i0si AHD TMP BIT 0 O
110; OR TMP BIT 56 1

- B > - o

Bearbeiten mehrerer Programme

Sie kdnnen mehrere anwenderspezifische Logikprogramme gleichzeitig erstellen
oder andern. Um zwischen den Programmen umzuschalten, klicken Sie jeweils
auf den Dateinamen.

Zum Beispiel klicken Sie je nachdem, welches Programm Sie bearbeiten
mochten, in der Textansicht oben entweder auf 2-wire-2-Step.rtf oder auf
Untitled3.If.
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Anweisungselemente

Die folgende Abbildung ist ein Beispiel eines strukturierten Textprogrammes:

LOGIC ID 400
LOAD BIT 683 8

SETTMP BIT 01
LOAD BIT 516 3 2 LOAD BIT 633 8
SET TMF BIT 0 0 ‘
SET TMP BIT 2 0 L Argument(g)

—— Logic Command

Line Number

Zeilennummer

Die Zeilennummer stellt eine Zusatzinformation dar:
¢ Sie wird nur durch den Bearbeiter definiert.
* Inder anwenderspezifischen Logikfunktion hat sie keinerlei Bedeutung.

Logikbefehl

Ein Logikbefehl ist eine Anweisung, welche die auszufihrende Operation mit
einem oder mehr Argumenten bestimmt. In diesem Beispiel Iadt der Befehl LOAD
BIT den Wert des Arguments in ein internes Register, das sogenannte 1-Bit-
Akkumulatorregister.
Es werden zwei Typen von Funktionen unterschieden:

« Einrichtungsbefehle

Diese fiihren eine Einrichtung oder den Test der erforderlichen Bedingungen
fiir eine Aktion durch (zum Beispiel LOAD- und AND-Befehle).

« Aktionsbefehle

Mit diesen Befehlen wird der LTM R-Controller angewiesen, auf der Basis von
Informationen in den Einrichtungsanweisungen (zum Beispiel
Zuweisungsbefehle wie COMP) eine Aktion auszufiihren.

HINWEIS: Wenn Sie einen Logikbefehl eingeben, egal ob in Grol3- oder
Kleinbuchstaben, wird er automatisch erkannt und in Blau angezeigt.

Argument

Ein Argument ist eine Zahl, die einen Wert darstellt (Registeradresse, Bitnummer
oder Konstante), welchen der LTM R-Controller in einer Anweisung manipulieren
kann. So enthalt im Beispielprogramm die zweite Anweisung LOAD BIT 683 8
einen Logikbefehl LOAD BIT und zwei Argumente, 683 und 8. Hiermit wird der
LTM R-Controller angewiesen, den Wert von Bit 8 des Registers 683 in das
Akkumulatorregister zu laden. Ein Logikbefehl kann je nach Befehlstyp null bis
drei Argumente haben.

Mit Anweisungen aus Befehlen und Argumenten kann der LTM R-Controller:
+ Den Status von Controllereingédngen auslesen
» Den Status von Controllerausgangen auslesen oder schreiben
* Logik-Grundfunktionen wie Timer oder Zahler aktivieren
» Arithmetische, logische, Vergleichs- und numerische Operationen ausfiihren

» Die internen Register des LTM R-Controller oder einzelne Bits in diesen
Registern auslesen oder in sie schreiben
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Kommentare

Syntax

Syntaxprufung

Tastaturbefehle

Speichern

Logikbefehle

Uberblick

HINWEIS: Wenn Sie ein Argument eingeben, wird dieses automatisch erkannt
und in der den Argumenten zugewiesenen Farbe angezeigt.

Im strukturierten Texteditor kdnnen Sie dem Programm Kommentare hinzufligen:
» am Ende jeder Zeile, im Anschluss an die Argumente
* in einer ganzen Zeile
HINWEIS:

» Wenn Sie // eingeben, erkennt der Logik-Editor den darauf folgenden Text
automatisch als Kommentar und zeigt ihn in Grin an.

» Es st nicht moglich, Kommentare vom LTM R-Controller abzurufen.

Im strukturierten Texteditor kénnen Anweisungen wie folgt geschrieben werden:
* mit Leerzeichen, Kommas oder Punkten zwischen Argumenten
» in GroR- oder Kleinbuchstaben

Wahrend der Eingabe pruft der Texteditor die Anweisungssyntax:

+ Korrekt eingegebene Anweisungen werden in blauen fett dargestellten
Zeichen angezeigt.

» Nicht korrekt eingegebene Anweisungen bleiben schwarz und mussen vor
dem Kompilieren korrigiert werden.

Tastaturbefehle und Tastenkombinationen sind identisch mit denen in Windows-
Betriebssystemen: Driicken Sie ENTF, um ein Zeichen oder eine Zeile zu I6schen,
und driicken Sie die EINGABETASTE, um in die nachste Zeile zu wechseln usw.

Um das bearbeitete oder erstellte Programm zu speichern, klicken Sie auf Gerat >
Kundenspezifische Logik und wahlen Sie dann Anwenderspezifisches
Programm speichern oder Anwenderspezifisches Programm speichern als
aus.

HINWEIS: Die Datei wird mit der Dateierweiterung *./f gespeichert.

Alle Controller Projektdateien bestehen aus einer Reihe von Logikbefehlen. Jeder
Logikbefehl besteht aus dem Befehl selbst sowie bis zu drei Argumenten.

Jeder Logikbefehl fiihrt seine Operation in Verkniipfung entweder mit einem
booleschen 1-Bit-Akkumulatorregister (Wert von 0 oder 1) oder einem 16-Bit-
Akkumulatorregister ohne Vorzeichen (Wertebereich 0-65.535) durch.

Der Logik-Editor verwendet die folgenden Logikbefehlstypen:
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Erkennungsmechanismus flir steigende Flanke

¢ Boolesch
* Reqgister
 Timer

» Latch-Speicher
» Zahler
« Mathematisch

Einige Logikbefehle werden auf einer steigenden Flanke des 1-Bit-
Akkumulatorregisters aktiviert.

Die steigende Flanke eines Bits wird erkannt, wenn sein aktueller Zustand 1 ist
und sein vorheriger Zustand 0 war. Der vorherige Zustand des Bits wird in einem
speziellen Verlaufsbit gespeichert.

HINWEIS: Eine Veranderung dieses Verlaufsbit kann dazu flihren, dass die
Erkennung der steigenden Flanke gestort ist.

Logikbefehle: Boolesche Befehle

Boolesche Befehle werten einfache boolesche Werte (Ein/Aus) aus und steuern
sie. Boolesche Befehle sind:

se

(0..15)

Befehl Argument 1 Argument 2 Argument 3 Beschreibung

LOAD K BIT Konstanter Wert | — - Ladt einen konstanten Wert in das 1-Bit-
(0 oder 1) Akkumulatorregister.

LOAD BIT Registeradres- Registerbit-Nr. - L&dt ein Registerbit von der in Argument 1

angegebenen Adresse sowie das in Argument 2
angegebene Bit in das 1-Bit-Akkumulatorregister.

LOAD TMP BIT

Adresse eines
temporaren
Registers

Registerbit-Nr.
(0...15)

L&dt ein Bit eines temporaren Registers in das 1-
Bit-Akkumulatorregister.

LOAD NV BIT

Adresse eines
nicht-flichtigen
Registers

Registerbit-Nr.
(0...15)

Ladt ein Bit eines temporaren Registers in das 1-
Bit-Akkumulatorregister.

LOAD NOT BIT

Registeradres-
se

Registerbit-Nr.
(0...15)

Ladt einen invertierten booleschen Wert in das 1-
Bit-Akkumulatorregister.

LOAD_NOT TMP BIT

Adresse eines
temporaren
Registers

Registerbit-Nr.
(0...15)

Ladt einen invertierten booleschen Wert eines
Bits eines temporaren Registers in das 1-Bit-
Akkumulatorregister.

LOAD NOT NV BIT

Adresse eines
nicht-flichtigen
Registers

Registerbit-Nr.
(0...15)

L&dt einen invertierten booleschen Wert eines
Bits eines nicht-flichtigen Registers in das 1-Bit-
Akkumulatorregister.

AND BIT

Registeradres-
se

Registerbit-Nr.
(0...15)

Ladt das Ergebnis einer logischen AND-
Verknilipfung des Registerbitwertes mit dem
Inhalt des 1-Bit-Akkumulatorregisters. Das
Ergebnis wird im 1-Bit-Akkumulatorregister
abgespeichert.

AND TMP BIT

Adresse eines
temporaren
Registers

Registerbit-Nr.
(0...15)

Ladt das Ergebnis einer logischen AND-
Verknipfung eines Bitwertes eines temporaren
Registers mit dem Inhalt des 1-Bit-
Akkumulatorregisters. Das Ergebnis wird im 1-
Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.

AND NV BIT

Adresse eines
nicht-flichtigen
Registers

Registerbit-Nr.
(0...15)

Ladt das Ergebnis einer logischen AND-
Verknilipfung eines Bitwertes eines nicht-
flichtigen Registers mit dem Inhalt des 1-Bit-
Akkumulatorregisters. Das Ergebnis wird im 1-
Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.
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Befehl Argument 1

Argument 2

Argument 3

Beschreibung

AND NOT BIT Registeradres-

se

Registerbit-Nr.

(0...15)

Ladt das Ergebnis einer logischen AND-
Verkniipfung des invertierten Registerbits mit
dem 1-Bit-Akkumulatorregister. Das Ergebnis
wird im 1-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.

AND NOT TMP BIT Adresse eines
temporaren

Registers

Registerbit-Nr.

(0...15)

Ladt das Ergebnis einer logischen AND-
Verknlpfung des invertierten Bits im temporaren
Register mit dem 1-Bit-Akkumulatorregister. Das
Ergebnis wird im 1-Bit-Akkumulatorregister
abgespeichert.

AND NOT NV_BIT Adresse eines
nicht-flichtigen

Registers

Registerbit-Nr.

(0..15)

Ladt das Ergebnis einer logischen AND-
Verknupfung des invertierten Bits im nicht-
flichtigen Register mit dem 1-Bit-
Akkumulatorregister. Das Ergebnis wird im 1-Bit-
Akkumulatorregister abgespeichert.

OR BIT Registeradres- Registerbit-Nr. - Ladt das Ergebnis einer logischen OR-
se (0...15) Verkniipfung des Registerbitwertes mit dem
Inhalt des 1-Bit-Akkumulatorregisters. Das
Ergebnis wird im 1-Bit-Akkumulatorregister
abgespeichert.
OR_TMP BIT Adresse eines Registerbit-Nr. - Ladt das Ergebnis einer logischen OR-
temporaren (0...15) Verkniipfung des Bitwerts im temporaren
Registers Register mit dem Inhalt des 1-Bit-
Akkumulatorregisters. Das Ergebnis wird im 1-
Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.
OR NV BIT Adresse eines Registerbit-Nr. - Ladt das Ergebnis einer logischen OR-
nicht-flichtigen (0...15) Verknulpfung des Bitwerts im nicht-flichtigen
Registers Register mit dem Inhalt des 1-Bit-
Akkumulatorregisters. Das Ergebnis wird im 1-
Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.
OR _NOT BIT Registeradres- Registerbit-Nr. - Flhrt eine logische OR-Verkniipfung des

se

(0..15)

invertierten Registerbits mit dem 1-Bit-
Akkumulatorregister durch. Das Ergebnis wird im
1-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.

Adresse eines
temporaren
Registers

OR_NOT TMP BIT

Registerbit-Nr.

(0..15)

Fuhrt eine logische OR-Verkniipfung des
invertierten Bits im temporaren Register mit dem
1-Bit-Akkumulatorregister durch. Das Ergebnis
wird im 1-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.

Adresse eines
nicht-fliichtigen
Registers

OR NOT NV BIT

Registerbit-Nr.

(0..15)

Fuhrt eine logische OR-Verkniipfung des
invertierten im nicht-flichtigen Register mit dem
1-Bit-Akkumulatorregister durch. Das Ergebnis
wird im 1-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.

SET BIT Registeradres-

se

Registerbit-Nr.

(0..15)

Stellt den Wert des 1-Bit-Akkumulatorregisters in
einem Registerbit ab.

SET TMP_BIT Adresse eines
temporaren

Registers

Registerbit-Nr.

(0..15)

Stellt den Wert des 1-Bit-Akkumulatorregisters in
einem Bit eines temporaren Registers ab.

SET NV_BIT Adresse eines
nicht-flichtigen

Registers

Registerbit-Nr.

(0..15)

Stellt den Wert des 1-Bit-Akkumulatorregisters in
einem Bit eines nicht-flichtigen Registers ab.

SET NOT BIT Registeradres-

se

Registerbit-Nr.

(0..15)

Stellt den invertierten Wert des 1-Bit-
Akkumulatorregisters in einem Registerbit ab.

Adresse eines
temporaren
Registers

SET NOT_ TMP_BIT

Registerbit-Nr.

(0..15)

Stellt den invertierten Wert des 1-Bit-
Akkumulatorregisters in einem Bit eines
temporaren Registers ab.

Adresse eines
nicht-fliichtigen
Registers

SET NOT NV BIT

Registerbit-Nr.

(0..15)

Stellt den invertierten Wert des 1-Bit-
Akkumulatorregisters in einem Bit eines nicht-
flichtigen Registers ab.

— Argument bei Logikbefehl nicht méglich

Logikbefehle: Registerbefehle

Registerbefehle werten 16-Bit-Werte aus und steuern sie. Registerbefehle sind:
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Befehl Argument 1 Argument 2 Argument 3 Beschreibung

LOAD K REG Konstanter Wert | — - L&adt einen konstanten Wert in das 16-Bit-
(0...65.535) Akkumulatorregister.

LOAD_ REG Registeradres- - - Ladt eine Kopie eines Registers in das 16-Bit-

se

Akkumulatorregister.

LOAD TMP REG

Adresse eines
temporaren
Registers

Ladt eine Kopie eines temporaren Registers in
das 16-Bit-Akkumulatorregister.

LOAD NV REG

Adresse eines
nicht-flichtigen
Registers

Ladt eine Kopie eines nicht-flichtigen Registers
in das 16-Bit-Akkumulatorregister.

COMP K _REG

Konstanter Wert
(0...65.535)

Adresse eines
temporaren
Registers

Vergleicht den Inhalt von Argument 1 mit dem
Inhalt des 16-Bit-Akkumulatorregisters und stellt
die Bits in Statusargument 2 wie folgt ein:

BIT 1 ON, wenn 16-Bit-Akkumulatorregister <
Inhalt von Argument 1

BIT 2 ON, wenn 16-Bit-Akkumulatorregister =
Inhalt von Argument 1

BIT 3 ON, wenn 16-Bit-Akkumulatorregister >
Inhalt von Argument 1

COMP_REG

Registeradres-
se

Adresse eines
temporaren
Registers

Vergleicht den Inhalt des durch Argument 1
definierten Registers mit dem Inhalt des 16-Bit-
Akkumulatorregisters und stellt die Bits in
Statusargument 2 wie folgt ein:

BIT 1 ON, wenn 16-Bit-Akkumulatorregister >
Inhalt des durch Argument 1 definierten
Registers

BIT 2 ON, wenn 16-Bit-Akkumulatorregister >
Inhalt des durch Argument 1 definierten
Registers

BIT 3 ON, wenn 16-Bit-Akkumulatorregister >
Inhalt des durch Argument 1 definierten
Registers

COMP_TMP REG

Adresse eines
temporaren
Registers

Adresse eines
temporaren
Registers

Vergleicht den Inhalt des durch Argument 1
definierten Registers mit dem Inhalt des 16-Bit-
Akkumulatorregisters und stellt die Bits in
Statusargument 2 wie folgt ein:

BIT 1 ON, wenn 16-Bit-Akkumulatorregister >
Inhalt des durch Argument 1 definierten
Registers

BIT 2 ON, wenn 16-Bit-Akkumulatorregister >
Inhalt des durch Argument 1 definierten
Registers

BIT 3 ON, wenn 16-Bit-Akkumulatorregister >
Inhalt des durch Argument 1 definierten
Registers

COMP_NV_REG

Adresse eines
nicht-flichtigen
Registers

Adresse eines
temporaren
Registers

Vergleicht den Inhalt des durch Argument 1
definierten Registers mit dem Inhalt des 16-Bit-
Akkumulatorregisters und stellt die Bits in
Statusargument 2 wie folgt ein:

BIT 1 ON, wenn 16-Bit-Akkumulatorregister >
Inhalt des durch Argument 1 definierten
Registers

BIT 2 ON, wenn 16-Bit-Akkumulatorregister >
Inhalt des durch Argument 1 definierten
Registers

BIT 3 ON, wenn 16-Bit-Akkumulatorregister >
Inhalt des durch Argument 1 definierten
Registers

AND K

Konstanter Wert
(0...65.535)

Fihrt eine logische AND-Verknilpfung des
konstanten Wertes mit dem Inhalt des 16-Bit-
Akkumulatorregisters durch. Das Ergebnis wird
im 16-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.
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Befehl

Argument 1

Argument 2

Argument 3

Beschreibung

AND REG

Registeradres-
se

Fuahrt eine logische AND-Verkniipfung des
Registerwerts mit dem Inhalt des 16-Bit-
Akkumulatorregisters durch. Das Ergebnis wird
im 16-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.

AND TMP REG

Adresse eines

Fihrt eine logische AND-Verknlipfung des Werts

se

temporaren des temporaren Registers mit dem Inhalt des 16-
Registers Bit-Akkumulatorregisters durch. Das Ergebnis
wird im 16-Bit-Akkumulatorregister
abgespeichert.
AND NV_REG Adresse eines - - Ladt das Ergebnis einer logischen AND-
nicht-fliichtigen Verkniipfung des Wertes des nicht-fllichtigen
Registers Registers mit dem Inhalt des 16-Bit-
Akkumulatorregisters. Das Ergebnis wird im 16-
Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.
OR K Konstanter Wert | — - Fuhrt eine logische OR-Verknupfung des
(0...65.535) konstanten Wertes mit dem Inhalt des 16-Bit-
Akkumulatorregisters durch. Das Ergebnis wird
im 16-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.
OR REG Registeradres- - - Flhrt eine logische OR-Verknupfung des
se Registerwerts mit dem Inhalt des 16-Bit-
Akkumulatorregisters durch. Das Ergebnis wird
im 16-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.
OR_TMP_REG Adresse eines - - Fuhrt eine logische Or-Verknipfung des Werts
temporaren des temporaren Registers mit dem Inhalt des 16-
Registers Bit-Akkumulatorregisters durch. Das Ergebnis
wird im 16-Bit-Akkumulatorregister
abgespeichert.
OR NV _REG Adresse eines - - Flhrt eine logische exklusive OR-Verknlipfung
nicht-flichtigen des Wertes des nicht-fliichtigen Registers mit
Registers dem Inhalt des 16-Bit-Akkumulatorregisters
durch. Das Ergebnis wird im 16-Bit-
Akkumulatorregister abgespeichert.
XOR_K Konstanter Wert | — - Fuhrt eine logische exklusive OR-Verkniipfung
(0...65.535) des konstanten Wertes mit dem Inhalt des 16-Bit-
Akkumulatorregisters durch. Das Ergebnis wird
im 16-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.
XOR REG Registeradres- - - Fuhrt eine logische OR-Verkniipfung des

Registerwerts mit dem Inhalt des 16-Bit-
Akkumulatorregisters durch. Das Ergebnis wird
im 16-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.

XOR_TMP REG

Adresse eines
temporaren
Registers

Fuhrt eine logische exklusive OR-Verkniipfung
des Werts des temporaren Registers mit dem
Inhalt des 16-Bit-Akkumulatorregisters durch.
Das Ergebnis wird im 16-Bit-Akkumulatorregister
abgespeichert.

se

temporaren
Registers

XOR NV _REG Adresse eines - - Fihrt eine logische exklusive OR-Verknlpfung
nicht-flichtigen des Wertes des nicht-fliichtigen Registers mit
Registers dem Inhalt des 16-Bit-Akkumulatorregisters
durch. Das Ergebnis wird im 16-Bit-
Akkumulatorregister abgespeichert.
ON_SET REG Registeradres- Adresse eines - Speichert auf einer steigenden Flanke des 1-Bit-

Akkumulatorregisters den Inhalt des 16-Bit-
Akkumulators im durch Argument 1 definierten
Register.

ON SET TMP REG

Adresse eines
temporaren
Registers

Adresse eines
temporaren
Registers

Speichert auf einer steigenden Flanke des 1-Bit-
Akkumulatorregisters den Inhalt des 16-Bit-
Akkumulators im durch Argument 1 definierten
temporaren Register.

ON_SET NV _REG

Adresse eines
nicht-flichtigen
Registers

Adresse eines
temporaren
Registers

Speichert auf einer steigenden Flanke des 1-Bit-
Akkumulatorregisters den Inhalt des 16-Bit-
Akkumulatorregisters im durch Argument 1
definierten nicht-fliichtigen Register.

— Argument bei Logikbefehl nicht méglich
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Logikbefehle: Timerbefehle

Die Timer verfligen Uber einen Bereich von 0 bis 65.535 und messen die Zeit in
Sekunden oder Zehntelsekunden:

* Argument 1 gibt die Zeitdauer an.

* Argument 2 ist eine berechnete Endzeit.

+ Argument 3 ist das Statusregister des Timers.

Timerbefehle sind:

Befehl Argument 1 Argument 2 Argument 3 Beschreibung
TIMER SEC Temporares Temporares Temporares Zahlt entsprechend der Beschreibung in
Register Register Register Statusregisterbits die in Argument 1 eingegebene
(Zeitdauer) (berechnete (Status) Zeit in Sekunden.
Endzeit)
TIMER TENTHS Temporéres Temporéres Temporéares Zahlt entsprechend der Beschreibung in
Register Register Register Statusregisterbits die in Argument 1 eingegebene
(Zeitdauer) (berechnete (Status) Zeit in Zehntelsekunden.
Endzeit)
TIMER K SEC Konstanter Wert | Temporares Temporares Zahlt entsprechend der Beschreibung in
0...65.535 Register Register Statusregisterbits die in Argument 1 eingegebene
(Zeitdauer) (berechnete (Status) Zeit in Sekunden.
Endzeit)
TIMER K TENTHS Konstanter Wert | Temporares Temporares Zahlt entsprechend der Beschreibung in
0...65.535 Register Register Statusregisterbits die in Argument 1 eingegebene
(Zeitdauer) (berechnete (Status) Zeit in Zehntelsekunden.
Endzeit)
Logikbefehle: Latch-Speicherbefehle
Latch-Befehle sind:
Befehl Argument 1 Argument 2 Argument 3 Beschreibung
LATCH Temporares - - Erfasst den Verlauf eines Signals und speichert
Register ihn in einem temporaren Register.
(Status)
LATCH NV Nicht-flichtiges | — - Erfasst den Verlauf eines Signals und speichert
Register ihn in einem nicht-fllichtigen Register.

— Argument bei Logikbefehl nicht méglich

Logikbefehle: Zahlerbefehle

Zahler verfugen Uber einen Zahlbereich von 0 bis 65.535 und springen bei
Erreichen des Hochstwertes von 65.535 auf 0.

Zahlerbefehle sind:

Befehl Argument 1 Argument 2 Argument 3 Beschreibung

COUNTER Temporares Konstanter Wert | Temporares Fuhrt eine Vergleichszahlung durch, wobei der
Register 0...65.535 Register Zahlwert und der Status in temporaren Registern
(Zahlerwert) (voreingestellter | (Status) gespeichert werden.

Wert)

COUNTER_NV Nicht-flichtiges | Konstanter Wert | Nicht-flichtiges | Fuhrt eine Vergleichszéhlung durch, wobei der
Register 0...65.535 Register Zahlwert und der Status in nicht-flichtigen
(Zahlerwert) (voreingestellter Registern gespeichert werden.

Wert)
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Logikbefehle: Mathematische Befehle

Mathematische Befehle fiihren mathematische Funktionen ohne Vorzeichen aus

und verwenden dabei die 16-Bit-Akkumulator- und temporaren Register.
Mathematische Befehle werden auf einer steigenden Flanke des 1-Bit-
Akkumulatorregisters aktiviert. Mathematische Befehle sind:

Befehl Argument 1 Argument 2 Argument 3 Beschreibung
ON_ADD Temporares Temporares - Argument 1 = Argument 1 + 16-Bit-
Register (Wert) | Register Akkumulatorregister
(Status)
ON_SUB Temporares Temporares - Argument 1 = Argument 1 — 16-Bit-
Register (Wert) | Register Akkumulatorregister
(Status)
ON MUL Temporares Temporares Temporares Argument 1 : Argument 2 = 16-Bit-
Register Register Register Akkumulatorregister x Argument 2
(héchstwertiges | (niederwertiges | (Status)
Wort) Wort)
ON_DIV Temporares Temporares Temporares Argument 1 : Argument 2 = Argument 1 :
Register Register Register Argument 2 / 16-Bit-Akkumulatorregister
(hochstwertiges | (niederwertiges | (Status)
Wort) Wort)

— Argument bei Logikbefehl nicht mdglich

Logikbefehle

Kurzuberblick

In diesem Abschnitt werden die Logikbefehle und Argumente des Logik-Editors im
Detail beschrieben.

Logikbefehle: Programmlogikbefehle

Uberblick
Programmlogikbefehle werden verwendet, um:
» die Logikdatei gegeniiber dem Logik-Editor zu identifizieren
» einen vordefinierten Betriebsmodus auszufiuhren
Folgende Befehle kdnnen verwendet werden:
*+ LOGIC ID
* CALL EOM
* NOP
LOGIC_ID
Die LoGIC ID-Anweisung fungiert als Kennung fiir die Logikdatei.
LOoGIC ID-Werte haben einen ganzzahligen Wertebereich von 256 bis 511.
Argumente Darstellung
1 LOGIC IDID#
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Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung

ment

ID# UINT 256-511 Logik-ID des individuell angepassten Programms
Keine Ausgangsargumente
CALL_EOM flhrt einen vordefinierten Betriebsmodus im anwenderspezifischen
Programm aus.

Argumente Darstellung

1

CALL EOMOP MODE#

Eingangsargu- | Typ Baureihe Darstellung
ment
OP_MODE# INT 1-5 Eingebetteter Betriebsmodus (Embedded Operating Mode, EOM):
+ 1="Uberlast
* 2=Unabhangig
* 3 =Reverser
e 4 =2 Schritte
* 5=2Drehzahlen
Keine Ausgangsargumente
Der NOP-Befehl fiihrt keine Operation aus.
Der Befehl NOP wird in einer Logikdatei als Platzhalter fir einen friiheren oder
zukunftigen Befehl verwendet.
Argumente Darstellung
0 NOP

Der Befehl NOP hat keine Argumente.

Logikbefehle: Boolesche Befehle

Uberblick

Der Logik-Editor verwendet die folgenden booleschen Logikbefehle:

LOAD K BIT
LOAD BIT

LOAD TMP BIT

LOAD NV _BIT

LOAD NOT BIT

LOAD NOT TMP BIT

LOAD NOT NV _BIT

AND BIT
AND TMP_BIT
AND NV_BIT

AND NOT BIT

1672614DE-02

255



Strukturierte Textsprache

LOAD_K_BIT

AND NOT TMP BIT
AND NOT NV _BIT
OR_BIT

OR_TMP BIT
OR_NV_BIT
OR_NOT BIT
OR_NOT TMP BIT
OR_NOT NV BIT
SET BIT

SET TMP BIT
SET NV _BIT

SET NOT BIT
SET_NOT TMP BIT
SET_NOT NV _BIT

Der Befehl LOAD K BIT I&dt einen konstanten booleschen Wert (0 oder 1) in das

1-Bit-Akkumulatorregister.

Argumente

Darstellung

1

LOAD K BIT KValue

Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
Kvalue BOOL 0/1 Ein konstanter Wert
Keine Ausgangsargumente
Der Befehl LOAD BIT l&dt den booleschen Wert (0 oder 1) eines Registerbits in
das 1-Bit-Akkumulatorregister.
Argumente Darstellung
2 LOAD_BIT RegAddr BitNo
Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
RegAddr UINT 0-1399 Die Registeradresse
BitNo UINT 0-15 Die Bitnummer

Keine Ausgangsargumente

LOAD_TMP_BIT

Der Befehl LoAD TMP BIT ladt den booleschen Wert (0 oder 1) eines Bits eines

temporaren Registers in das 1-Bit-Akkumulatorregister.

Argumente Darstellung
2 LOAD_TMP_ BIT TmpReg BitNo
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Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
TmpReg UINT 0-299 Die Nummer des temporaren Registers
BitNo UINT 0-15 Die Bitnummer
Keine Ausgangsargumente
Der Befehl LOAD NV_BIT l&dt den booleschen Wert (0 oder 1) eines Bits eines
nicht-flichtigen Registers in das 1-Bit-Akkumulatorregister.
Argumente Darstellung
2 LOAD NV _BIT NVReg BitNo
Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
NVReg UINT 0-63 Die Nummer des nicht-flichtigen Registers
BitNo UINT 0-15 Die Bitnummer

Keine Ausgangsargumente

LOAD_NOT_BIT

Der LOAD NOT

BIT-Befehl:

+ invertiert den booleschen Wert (0 oder 1) eines vorgegebenen Registerbits,

bevor er

« deninvertierten Wert in das 1-Bit-Akkumulatorregister 1adt.

Argumente Darstellung

2 LOAD NOT BIT RegAddr BitNo

Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment

RegAddr UINT 0-1399 Die Registeradresse
BitNo UINT 0-15 Die Bitnummer

Keine Ausgangsargumente

LOAD_NOT_TMP_BIT

Der LOAD NOT

TMP_BIT-Befehl:

 invertiert den booleschen Wert (0 oder 1) eines vorgegebenen Bits eines
temporaren Registers, bevor er

« den invertierten Wert in das 1-Bit-Akkumulatorregister 1adt.

Argumente

Darstellung

2

LOAD NOT TMP BIT TmpReg BitNo

Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung

ment

TmpReg UINT 0-299 Die Nummer des temporéaren Registers
BitNo UINT 0-15 Die Bitnummer
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Keine Ausgangsargumente

Der LOAD_NOT NV_BIT-Befehl:

* invertiert den booleschen Wert (0 oder 1) eines ausgewahlten Bits eines

nicht-flichtigen Registers, bevor er

» den invertierten Wert in das 1-Bit-Akkumulatorregister 1adt.

Strukturierte Textsprache

Argumente Darstellung
2 LOAD_NOT_NV_BIT NVReg BitNo
Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
NVReg UINT 0-63 Die Nummer des nicht-fliichtigen Registers
BitNo UINT 0-15 Die Bithnummer
Keine Ausgangsargumente
AND_BIT
Der Befehl AND BIT flhrt eine logische AND-Verkniipfung zwischen dem Bit-Wert
eines Registers und dem Inhalt des Akkumulatorregisters im Logikspeicher durch:
» st das 1-Bit-Akkumulatorregister gleich 1 und das verknlpfte Registerbit
gleich 1, so ist das Ergebnis des AND-Prozesses ebenfalls 1.
* Inallen anderen Féllen ist das Ergebnis des AND-Prozesses O.
Das Ergebnis wird im 1-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.
Argumente Darstellung
2 AND_BIT RegAddr BitNo
Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
RegAddr UINT 0-1399 Die Registeradresse
BitNo UINT 0-15 Die Bitnummer
Keine Ausgangsargumente
AND_TMP_BIT
Der Befehl AND TMP BIT fiihrt eine logische AND-Verkniipfung zwischen dem
Bit-Wert eines temporaren Registers und dem Inhalt des Akkumulatorregisters im
Logikspeicher durch.
» Ist das 1-Bit-Akkumulatorregister gleich 1 und das verkniipfte Bit des
temporaren Registers gleich 1, so ist das Ergebnis des AND-Prozesses
ebenfalls 1.
* In allen anderen Fallen ist das Ergebnis des AND-Prozesses 0.
Das Ergebnis wird im 1-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.
Argumente Darstellung
2 AND TMP BIT TmpReg BitNo
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Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
TmpReg UINT 0-299 Die Nummer des temporaren Registers
BitNo UINT 0-15 Die Bitnummer
Keine Ausgangsargumente
Der Befehl AND NV BIT fiihrt eine logische AND-Verknipfung zwischen dem Bit-
Wert eines nicht-flichtige Registers und dem Inhalt des Akkumulatorregisters im
Logikspeicher durch.
+ Ist das 1-Bit-Akkumulatorregister gleich 1 und das verknipfte Bit des nicht-
flichtigen Registers gleich 1, so ist das Ergebnis des AND-Prozesses
ebenfalls 1.
* Inallen anderen Fallen ist das Ergebnis des AND-Prozesses 0.
Das Ergebnis wird im 1-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.
Argumente Darstellung
2 AND _NV_BIT NVReg BitNo
Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
NVReg UINT 0-63 Die Nummer des nicht-fliichtigen Registers
BitNo UINT 0-15 Die Bitnummer
Keine Ausgangsargumente
Der Befehl AND NOT BIT invertiert den booleschen Wert (0 oder 1) eines
vorgegebenen Registerbits und fuhrt dann eine logische AND-Verknipfung
zwischen ihm und dem Inhalt des Akkumulatorregisters im Logikspeicher durch:
+ Ist das 1-Bit-Akkumulatorregister gleich 1 und das verknupfte Registerbit
gleich 0, so ist das Ergebnis des AND-Prozesses ebenfalls 1.
* In allen anderen Fallen ist das Ergebnis des AND-Prozesses 0.
Das Ergebnis wird im 1-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.
Argumente Darstellung
2 AND NOT BIT RegAddr BitNo
Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
RegAddr UINT 0-1399 Die Registeradresse
BitNo UINT 0-15 Die Bitnummer

AND_NOT_TMP_BIT

Keine Ausgangsargumente

Der Befehl AND NOT TMP BIT invertiert den booleschen Wert (0 oder 1) eines

vorgegebenen temporaren Registerbits und fiihrt dann eine logische AND-
Verkniipfung zwischen ihm und dem Inhalt des Akkumulatorregisters im

Logikspeicher durch:
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Ist das 1-Bit-Akkumulatorregister gleich 1 und das verkniipfte Bit des
temporaren Registers gleich 0, so ist das Ergebnis des AND-Prozesses
ebenfalls 1.

In allen anderen Fallen ist das Ergebnis des AND-Prozesses 0.

Das Ergebnis wird im 1-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.

Argumente Darstellung

2 AND NOT_ TMP BIT TmpReg BitNo

Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung

ment

TmpReg UINT 0-299 Die Nummer des temporaren Registers
BitNo UINT 0-15 Die Bitnummer

AND_NOT_NV_BIT

Keine Ausgangsargumente

Der Befehl AND NOT NV _BIT invertiert den booleschen Wert (0 oder 1) eines
ausgewahlten Bits eines nicht-flichtigen Registers und fuhrt dann eine logische
AND-Verknipfung zwischen ihm und dem Inhalt des Akkumulatorregisters im
Logikspeicher durch:

Ist das 1-Bit-Akkumulatorregister gleich 1 und das verkniipfte Bit des nicht-
flichtigen Registers gleich 0, so ist das Ergebnis des AND-Prozesses
ebenfalls 1.

In allen anderen Fallen ist das Ergebnis des AND-Prozesses 0.

Das Ergebnis wird im 1-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.

Argumente Darstellung
2 AND NOT_NV_BIT NVReg BitNo
Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
NVReg UINT 0-63 Die Nummer des nicht-fliichtigen Registers
BitNo UINT 0-15 Die Bithnummer
Keine Ausgangsargumente
Der Befehl OR_BIT fUhrt eine logische OR-Verknipfung zwischen dem Bit-Wert
eines Registers und dem Inhalt des Akkumulatorregisters im Logikspeicher durch:
» Ist der Wert entweder des 1-Bit-Akkumulatorregisters oder des Registers
gleich 1, so ist das Ergebnis des OR-Prozesses ebenfalls 1.
+ Sind die Werte aller verglichenen Bits gleich 0, so ist das Ergebnis des OR-
Prozesses ebenfalls 0.
Das Ergebnis wird im 1-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.
Argumente Darstellung
2 OR_BIT RegAddr BitNo
Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
RegAddr UINT 0-1399 Die Registeradresse
BitNo UINT 0-15 Die Bitnummer
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Keine Ausgangsargumente

OR_TMP_BIT
Der Befehl OR_TMP_ BIT fiihrt eine logische OR-Verkniipfung zwischen dem Bit-
Wert eines temporéaren Registers und dem Inhalt des Akkumulatorregisters im
Logikspeicher durch.
+ Ist der Wert entweder des 1-Bit-Akkumulatorregisters oder des temporaren
Registers gleich 1, so ist das Ergebnis des OR-Prozesses ebenfalls 1.
+ Sind die Werte aller verglichenen Bits gleich 0, so ist das Ergebnis des OR-
Prozesses ebenfalls 0.
Das Ergebnis wird im 1-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.
Argumente Darstellung
2 OR_TMP_BIT TmpReg BitNo
Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
TmpReg UINT 0-299 Die Nummer des temporaren Registers
BitNo UINT 0-15 Die Bitnummer
Keine Ausgangsargumente
OR_NV_BIT
Der Befehl OR_NV_BIT flhrt eine logische OR-Verknlpfung zwischen dem Bit-
Wert eines nicht-flichtige Registers und dem Inhalt des Akkumulatorregisters im
Logikspeicher durch.
+ Ist der Wert entweder des 1-Bit-Akkumulatorregisters oder des nicht-
flichtigen Registers gleich 1, so ist das Ergebnis des OR-Prozesses
ebenfalls 1.
+ Sind die Werte aller verglichenen Bits gleich 0, so ist das Ergebnis des OR-
Prozesses ebenfalls 0.
Das Ergebnis wird im 1-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.
Argumente Darstellung
2 OR_NV_BIT NVReg BitNo
Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
NVReg UINT 0-63 Die Nummer des nicht-flichtigen Registers
BitNo UINT 0-15 Die Bitnummer
Keine Ausgangsargumente
OR_NOT _BIT

Der Befehl OR_NOT BIT invertiert den booleschen Wert (0 oder 1) eines
vorgegebenen Registerbits und fuhrt dann eine logische OR-Verknlpfung
zwischen ihm und dem Inhalt des Akkumulatorregisters im Logikspeicher durch:

+ Ist der Wert entweder des 1-Bit-Akkumulatorregisters oder des Registers
gleich 0, so ist das Ergebnis des OR-Prozesses ebenfalls 1.

» Sind die Werte aller verglichenen Bits gleich 0, so ist das Ergebnis des OR-
Prozesses ebenfalls 0.

Das Ergebnis wird im 1-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.
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Argumente Darstellung

2 OR_NOT_BIT RegAddr BitNo

Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment

RegAddr UINT 0-1399 Die Registeradresse
BitNo UINT 0-15 Die Bitnummer

OR_NOT_TMP_BIT

Keine Ausgangsargumente

Der Befehl OR_NOT TMP_BIT invertiert den booleschen Wert (0 oder 1) eines
vorgegebenen temporaren Registerbits und flihrt dann eine logische OR-
Verknipfung zwischen ihm und dem Inhalt des Akkumulatorregisters im
Logikspeicher durch:

» Ist der Wert entweder des 1-Bit-Akkumulatorregisters oder des temporaren
Registers gleich 0, so ist das Ergebnis des OR-Prozesses ebenfalls 1.

» Sind die Werte aller verglichenen Bits gleich 0, so ist das Ergebnis des OR-
Prozesses ebenfalls 0.

Das Ergebnis wird im 1-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.

Argumente Darstellung

2 OR_NOT TMP BIT TmpReg BitNo

Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung

ment

TmpReg UINT 0-299 Die Nummer des temporaren Registers
BitNo UINT 0-15 Die Bitnummer

OR_NOT_NV_BIT

Keine Ausgangsargumente

Der Befehl OR_NOT NV_BIT invertiert den booleschen Wert (0 oder 1) eines
ausgewahlten Bits eines nicht-flichtigen Registers und fuhrt dann eine logische
OR-Verknupfung zwischen ihm und dem Inhalt des Akkumulatorregisters im
Logikspeicher durch:

+ Ist der Wert entweder des 1-Bit-Akkumulatorregisters oder des nicht-
flichtigen Registers gleich 0, so ist das Ergebnis des OR-Prozesses

ebenfalls 1.

» Sind die Werte aller verglichenen Bits gleich 0, so ist das Ergebnis des OR-
Prozesses ebenfalls 0.

Das Ergebnis wird im 1-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.

Argumente Darstellung

2 OR_NOT_NV_BIT NVReg BitNo

Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung

ment

NVReg UINT 0-63 Die Nummer des nicht-fliichtigen Registers
BitNo UINT 0-15 Die Bitnummer

Keine Ausgangsargumente
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Der Befehl SET BIT stellt den Wert des 1-Bit-Akkumulatorregisters auf ein
vorgegebenes Registerbit ein.

Argumente Darstellung

2 SET_ BIT RegAddr BitNo
Kein Eingangsargument

Ausgangsar- Typ Baureihe Beschreibung

gument

RegAddr UINT 0-1399 Die Adresse des vorgegebenen Registers

BitNo UINT 0-15 Die Nummer des im vorgegebenen Register zu setzenden Bits
Der Befehl SET TMP BIT stellt den Wert des 1-Bit-Akkumulatorregisters auf ein
vorgegebenes temporares Registerbit ein.

Argumente Darstellung

2 SET TMP_BIT TmpReg BitNo
Kein Eingangsargument

Ausgangsar- Typ Baureihe Beschreibung

gument

TmpReg UINT 0-299 Die Adresse des vorgegebenen temporaren Registers

BitNo UINT 0-15 Die Nummer des im vorgegebenen temporaren Register zu setzenden Bits
Der Befehl SET NV _BIT stellt den Wert des 1-Bit-Akkumulatorregisters auf ein
vorgegebenes nicht-flichtiges Registerbit ein.

Argumente Darstellung

2 SET NV _BIT NVReg BitNo
Kein Eingangsargument

Ausgangsar- Typ Baureihe Beschreibung

gument

NVReg UINT 0-63 Die Adresse des vorgegebenen nicht-flichtigen Registers

BitNo UINT 0-15 Die Nummer des im vorgegebenen Register zu setzenden Bits
Der Befehl SET NOT BIT stellt den invertierten Wert des 1-Bit-
Akkumulatorregisters auf ein vorgegebenes Registerbit ein.

Argumente Darstellung

2 SET_NOT_BIT RegAddr BitNo

Kein Eingangsargument
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Ausgangsar- Typ Baureihe Beschreibung

gument

RegAddr UINT 0-1399 Die Adresse des vorgegebenen Registers

BitNo UINT 0-15 Die Nummer des im vorgegebenen Register zu setzenden Bits

SET_NOT_TMP_BIT

Der Befehl SET NOT TMP BIT stellt den invertierten Wert des 1-Bit-

Akkumulatorregisters auf ein vorgegebenes temporares Registerbit ein.

Argumente Darstellung
2 SET NOT_TMP BIT TmpReg BitNo
Kein Eingangsargument
Ausgangsar- Typ Baureihe Beschreibung
gument
TmpReg UINT 0-299 Die Adresse des vorgegebenen temporaren Registers
BitNo UINT 0-15 Die Nummer des im vorgegebenen temporaren Register zu setzenden Bits

SET_NOT_NV_BIT

Der Befehl SET NOT NV BIT stellt den invertierten Wert des 1-Bit-

Akkumulatorregisters auf ein vorgegebenes nicht-fliichtiges Registerbit ein.

Argumente Darstellung
2 SET NOT NV_BIT NVReg BitNo
Kein Eingangsargument
Ausgangsar- Typ Baureihe Beschreibung
gumente
NVReg UINT 0-63 Die Adresse des vorgegebenen nicht-fliichtigen Registers
BitNo UINT 0-15 Die Nummer des im vorgegebenen Register zu setzenden Bits

Logikbefehle: Registerbefehle

Uberblick

Registerbefehle werten 16-Bit-Werte aus und steuern sie.

Der Logik-Editor verwendet die folgenden Registerbefehle:

« LOAD K REG

LOAD_REG
LOAD TMP_REG
LOAD NV_REG
COMP K REG
COMP_REG
COMP_TMP_REG
COMP NV _REG
AND K
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LOAD K_REG

AND_REG

AND TMP_REG
AND NV_REG
OR_K

OR_REG
OR_TMP REG
OR_NV_REG
XOR_K

XOR REG
XOR_TMP_ REG
XOR_NV_REG
ON_SET REG

* ON_SET TMP REG
* ON_SET NV_REG

Der Befehl LOAD K REG ladt einen konstanten 16-Bit-Wert in das 16-Bit-

Akkumulatorregister im Logikspeicher.

Argumente

Darstellung

1

LOAD K REGKValue

Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung

ment

KValue UINT 0...65.535 Ein konstanter Wert
Keine Ausgangsargumente

LOAD_REG

Der Befehl LOAD REG ladt eine Kopie eines Registers in das 16-Bit-
Akkumulatorregister im Logikspeicher.

Argumente Darstellung

1

LOAD_REG RegAddr

Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
RegAddr UINT 0-1399 Die Registeradresse

LOAD_TMP_REG

Keine Ausgangsargumente

Der Befehl LOAD_TMP_REG |adt eine Kopie eines temporaren Registers in das
16-Bit-Akkumulatorregister im Logikspeicher.

Argumente

Darstellung

1

LOAD TMP REG TmpReg
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Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
TmpReg UINT 0-299 Die Nummer des temporaren Registers

LOAD_NV_REG

Keine Ausgangsargumente

Der Befehl LOAD NV_REG ladt eine Kopie eines nicht-fliichtigen Registers in das
16-Bit-Akkumulatorregister im Logikspeicher.

Argumente

Darstellung

1

LOAD NV REG NVReg

Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
NVReg UINT 0-63 Die Nummer des nicht-fliichtigen Registers
Keine Ausgangsargumente
Der Befehl COMP_K_REG vergleicht den Inhalt des 16-Bit-Akkumulatorregisters mit
dem konstanten Wert von Argument 1 und speichert das Vergleichsergebnis in
einem Bit des temporaren Registers von Argument 2.
Argumente Darstellung
2 COMP_K_REG KValue TmpReg
Eingangsargu- | Typ Bereich/Bit Beschreibung
ment
KValue UINT 0-65535 Ein konstanter Wert
Ausgangsar- Typ Bereich/Bit Beschreibung
gument
TmpReg UINT Bit1 16-Bit-Akkumulatorregister < Kvalue
Bit2 16-Bit-Akkumulatorregister = Kvalue
Bit3 16-Bit-Akkumulatorregister > Kvalue
Der Befehl coMP_REG vergleicht den Inhalt des 16-Bit-Akkumulatorregisters mit
dem Inhalt des durch Argument 1 definierten Registers und speichert das
Vergleichsergebnis in einem Bit des temporaren Registers von Argument 2.
Argumente Darstellung
2 COMP_REG RegAddr TmpReg
Eingangsargu- | Typ Bereich/Bit Beschreibung
ment
RegAddr UINT 0-1399 Die Registeradresse
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Ausgangsar- Typ Bereich/Bit Beschreibung

gument

TmpReg UINT Bit1 16-Bit-Akkumulatorregister < RegAddr
Bit2 16-Bit-Akkumulatorregister = RegAddr
Bit3 16-Bit-Akkumulatorregister > RegAddr

COMP_TMP_REG

Der Befehl COMP_TMP_REG vergleicht den Inhalt des 16-Bit-Akkumulatorregisters
mit dem Inhalt des durch Argument 1 definierten temporaren Registers und
speichert das Vergleichsergebnis in einem Bit des temporaren Registers von
Argument 2.

Argumente Darstellung

2 COMP_TMP_REG TmpRegl TmpReg2

Eingangsargu- | Typ Bereich/Bit Beschreibung

ment

TmpRegl UINT 0-299 Nummer des temporaren Registers

Ausgangsar- Typ Bereich/Bit Beschreibung

gument

TmpReg2 UINT Bit1 16-Bit-Akkumulatorregister < TmpRegl
Bit2 16-Bit-Akkumulatorregister = TmpRegl
Bit3 16-Bit-Akkumulatorregister > TmpReg1

COMP_NV_REG

Der Befehl COMP_NV_REG vergleicht den Inhalt des 16-Bit-Akkumulatorregisters
mit dem Inhalt des durch Argument 1 definierten nicht-flichtigen Registers und
speichert das Vergleichsergebnis in einem Bit des temporaren Registers von
Argument 2.

Argumente

Darstellung

2

COMP_ NV REG NVReg TmpReg

Eingangsargu- | Typ Bereich/Bit Beschreibung

ment

NVReg UINT 0-63 Nummer des nicht-flichtigen Registers

Ausgangsar- Typ Bereich/Bit Beschreibung

gument

TmpReg UINT Bit1 16-Bit-Akkumulatorregister < NVReg
Bit2 16-Bit-Akkumulatorregister = NVReg
Bit3 16-Bit-Akkumulatorregister > NVReg

Der Befehl AND K fiihrt eine logische AND-VerknlUpfung zwischen einem
konstanten 16-Bit-Wert und dem Inhalt des 16-Bit-Akkumulatorregisters im
Logikspeicher durch. Das Ergebnis wird im 16-Bit-Akkumulatorregister
abgespeichert.
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Beim AND-Prozess werden die einzelnen Bits im 16-Bit-Akkumulatorregister mit
den entsprechenden Bits im verknlpften konstanten 16-Bit-Wert verglichen:

» Sind beide Bits gleich 1, so ist das Ergebnis des AND-Prozesses fir die
jeweilige Bithummer ebenfalls 1.

* In allen anderen Fallen ist das Ergebnis des AND-Prozesses fiir die jeweilige

Bitnummer 0.
Argumente Darstellung
1 AND K KValue
Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
KValue UINT 0-65535 Ein konstanter Wert
Keine Ausgangsargumente
AND REG
Der Befehl AND REG flihrt eine logische AND-Verknilipfung des Registerwerts mit
dem Inhalt des 16-Bit-Akkumulatorregisters im Logikspeicher durch. Das Ergebnis
wird im 16-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.
Beim AND-Prozess werden die einzelnen Bits im 16-Bit-Akkumulatorregister mit
den entsprechenden Bits im verknlpften Register verglichen:
» Sind beide Bits gleich 1, so ist das Ergebnis des AND-Prozesses fiir die
jeweilige Bithummer ebenfalls 1.
* Inallen anderen Fallen ist das Ergebnis des AND-Prozesses fir die jeweilige
Bitnummer 0.
Argumente Darstellung
1 AND_REG RegAddr
Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
RegAddr UINT 0-1399 Die Registeradresse

AND_TMP_REG

Keine Ausgangsargumente

Der Befehl AND TMP_REG flhrt eine logische AND-Verkniipfung zwischen dem
Wert des temporaren Registers mit dem Inhalt des 16-Bit-Akkumulatorregisters im
Logikspeicher durch. Das Ergebnis wird im 16-Bit-Akkumulatorregister

abgespeichert.

Beim AND-Prozess werden die einzelnen Bits im 16-Bit-Akkumulatorregister mit
den entsprechenden Bits im verknlpften temporaren Register verglichen:

+ Sind beide Bits gleich 1, so ist das Ergebnis des AND-Prozesses fur die
jeweilige Bithnummer ebenfalls 1.

* Inallen anderen Fallen ist das Ergebnis des AND-Prozesses fir die jeweilige
Bithummer O.

Argumente

Darstellung

1

AND_ TMP_REG TmpReg

Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
TmpReg UINT 0-299 Die Nummer des temporaren Registers
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AND_NV_REG

Keine Ausgangsargumente

Der Befehl AND NV _REG fiihrt eine logische AND-Verknlipfung zwischen dem
Wert eines nicht-flichtige Registers und dem Inhalt des 16-Bit-
Akkumulatorregisters im Logikspeicher durch. Das Ergebnis wird im 16-Bit-
Akkumulatorregister abgespeichert.

Beim AND-Prozess werden die einzelnen Bits im 16-Bit-Akkumulatorregister mit
den entsprechenden Bits im verknUpften nicht-flichtigen Register verglichen:

+ Sind beide Bits gleich 1, so ist das Ergebnis des AND-Prozesses fur die
jeweilige Bithummer ebenfalls 1.

* Inallen anderen Fallen ist das Ergebnis des AND-Prozesses fiir die jeweilige
Bitnummer 0.

Argumente

Darstellung

1

AND NV REG NVReg

Eingangsargu-
ment

Typ

Baureihe Beschreibung

NVReg

UINT

0-63

Die Nummer des nicht-flichtigen Registers

OR_K

Keine Ausgangsargumente

Der Befehl OR K fuhrt eine logische OR-Verknlpfung zwischen einem konstanten
16-Bit-Wert und dem Inhalt des 16-Bit-Akkumulatorregisters im Logikspeicher
durch. Das Ergebnis wird im 16-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.

Beim OR-Prozess werden die einzelnen Bits im 16-Bit-Akkumulatorregister mit den
entsprechenden Bits im verknlpften konstanten 16-Bit-Wert verglichen:

» Ist eines der verglichenen Bits gleich 1, so ist das Ergebnis des OR-Prozesses
fur die jeweilige Bitnummer ebenfalls 1.

+ st eines der verglichenen Bits gleich 0, so ist das Ergebnis des OR-Prozesses
fur die jeweilige Bitnummer 0.

Argumente

Darstellung

1

OR_KKValue

Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung

ment

KValue UINT 0-65535 Ein konstanter Wert
Keine Ausgangsargumente

Der Befehl OR REG fiihrt eine logische OR-Verknlipfung des Registerwerts mit
dem Inhalt des 16-Bit-Akkumulatorregisters im Logikspeicher durch. Das Ergebnis
wird im 16-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.

Beim OR-Prozess werden die einzelnen Bits im 16-Bit-Akkumulatorregister mit den
entsprechenden Bits im verknlpften Register verglichen:

» st eines der verglichenen Bits gleich 1, so ist das Ergebnis des OR-Prozesses
fur die jeweilige Bitnummer ebenfalls 1.
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+ st eines der verglichenen Bits gleich 0, so ist das Ergebnis des OR-Prozesses
fur die jeweilige Bitnummer 0.

Argumente

Darstellung

1

OR_REG RegAddr

Eingangsargu-
ment

Typ

Baureihe Beschreibung

RegAddr

UINT

0-1399 Die Registeradresse

OR_TMP_REG

Keine Ausgangsargumente

Der Befehl OR_TMP_REG flhrt eine logische OR-Verkniipfung zwischen dem Wert
des temporaren Registers mit dem Inhalt des 16-Bit-Akkumulatorregisters im
Logikspeicher durch. Das Ergebnis wird im 16-Bit-Akkumulatorregister
abgespeichert.

Beim OR-Prozess werden die einzelnen Bits im 16-Bit-Akkumulatorregister mit den
entsprechenden Bits im verknilipften temporaren Register verglichen:

» Ist eines der verglichenen Bits gleich 1, so ist das Ergebnis des OR-Prozesses
fur die jeweilige Bithummer ebenfalls 1.

» Ist eines der verglichenen Bits gleich 0, so ist das Ergebnis des OR-Prozesses
fur die jeweilige Bitnummer 0.

Argumente

Darstellung

1

OR_TMP_REG TmpReg

Eingangsargu-
ment

Typ

Baureihe Beschreibung

TmpReg

UINT

0-299 Die Nummer des temporaren Registers

OR_NV_REG

Keine Ausgangsargumente

Der Befehl OR_NV_REG flhrt eine logische OR-Verkniipfung zwischen dem Wert
eines nicht-flichtige Registers und dem Inhalt des 16-Bit-Akkumulatorregisters im
Logikspeicher durch. Das Ergebnis wird im 16-Bit-Akkumulatorregister
abgespeichert.

Beim OR-Prozess werden die einzelnen Bits im 16-Bit-Akkumulatorregister mit den
entsprechenden Bits im verknlpften nicht-flichtigen Register verglichen:

+ |st eines der verglichenen Bits gleich 1, so ist das Ergebnis des OR-Prozesses
fur die jeweilige Bithummer ebenfalls 1.

» Ist eines der verglichenen Bits gleich 0, so ist das Ergebnis des OR-Prozesses
fur die jeweilige Bitnummer 0.

Argumente

Darstellung

1

OR_NV_REG NVReg

Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
NVReg UINT 0-63 Die Nummer des nicht-flichtigen Registers

Keine Ausgangsargumente
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XOR_K

Der Befehl XOR_X flhrt eine logische exklusive OR-Verkniipfung zwischen einem
konstanten 16-Bit-Wert und dem Inhalt des 16-Bit-Akkumulatorregisters im
Logikspeicher durch. Das Ergebnis wird im 16-Bit-Akkumulatorregister
abgespeichert.

Beim XOR-Prozess werden die einzelnen Bits im 16-Bit-Akkumulatorregister mit
den entsprechenden Bits im verknlipften konstanten 16-Bit-Wert verglichen. Die
Ergebnisse sind jeweils:

» Isteines der Bits 1 und das andere 0, so ist das Ergebnis des XOR-
Prozesses 1.

* Inallen anderen Fallen ist das Ergebnis des xOR-Prozesses 0.

Argumente

Darstellung

1

XOR_K KValue

Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
KValue UINT 0-65535 Ein konstanter Wert
Keine Ausgangsargumente
XOR_REG
Der Befehl XOR_REG flihrt eine logische exklusive OR-Verknilipfung zwischen dem
Registerwert und dem Inhalt des 16-Bit-Akkumulatorregisters im Logikspeicher
durch. Das Ergebnis wird im 16-Bit-Akkumulatorregister abgespeichert.
Beim xOR-Prozess werden die einzelnen Bits im 16-Bit-Akkumulatorregister mit
den entsprechenden Bits im verknUpften Register verglichen. Die Ergebnisse sind
jeweils:
» Ist eines der Bits 1 und das andere 0, so ist das Ergebnis des XOR-
Prozesses 1.
* Inallen anderen Féllen ist das Ergebnis des XOR-Prozesses 0.
Argumente Darstellung

1

XOR_ REG RegAddr

Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung
ment
RegAddr UINT 0-1399 Die Registeradresse

Keine Ausgangsargumente

XOR_TMP_REG

Der Befehl XOR TMP_REG flhrt eine logische exklusive OR-Verkniipfung zwischen
dem Wert des temporaren Registers mit dem Inhalt des 16-Bit-
Akkumulatorregisters im Logikspeicher durch. Das Ergebnis wird im 16-Bit-
Akkumulatorregister abgespeichert.

Beim XOR-Prozess werden die einzelnen Bits im 16-Bit-Akkumulatorregister mit
den entsprechenden Bits im verknipften temporaren Register verglichen. Die
Ergebnisse sind jeweils:

» Ist eines der Bits 1 und das andere 0, so ist das Ergebnis des XOR-
Prozesses 1.

* Inallen anderen Fallen ist das Ergebnis des xOR-Prozesses 0.
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Argumente

Darstellung

1

XOR_TMP_REG TmpReg

Eingangsargu-
ment

Typ

Baureihe Beschreibung

TmpReg

UINT

0-299 Die Nummer des temporaren Registers

XOR_NV_REG

Keine Ausgangsargumente

Der Befehl XOR NV_REG flhrt eine logische exklusive OR-Verknlipfung zwischen
dem Wert eines nicht-flichtige Registers und dem Inhalt des 16-Bit-
Akkumulatorregisters im Logikspeicher durch. Das Ergebnis wird im 16-Bit-
Akkumulatorregister abgespeichert.

Beim xXOR-Prozess werden die einzelnen Bits im 16-Bit-Akkumulatorregister mit
den entsprechenden Bits im verknUpften nicht-flichtigen Register verglichen. Die
Ergebnisse sind jeweils:

» Isteines der Bits 1 und das andere 0, so ist das Ergebnis des XOR-
Prozesses 1.

* Inallen anderen Féllen ist das Ergebnis des XOR-Prozesses O.

Argumente

Darstellung

1

XOR NV _REG NVReg

Eingangsargu- | Typ Baureihe Beschreibung

ment

NVReg UINT 0-63 Die Nummer des nicht-fliichtigen Registers
Keine Ausgangsargumente
Der Befehl ON_SET REG kopiert auf einer steigenden Flanke des 1-Bit-
Akkumulatorregisters den Wert des 16-Bit-Akkumulatorregisters in ein
vorgegebenes Register.

Argumente Darstellung

2 ON_SET REG RegAddr TmpReg
Kein Eingangsargument

Ausgangsar- Typ Bereich/Bit Beschreibung

gument

RegAddr UINT 0-1399 Die Adresse des zu setzenden Registers

TmpReg UINT Bit3 Verlaufsbit in 1-Bit-Akkumulatorregister

ON_SET_TMP_REG

Der Befehl ON_SET TMP_REG kopiert auf einer steigenden Flanke des 1-Bit-
Akkumulatorregisters den Wert des 16-Bit-Akkumulatorregisters in ein
vorgegebenes temporares Register.

Argumente

Darstellung

2

ON_SET TMP_ REG TmpRegl TmpReg2
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Kein Eingangsargument

Ausgangsar- Typ Bereich/Bit Beschreibung

gument

TmpRegl UINT 0-299 Die Adresse des zu setzenden temporaren Registers
TmpReg?2 UINT Bit3 Verlaufsbit in 1-Bit-Akkumulatorregister

ON_SET_NV_REG

Der Befehl ON_SET NV_REG kopiert auf einer steigenden Flanke des 1-Bit-
Akkumulatorregisters den Wert des 16-Bit-Akkumulatorregisters in ein

vorgegebenes nicht-flichtiges Register.

Argumente Darstellung
1 ON_SET NV REG NVRegl NVReg2
Kein Eingangsargument
Ausgangsar- Typ Bereich/Bit Beschreibung
gument
NVRegl UINT 0-63 Die Adresse des zu setzenden nicht-flichtigen Registers
NVReg2 UINT Bit3 Verlaufsbit in 1-Bit-Akkumulatorregister

Logikbefehle: Timerbefehle

Uberblick
Der Logik-Editor verwendet die folgenden Timerbefehle:
*+ TIMER SEC
*+ TIMER TENTHS
* TIMER K SEC
* TIMER K TENTHS
TIMER_SEC
Der TIMER SEC-Befehl:
* misstin Sekunden die Zeit bis zu einem bestimmten Zahlwert, der in einem
temporaren Register steht
+ berechnet die Endzeit in einem zweiten temporaren Register
» wird durch ein drittes temporares Register aktiviert, an das er auch den
Zahlerstatus zurtickmeldet
Argumente Darstellung
3 TIMER SEC TmpRegl TmpReg2 TmpReg3
Eingangsargu- | Typ Bereich/Bit Beschreibung
ment
TmpRegl UINT 0...65.535 Voreingestellter Timerwert
TmpReg3 UINT Bit0 » Startet den Timer auf einer steigenden Flanke

* Halt den Timer auf einer fallenden Flanke an
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Ausgangsar- Typ Bereich/Bit Beschreibung
gument
TmpReg?2 UINT 0...65.535 Berechnete Endzeit
TmpReg3 UINT Bit1 Timer beendet:
« Das Bit wird gesetzt, wenn der Timer TmpReg?2 erreicht.
« Das Bit wird zurlickgesetzt, wenn:
o TmpReg3.BitO0 zurlickgesetzt wird
o die Spannungsversorgung aus- und wieder eingeschaltet wurde
Bit2 Der Timer wird ausgefuhrt.
Das Bit wird zurtickgesetzt, wenn der Timer TmpReg?2 erreicht.
Bit3 TmpReg3.Bit0 Verlaufsbit
Bit4 Reserviert

TIMER_TENTHS

Der TIMER TENTHS-Befehl:

* misstin Zehntelsekunden die Zeit bis zu einem bestimmten Zahlwert, der in
einem temporaren Register steht

* berechnet die Endzeit in einem zweiten temporaren Register

» wird durch ein drittes temporéares Register aktiviert, an das er auch den
Zahlerstatus zurlickmeldet

Argumente Darstellung
3 TIMER TENTHS TmpRegl TmpReg2 TmpReg3
Eingangsargu- | Typ Bereich/Bit Beschreibung
ment
TmpRegl UINT 0...65.535 Voreingestellter Timerwert
TmpReg3 UINT Bit0 « Startet den Timer auf einer steigenden Flanke
* Halt den Timer auf einer fallenden Flanke an
Ausgangsar- Typ Bereich/Bit Beschreibung
gument
TmpReg2 UINT 0...65.535 Berechnete Endzeit
TmpReg3 UINT Bit1 Timer beendet:
« Das Bit wird gesetzt, wenn der Timer TmpReg?2 erreicht.
« Das Bit wird zurlickgesetzt, wenn:
°  TmpReg3.BitO0 zurlickgesetzt wird
o die Spannungsversorgung aus- und wieder eingeschaltet wurde
Bit2 Der Timer wird ausgefuhrt.
Das Bit wird zuriickgesetzt, wenn der Timer TmpReg?2 erreicht.
Bit3 TmpReg3.Bit0 Verlaufsbit
Bit4 Reserviert
Der TIMER K SEC-Befehl:
* misstin Sekunden die Zeit bis zu einem bestimmten Zahlwert, der durch
einen konstanten Wert vorgegeben ist
* berechnet die Endzeit in einem temporaren Register
274 1672614DE-02



Strukturierte Textsprache

» wird durch ein zweites temporares Register aktiviert, an das er auch den

Zahlerstatus zurtickmeldet

Argumente Darstellung
3 TIMER K SEC KValue TmpRegl TmpReg2
Eingangsargu- | Typ Bereich/Bit Beschreibung
ment
KValue UINT 0...65.535 Voreingestellter Timerwert
TmpReg?2 UINT Bit0 « Startet den Timer auf einer steigenden Flanke
» Halt den Timer auf einer fallenden Flanke an
Ausgangsar- Typ Bereich/Bit Beschreibung
gument
TmpRegl UINT 0...65.535 Berechnete Endzeit
TmpReg2 UINT Bit1 Timer beendet:
» Das Bit wird gesetzt, wenn der Timer TmpReg1 erreicht.
+ Das Bit wird zuriickgesetzt, wenn:
o TmpReg2.Bit0 zurlckgesetzt wird
o die Spannungsversorgung aus- und wieder eingeschaltet wurde
Bit2 Der Timer wird ausgefihrt.
Das Bit wird zuriickgesetzt, wenn der Timer TmpReg1l erreicht.
Bit3 TmpReg2 .Bit0 Verlaufsbit
Bit4 Reserviert

TIMER_K_TENTHS

Der TIMER K TENTHS-Befehl:

¢ misstin Zehntelsekunden die Zeit bis zu einem bestimmten Zahlwert, der

durch einen konstanten Wert vorgegeben ist

* berechnet die Endzeit in einem temporaren Register

» wird durch ein zweites temporares Register aktiviert, an das er auch den

Zahlerstatus zurtickmeldet

Argumente

Darstellung

3

TIMER K TENTHS KValue TmpRegl TmpReg2

Eingangsargu- | Typ Bereich/Bit Beschreibung

ment

KValue UINT 0...65.535 Voreingestellter Timerwert

TmpReg?2 UINT Bit0 » Startet den Timer auf einer steigenden Flanke

* Halt den Timer auf einer fallenden Flanke an
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Ausgangsar- Typ Bereich/Bit Beschreibung
gument
TmpRegl UINT 0...65.535 Berechnete Endzeit
TmpReg2 UINT Bit1 Timer beendet:
« Das Bit wird gesetzt, wenn der Timer TmpReg1 erreicht.
« Das Bit wird zurlickgesetzt, wenn:
o TmpReg2.BitO0 zurlickgesetzt wird
o die Spannungsversorgung aus- und wieder eingeschaltet wurde
Bit2 Der Timer wird ausgefuhrt.
Das Bit wird zurtickgesetzt, wenn der Timer TmpReg1 erreicht.
Bit3 TmpReg?2 .Bit0 Verlaufsbit
Bit4 Reserviert

Logikbefehle: Latch-Speicherbefehle

Uberblick
Der Logik-Editor verwendet die folgenden Latch-Speicherbefehle:
* LATCH
* LATCH NV
Der LATCH-Befehl:
» speichert einen booleschen Wert (0 oder 1) in einem temporaren Register
» ermdglicht das Einstellen und Zurlicksetzen des gespeicherten Werts
» speichert den Lésch- und Einstellungsstatus aus dem vorausgegangenen
Zyklus
Argumente Darstellung
1 LATCH TmpReg
Eingangsargu- | Typ Bit Beschreibung
ment
TmpReg UINT Bit1 Setzt das TmpReg.Bit0 auf einer steigenden Flanke auf 1
Bit2 Setzt das TmpReg.Bit0 auf einer steigenden Flanke zurlck auf 0
Ausgangsar- Typ Bit Beschreibung
gument
TmpReg UINT Bit0 Latch-Speicherstatus
Bit3 TmpReg.Bit1 Verlaufsbit
Bit4 TmpReg .Bit2 Verlaufsbit

Der LATCH NV-Befehl:
» speichert einen booleschen Wert (0 oder 1) in einem nicht-flichtigen Register

» ermdoglicht das Einstellen und Zurlicksetzen des gespeicherten Werts
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» speichert den Ldsch- und Einstellungsstatus aus dem vorausgegangenen
Zyklus

Verwenden Sie den Befehl LATCH NV anstatt des Befehls LATCH, wenn Sie den
Latch-Speicherstatus Uber einen Ein-/Ausschaltzyklus hinaus erhalten mdchten.

Argumente

Darstellung

1

LATCH_NV NVReg

Eingangsargu- | Typ Bit Beschreibung
ment
NVReg UINT Bit1 Setzt das TmpReg.Bit0 auf einer steigenden Flanke auf 1
Bit2 Setzt das TmpReg . Bit0 auf einer steigenden Flanke zurlick auf 0
Ausgangsar- Typ Bit Beschreibung
gument
NVReg UINT Bit0 Latch-Speicherstatus
Bit3 TmpReg.Bit1 Verlaufsbit
Bit4 TmpReg.Bit2 Verlaufsbit

Logikbefehle: Zahlerbefehle

Uberblick
Der Logik-Editor verwendet die folgenden Zahlerlogikbefehle:
* COUNTER
* COUNTER NV
COUNTER
Der COUNTER-Befehl:
» erhoht oder verringert einen Zahlwert
+ ermoglicht die Festlegung des Zahlwerts auf einen voreingestellten Wert
* meldet, wenn der Zahlwert gleich O ist
» gibt das Verhaltnis zwischen dem Zahlwert und dem voreingestellten Wert an
— gleich, grofler als oder kleiner als
» speichert die Erhdhung, die Verringerung und den eingestellten Status aus
dem vorausgegangenen Zyklus
Argumente Darstellung
3 COUNTER TmpRegl KValue TmpReg?2
Eingangsargu- | Typ Bereich/Bit Beschreibung
ment
KValue UINT 0...65.535 Voreingestellter Zahlwert
TmpReg2 UINT Bit4 Erhéht den aktuellen Zahlwert auf einer steigenden Flanke. Der Zahler springt

nach einem Zahlwert von 65.535 wieder zurlick auf 0.

Bit5 Verringert den aktuellen Zahlwert auf einer steigenden Flanke. Der Zahler
springt nach einem Zahlwert von 0 auf 65.535.

Bit6 Stellt den aktuellen Zahlwert auf einer steigenden Flanke auf den
voreingestellten Wert ein.
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Ausgangsar- Typ Bereich/Bit Beschreibung
gument
TmpRegl UINT 0...65.535 Aktueller Zahlwert
TmpReg?2 UINT Bit0 Der aktuelle Zahlwert ist 0: TmpReg1=0
Bit1 Der aktuelle Zahlwert ist geringer als der voreingestellte Wert:
TmpRegl<KValue
Bit2 Der aktuelle Zahlwert ist gleich dem voreingestellten Wert: TmpRegl=KValue
Bit3 Der aktuelle Zahlwert ist groRRer als der voreingestellte Wert: TmpRegl>KValue
Bit7 TmpReg?2 .Bit4 Verlaufsbit
Bit8 TmpReg2 .Bit5 Verlaufsbit
Bit9 TmpReg2 .Bit6 Verlaufsbit
COUNTER_NV
Der COUNTER NV-Befehl:
» erhoht oder verringert einen Zahlwert
» ermoglicht die Festlegung des Zahlwerts auf einen voreingestellten Wert
* meldet, wenn der Zahlwert gleich O ist
» gibt das Verhaltnis zwischen dem Zahlwert und dem voreingestellten Wert an
— gleich, groRer als oder kleiner als
» speichert die Erhéhung, die Verringerung und den eingestellten Status aus
dem vorausgegangenen Zyklus
Verwenden Sie den Befehl COUNTER NV anstatt des Befehls COUNTER, wenn Sie
den Zahlwert Uber einen Ein-/Ausschaltzyklus hinaus erhalten méchten.
Argumente Darstellung
3 COUNTER NVRegl KValue NVReg2
Eingangsargu- | Typ Bereich/Bit Beschreibung
ment
KValue UINT 0...65.535 Voreingestellter Zahlwert
NVReg2 UINT Bit4 Erhoht den aktuellen Zahlwert auf einer steigenden Flanke.
Bit5 Verringert den aktuellen Zahlwert auf einer steigenden Flanke.
Bit6 Stellt den aktuellen Zahlwert auf einer steigenden Flanke auf den
voreingestellten Wert ein.
Ausgangsar- Typ Bereich/Bit Beschreibung
gument
NVRegl UINT 0...65.535 Aktueller Zahlwert
NVReg?2 UINT Bit0 Der aktuelle Zahlwert ist 0: NVReg1=0
Bit1 Der aktuelle Zahlwert ist geringer als der voreingestellte Wert: NVRegl<Kvalue
Bit2 Der aktuelle Zahlwert ist gleich dem voreingestellten Wert: NVReg1=KValue
Bit3 Der aktuelle Zahlwert ist groRRer als der voreingestellte Wert: NVRegl>Kvalue
Bit7 NVReg2.Bit4 Verlaufsbit
Bit8 NVReg2.Bit5 Verlaufsbit
Bit9 NVReg2.Bit6 Verlaufsbit
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Logikbefehle: Mathematische Befehle

Uberblick
Der Logik-Editor verwendet die folgenden mathematischen Befehle:
* ON ADD
* ON_SUB
*+ ON MUL
* ON DIV
ON_ADD
Der oN_ADD-Befehl fihrt eine Addition ohne Vorzeichen durch, wenn das 1-Bit-
Akkumulatorregister von 0 zu 1 wechselt. Er fligt den Wert von Argument 1 zum
Wert des 16-Bit-Akkumulatorregisters hinzu und schreibt dann das Ergebnis
wieder in den Wert von Argument 1.
Ein Statusregister:
+ zeigt einen Uberlauf an, wenn das Ergebnis der Addition gréRer ist als 65.535
» zeigt den Status des 1-Bit-Akkumulatorregisters aus dem vorausgegangenen
Zyklus an
Argumente Darstellung
2 ON_ADD TmpRegl TmpReg2
Eingangsargu- | Typ Bereich/Bit Beschreibung
ment
TmpRegl UINT 0-65535 Zum 16-Bit-Akkumulatorregister zu addierender Wert
Ausgangsar- Typ Bereich/Bit Beschreibung
gument
TmpRegl UINT 0-65535 Ergebnis der Addition
TmpReg2 UINT Bit0 Uberlauf: Das Ergebnis der Addition ist gréRer als 65.535.
In diesem Fall ist das Ergebnis der Addition gleich Argument 1 + 65.536.
Bit3 Verlaufsbit in 1-Bit-Akkumulatorregister
ON_SUB
Der ON_sUB-Befehl fUhrt eine Subtraktion ohne Vorzeichen durch, wenn das 1-
Bit-Akkumulatorregister von 0 zu 1 wechselt. Er zieht den Wert des 16-Bit-
Akkumulatorregisters vom Wert von Argument 1 ab und schreibt dann das
Ergebnis wieder in den Wert von Argument 1.
Ein Statusregister:
+ zeigt einen Unterlauf an, wenn das Ergebnis der Subtraktion geringer ist als
0.
» zeigt den Status des 1-Bit-Akkumulatorregisters aus dem vorausgegangenen
Zyklus an
Argumente Darstellung
2 ON_SUB TmpRegl TmpReg2
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Eingangsargu- | Typ Bereich/Bit Beschreibung
ment
TmpRegl UINT 0-65535 Vom 16-Bit-Akkumulatorregister zu subtrahierender Wert
Ausgangsar- Typ Bereich/Bit Beschreibung
gument
TmpRegl UINT 0-65535 Ergebnis der Subtraktion
TmpReg2 UINT Bit0 Unterlauf: Das Ergebnis der Subtraktion ist geringer als 0.
In diesem Fall entspricht das tatsachliche Ergebnis der Operation dem Wert, der
in Argument 1 ausgegeben wurde — 65.536.
Bit3 Verlaufsbit in 1-Bit-Akkumulatorregister
ON_MUL
Der oN_MUL-Befehl flihrt eine Multiplikation ohne Vorzeichen durch, wenn das 1-
Bit-Akkumulatorregister von 0 zu 1 wechselt. Der ON MUL-Vorgang multipliziert
den Wert von Argument 2 mit dem Wert des 16-Bit-Akkumulatorregisters und
schreibt dann das Ergebnis wieder in Argument 1 (héchstwertiges Wort) und in
Argument 2 (niederwertiges Wort).
zeigt den Status des 1-Bit-Akkumulatorregisters aus dem vorausgegangenen
Zyklus an
Argumente Darstellung
3 ON_MUL TmpRegl TmpReg2 TmpReg3
Eingangsargu- | Typ Bereich/Bit Beschreibung
ment
TmpReg?2 UINT 0-65535 Mit dem 16-Bit-Akkumulatorregister zu multiplizierender Wert
Ausgangsar- Typ Bereich/Bit Beschreibung
gument
TmpRegl und UINT 0-65535 Ergebnis der Multiplikation:
TmpReg2 +  TmpRegl enthilt das hdherwertige Wort
* TmpReg2 enthdlt das niederwertige Wort
TmpReg3 UINT Bit3 Verlaufsbit in 1-Bit-Akkumulatorregister
Der on_ DIV-Befehl flhrt eine Division ohne Vorzeichen durch, wenn das 1-Bit-
Akkumulatorregister von 0 zu 1 wechselt. Der ON_DIV-Vorgang dividiert den
kombinierten Wert von Argument 1 und Argument 2 durch den Wert des 16-Bit-
Akkumulatorregisters und schreibt dann das Ergebnis wieder in Argument 1
(héchstwertiges Wort) und in Argument 2 (niederwertiges Wort).
Ein Statusregister zeigt Folgendes an:
« einen Uberlauf bei einer Division durch 0
» den Status des 1-Bit-Akkumulatorregisters aus dem vorausgegangenen
Zyklus
Argumente Darstellung
3 ON_DIV TmpRegl TmpReg2 TmpReg3
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Eingangsargu- | Typ Bereich/Bit Beschreibung
ment
TmpRegl und UINT 0-65535 Durch dem 16-Bit-Akkumulatorregister zu dividierender Wert
TmpReg?2
Ausgangsar- Typ Bereich/Bit Beschreibung
gument
TmpRegl und UINT 0-65535 Ergebnis der Division:
TmpReg2 TmpReg1 enthilt das hdherwertige Wort
TmpReg?2 enthalt das niederwertige Wort
TmpReg3 UINT Bit0 Division durch 0
Bit3 Verlaufsbit in 1-Bit-Akkumulatorregister

Beispiele fur Programme, die mit strukturiertem Text
erstellt wurden

Kurzuberblick
Dieser Abschnitt zeigt Beispiele fir strukturierte Textprogramme in zwei typischen
Situationen, die in Ihren Anwendungen vorkommen kénnen:

+ Uberpriifen von Timern und Multiplikationsbefehlen
« Erstellen einer Wahrheitstabelle

Priufen von Timern und Multiplikationsbefehlen

Uberblick

Beim individuellen Anpassen Ihrer Anwendung missen Sie moglicherweise Timer
und Multiplikationsbefehle prifen.
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Prufen von Timern und Multiplikationsbefehlen mit einem strukturierten
Textprogramm

Nachfolgend sehen Sie in einer Textansicht ein strukturiertes Textprogramm zur
Prifung von Timern und Multiplikationsbefehlen:

Erstellen einer Wahrheitstabelle

Uberblick

Beim individuellen Anpassen Ihrer Anwendung miissen Sie mdglicherweise eine
Wahrheitstabelle erstellen.
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Erstellen einer Wahrheitstabelle mit einem strukturierten Textprogramm

Nachfolgend sehen Sie in einer Textansicht ein strukturiertes Textprogramm fiir
die Erstellung einer Wahrheitstabelle:
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Erstellen einer Wahrheitstabelle mit einem strukturierten Textprogramm
(Fortsetzung)
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Erstellen einer Wahrheitstabelle mit einem strukturierten Textprogramm
(Fortsetzung)
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Funktionsblockdiagramm-Sprache (FBD-Sprache)

Uberblick

Mit dem Funktionsblockdiagrammeditor kdnnen Sie ein anwenderspezifisches
Logikprogramm auf der Basis der Funktionsblockdiagramm-Programmiersprache
(FBD-Sprache) erstellen.

Ubersicht tiber die FBD-Sprache

Kurzuberblick

Dieser Abschnitt enthalt eine allgemeine Beschreibung der FBD-Sprache. Die
FBD-Sprache wird verwendet, um einen vordefinierten Betriebsmodus
anwenderspezifisch anzupassen oder um ein neues Programm zu erstellen, das
die Anforderungen einer in FBD programmierten Anwendung erfullt.

Einfuhrung in den FBD-Editor

Uberblick

Der FBD-Editor ist ein Merkmal des TeSys T DTM. Sie kénnen den FBD-Editor
verwenden, um sich eine vorhandene FBD-Datei anzusehen oder um eine FBD-
Datei mit der FBD-Sprache anstatt mit der anweisungsbasierten
Textprogrammiersprache zu erstellen.

Erstellen eines FBD-Programms

Um den FBD-Editor zu 6ffnen, wahlen Sie Gerat — FB-Diagramm — Neues FB-
Diagramm aus oder klicken Sie auf die Registerkarte FB-Diagramm. Der FBD-
Editor erscheint im Hauptfenster.

Speichern eines FBD-Programms

Bevor Sie ein FBD-Programm kompilieren, missen Sie es speichern. Um das von
Ihnen erstellte oder bearbeitete Programm zu speichern, wahlen Sie Gerat — FB-
Diagramm — FB-Diagramm speichern als aus.

HINWEIS: Die Datei wird mit der Dateierweiterung *. Gef gespeichert.

Benutzeroberflache des FBD-Editors

Der FBD-Editor ist auch dann verfligbar, wenn der TeSys T DTM im verbundenen
Modus ist. Dagegen sind viele der MenUpunkte nur aktiviert, wenn ein FBD-
Programm im FBD-Editor gedffnet ist.
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Wenn eine FBD-Datei geoffnet ist, sieht der FBD-Editor wie folgt aus
& soMove Lite - r:l@@
- - — e — - - - -
B PE i@ D23 0QAETRLW
!.).(.. S w - -
(o [ memw | w0 [ e | em [ e | v e
‘ —.-] I - .
| | e 0 e
e I| ses 20
- oo E Read - Write
S 1 e 1 e MR _Temporary
LTMR Tmp N N Tmp 0 enor b2
11 B rEit |Fe10
LTMR‘ Ny A ’I out gﬁ—mo le- o
HoT 1 B
\ ) C Qut Write
[ Lt B S Temporary |
| oeas BS
| Read s
LTMR
83 EET  \FBa
. ;— out write
A ‘k" out . Temporary
Create Diagram and Hit Compile 1!
S— 1
O‘ | 0
Arbeitsumgebung

FBD-Programme werden in der Arbeitsumgebung erstellt und bearbeitet
Die Arbeitsumgebung besteht aus zwei Elementen:

+ Blécke
Verbindungen zwischen den Blécken
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Ausfiuhren von FBD-Programmen

FBD-Programme werden zeilenweise von links nach rechts und von oben nach unten ausgefihrt. Im folgenden

Beispiel werden die Anweisungen von Anweisung 1 bis Anweisung 9 ausgefiihrt, wobei die
Ausfuhrungsreihenfolge durch die Pfeile gekennzeichnet ist.

@ SoMove Lite

- - — .

Ajud@@iju* - Yy

o | - N |
| | |

S .l | 58S

- i Read o' 80 ik
Sw L fe ST Sw _tme /“"’ _Temporary

[LTMR Tmp N IN Tmp 5 ie NOT

T i Fa4 o \Fei0
LTMR | N¥ A ’r 6 ~
HOT ‘ 1 e
\ | : 3B write
A
m ; l it j:____._—-——'—" Temporary
683.8 85

|
L 81
|
J

W —
NOT S—
HOT e

Write

Unm>

A

- [ m\ﬂ,a

Create Diagram and Hit Campile 11

o — =°|‘;

FBD-Elemente

Kurzuberblick
In diesem Abschnitt werden die FBD-Elemente des FBD-Editors und ihre
Argumente im Detail beschrieben.
Rechenblocke
Uberblick
Der FBD-Editor verwendet verschiedene Rechenblocke, auf die Uber die Leiste
Rechnen in der Werkzeugleiste zugegriffen werden kann:
Block Beschreibung
Compare
-
Add
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Block Beschreibung
Division
7/
b
Multiplication
*
Subtraction
|
HINWEIS: Wenn der Cursor Uber dem Symbol steht, erscheint eine Quickinfo
mit einer Definition des Symbols. Auf diese Weise kdnnen Sie erkennen,
welchen Block das jeweilige Symbol darstellt.
Block ,,Vergleich*
- >
Der =1 -Block vergleicht zwei Werte von 16-Bit-Registern.
FBD-Symbol Argumente Beschreibung

Eingange + X: 16-Bit-Registerwert ohne Vorzeichen (0...65.535).
* Y: 16-Bit-Registerwert ohne Vorzeichen (0...65.535).

Ausgénge + X <Y: Temporares Bit, das EIN oder AUS sein kann. Ist EIN, wenn der Wert X
geringer ist als der Wert Y.

*  X=Y: Temporares Bit, das EIN oder AUS sein kann. Ist EIN, wenn der Wert X
gleich dem Wert Y ist.

*  X>Y: Temporares Bit, das EIN oder AUS sein kann. Ist EIN, wenn der Wert X
groRer ist als der Wert Y.

Block ,,Addition*
Der + -Block fiihrt eine Addition ohne Vorzeichen von zwei 16-Bit-
Registerwerten durch.
FBD-Symbol Argumente oder Beschreibung
Beispiel
Eingange *  X: 16-Bit-Registerwert ohne Vorzeichen (0...65.535).

* Y: 16-Bit-Registerwert ohne Vorzeichen (0...65.535).

Overflow

Ausgange » Z: 16-Bit-Registerergebnis ohne Vorzeichen (Z =X +Y).

+  Uberlauf: Kann EIN oder AUS sein. Im EIN-Zustand betrégt der zugeordnete
Wert 65.536. Auf AUS initialisiert.

Beispiel Bei X = 60.000 und Y = 7.000 ist der Uberlauf auf EIN eingestellt, da 60.000 + 7.000 =
67.000 ein héherer Wert ist als 65.536. Das Ergebnis Z ist dann gleich 1.464 (1.464
+65.356 = 67.000).

Block ,,Subtraktion

[ |
Der Block fihrt eine Subtraktion ohne Vorzeichen von zwei 16-Bit-
Registerwerten durch.
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FBD-Symbol Argumente oder Beschreibung
Beispiel
Eingange + X: 16-Bit-Registerwert ohne Vorzeichen (0...65.535).
btract * Y: 16-Bit-Registerwert ohne Vorzeichen (0...65.535).
Underflow
Ausgange » Z:16-Bit-Registerergebnis ohne Vorzeichen (Z = X-Y).
* Unterlauf: Kann EIN oder AUS sein. Im EIN-Zustand betragt der zugeordnete
Wert minus 65.536. Auf AUS initialisiert.
Beispiel Bei X =5 und Y = 10 ist der Unterlauf auf EIN eingestellt, da das Ergebnis ein

negativer Wert ist. Das Ergebnis Z ist dann gleich 65.531 (65.531 — 65.536 = -5).

Block ,,Multiplikation*

*
Der Block fuhrt eine Multiplikation ohne Vorzeichen von zwei 16-Bit-
Registerwerten durch.
FBD-Symbol Argumente oder Beschreibung
Beispiel
Eingange » X: 16-Bit-Registerwert ohne Vorzeichen (0...65.535).
* Y: 16-Bit-Registerwert ohne Vorzeichen (0...65.535).
Ausgange » Z(h): die 16 hoherwertigen Bits des 32-Bit-Ergebnisses,
Z(h)=(X*Y)/65.536
«  Z(I): die 16 niederwertigen Bits des 32-Bit-Ergebnisses,
Z(l)=(X*Y)—2Z(h) * 65.536
Beispiel Bei X =20.000 und Y = 10 ist das Ergebnis Z(h) = 3 und Z(l) = 3.392, da 200.000 =

3*65.536 + 3.392.

Block ,,Division*

7

Der Block fuhrt eine Division ohne Vorzeichen von zwei 16-Bit-
Registerwerten durch.
FBD-Symbol Argumente oder Beschreibung
Beispiel
Eingange +  X(h): die 16 hoherwertigen Bits eines Registerwerts ohne Vorzeichen
(0...65.535).
»  X(l): die 16 niederwertigen Bits eines Registerwerts ohne Vorzeichen
(0...65.535).
* Y: 16-Bit-Registerdivisor ohne Vorzeichen (0...65.535).
Ausgange * Z(h): die 16 hoherwertigen Bits des 32-Bit-Quotienten,
Z(h)=(X/Y)/65.536
»  Z(l): die 16 niederwertigen Bits des 32-Bit-Quotienten,
Z(l)=(X/Y)=2(h)* 65.536
»  Erkannter Fehler: Kann EIN oder AUS sein. Wird auf EIN gesetzt, wenn eine
Division durch null stattfindet. Auf AUS initialisiert.
Beispiel Bei X(h) = 3, X(I) = 3.392 und Y = 40 ist das Ergebnis Z(h) = 0 und Z(l) = 5.000, da X

(h) *65.536 + X(I) = 3 * 65.536 + 3.392 = 200.000 und 200.000 /Y = 5.000 =
0 *65.536 + 5.000.
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Eingangsblocke
Uberblick
Der FBD-Editor verwendet verschiedene Eingangsbldcke, auf die tber die Leiste
Eingang in der Werkzeugleiste zugegriffen werden kann:
Block Beschreibung
Constant Bit
Constant Word
}15
IN
Register Bit In
1
LTMR
Register Word In
i
LTMR
Register NVBit In
1
NY
Register NV Word In
Ty
NV
Register Temp Bit In
1
Tmp
Temp Word In
e
Tmp

HINWEIS: Wenn der Cursor Gber dem Symbol steht, erscheint eine Quickinfo
mit einer Definition des Symbols. Auf diese Weise kdnnen Sie erkennen,
welchen Block das jeweilige Symbol darstellt.

Block ,,Constant Bit“ (Bitkonstante)

1

Der Block wird verwendet, um andere Blockeingange auf 0 oder 1
einzustellen.
FBD-Symbol Argumente Beschreibung
Eigenschaften * a: Konstanter Bitwert 0 oder 1 (EIN = 1 und AUS = 0).
stant Ausgange » Konstanter Wert 0 oder 1 (EIN = 1 und AUS = 0).

a out

Block ,,Constant Word“ (Wortkonstante)

e
Der Block "™ wird verwendet, um die Werte anderer Blockeingdnge
einzustellen.
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FBD-Symbol Argumente Beschreibung
Eigenschaften « a: Konstanter Wert im Bereich von 0 bis 65.535.
tant Ausgange «  Konstanter Wert im Bereich von 0 bis 65.535.
a out

Block ,,Register Bit In“ (Registerbit Ein)

1

Mit dem Block “™® kann der Wert eines Registerbits von den LTM R-Controller-
Adressen im Bereich von 0 bis 1399 gelesen und verwendet werden.

FBD-Symbol Argumente Beschreibung

Eigenschaften + a: Ein Register im Bereich von 0 bis 1399.
*  b: Bitnummer im Bereich von 0 bis 15.

Ausgange *  Wert0oder1(EIN=1undAUS =0).

Block ,,Register Word In“ (Registerwort Ein)

S

LTMR

Mit dem Block kann ein Registerwert von den LTM R-Controller-Adressen
im Bereich von 0 bis 1399 gelesen und verwendet werden.

FBD-Symbol Argumente Beschreibung

Eigenschaften + a: Ein Register im Bereich von 0 bis 1399.

Ausgénge *  Wertim Bereich von 0 bis 65.535.

Block ,,Register NV Bit In“ (Nicht-fl.-Register-Bit Ein)

1

Mit dem Block “™.! kann der Bitwert eines nicht-fliichtigen Registers gelesen
und verwendet werden.

FBD-Symbol Argumente Beschreibung

Eigenschaften « a: Ein nicht-flichtiges Register im Bereich von 0 bis 63.
*  b: Bitnummer im Bereich von 0 bis 15.

Ausgéange *  Wert0oder 1 (EIN=1undAUS =0).

Non Volatile
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Block ,,Register NV Word In“ (Registerwort Ein)

s

NV

Mit dem Block
verwendet werden.

kann der Wert eines nicht-flichtigen Registers gelesen und

FBD-Symbol Argumente Beschreibung

Eigenschaften » a: Ein nicht-flichtiges Register im Bereich von 0 bis 63.

Ausgange *  Wertim Bereich von 0 bis 65.535.

Non Volatile

Block ,,Register Temp Bit In“ (Temp.-Register-Bit Ein)

1

Mit dem Block ™) kann der Bitwert eines temporaren Registers gelesen und
verwendet werden.

FBD-Symbol Argumente Beschreibung

Eigenschaften * a: Ein temporéares Register im Bereich von 0 bis 299.
*  b: Bitnummer im Bereich von 0 bis 15.

Ausgange *«  Wert0oder1(EIN=1undAUS =0).

Temporary

Block ,,Temp Word In“ (Temp.-Register-Wort Ein)

iy

Mit dem Block ™! kann der Wert eines temporaren Registers gelesen und
verwendet werden.

FBD-Symbol Argumente Beschreibung
Eigenschaften * a: Ein temporares Register im Bereich von 0 bis 299.
Ausgange *  Wertim Bereich von 0 bis 65.535.
Temporary
Funktionsblocke

Uberblick

Der FBD-Editor verwendet verschiedene Funktionsblocke, auf die tiber die Leiste
Funktion in der Werkzeugleiste zugegriffen werden kann:
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Block Beschreibung
CALL_EOM
Counter
&
|
Counter NV
b3
]
Volatile Latch
Non Volatile Latch
Multiplexer
e
TimerSeconds
=
—1
bacud
[MMER A-C)
TimerTenthSeconds
+
JLIL
[MMER. Bw|

HINWEIS: Wenn der Cursor Uber dem Symbol steht, erscheint eine Quickinfo
mit einer Definition des Symbols. Auf diese Weise kdnnen Sie erkennen,
welchen Block das jeweilige Symbol darstellt.

Block ,,CALL_EOM*

Die Funktion fihrt einen vordefinierten Betriebsmodus im
anwenderspezifischen Programm aus.

FBD-Symbol Argumente Beschreibung

Eigenschaften Eigenschaft 1 = Embedded Operating Mode EOM):
+ Uberlast (1)
» Unabhangig (2)
* Reverser (3)
+  2-Schritt (4)
* 2 Drehzahlen (5)
Eigenschaft 2 = Steuerkanal Klemmenleiste:
» EIN = Steuerkanal 3-Draht-Klemmenleiste (3 W)
» AUS = Steuerkanal 2-Draht-Klemmenleiste (2 W)

Block Counter (Zahler)

o

Die Funktion @ fuhrt eine vergleichende Z&ahlung durch. Dabei werden
sowohl der aktuelle Zahlwert des Zahlers als auch voreingestellte Werte in
temporaren Registern gespeichert.
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FBD-Symbol

Argumente

Beschreibung

Eigenschaften

K: Voreingestellter Zahlerwert (UINT 0...65.535).

Eingéange

Inc: Erhoht den aktuellen Zahlwert auf einer steigenden Flanke. Der Zahler
springt nach einem Zahlwert von 65.535 wieder zurlck auf 0.

Dec: Verringert den aktuellen Zahlwert auf einer steigenden Flanke. Der Zahler
springt nach einem Zahlwert von 0 auf 65.535.

Set: Stellt den aktuellen Zahlwert auf einer steigenden Flanke auf den
voreingestellten Wert ein.

Ausgange

Zahlwert: Aktueller Zahlwert (UINT 0...65.535). Der Zahlwert wird beim
Einschalten auf null initialisiert.

<K: Der aktuelle Zahlwert ist geringer als der voreingestellte Wert K.
=K: Der aktuelle Zahlwert ist gleich dem voreingestellten Wert K.
>K: Der aktuelle Zahlwert ist groRer als der voreingestellte Wert K.

HINWEIS: Der Zahlerbereich fur voreingestellte Werte reicht von 0 bis 65.535.
Kaskadierende Zahler und Vergleichsfunktionen kdnnen verwendet werden,
wenn Sie groRere Werte oder mehrere voreingestellte Werte bendtigen.

Block ,,Counter NV* (Zahler nicht-flichtig)

Die Funktion

]
==

fuhrt eine vergleichende Zahlung durch. Dabei werden

sowohl der aktuelle Zahlwert des Zahlers als auch voreingestellte Werte in nicht-
flichtigen Registern gespeichert.

FBD-Symbol

Argumente

Beschreibung

Eigenschaften

K: Voreingestellter Zahlerwert (UINT 0...65.535).

Eingange

.

Inc: Erhoht den aktuellen Zahlwert auf einer steigenden Flanke. Der Zahler
springt nach einem Zahlwert von 65.535 wieder zurlck auf 0.

Dec: Verringert den aktuellen Zahlwert auf einer steigenden Flanke. Der Zahler
springt nach einem Zahlwert von 0 auf 65.535.

Set: Stellt den aktuellen Zahlwert auf einer steigenden Flanke auf den
voreingestellten Wert ein.

Ausgéange

Zahlwert: Aktueller Zahlwert (UINT 0...65.535). Dieser Wert wird im nicht-
flichtigen Speicher gespeichert und beim Einschalten auf den vorherigen Wert
initialisiert.

<K: Der aktuelle Zahlwert ist geringer als der voreingestellte Wert K.

=K: Der aktuelle Zahlwert ist gleich dem voreingestellten Wert K.

>K: Der aktuelle Zahlwert ist groRer als der voreingestellte Wert K.

HINWEIS: Der Zahlerbereich fiir voreingestellte Werte reicht von 0 bis 65.535.
Kaskadierende Zahler und Vergleichsfunktionen kénnen verwendet werden,
wenn Sie grolRere Werte oder mehrere voreingestellte Werte bendtigen.

Block Volatile Latch

Die Funktion

-

erfasst den Signalverlauf und speichert ihn in einem

temporaren Register.

FBD-Symbol

Argumente

Beschreibung

Eingénge

Set: EIN/AUS-Eingangswert. Der Latch-Wert wird auf EIN gesetzt, wenn dieser
Eingang von AUS auf EIN wechselt.

Clear: EIN/AUS-Eingangswert. Der Latch-Wert wird auf AUS gesetzt, wenn
dieser Eingang von AUS auf EIN wechselt.

Ausgange

Q: Latch-Wert, der AN oder AUS sein kann und den Zustand dieses Latch
darstellt. Der EIN/AUS-Zustand bleibt bis zur nachsten steigenden Flanke von
Set oder Clear erhalten. Auf AUS initialisiert.
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Block ,,Non Volatile Latch” (Latch-Speicher nicht-flliichtig)

k

Die Funktion L erfasst den Signalverlauf und speichert ihn in einem nicht-
flichtigen Register.

FBD-Symbol Argumente Beschreibung

Eingange +  Set: EIN/AUS-Eingangswert. Der Latch-Wert wird auf EIN gesetzt, wenn dieser
Eingang von AUS auf EIN wechselt.

»  Clear: EIN/AUS-Eingangswert. Der Latch-Wert wird auf AUS gesetzt, wenn
dieser Eingang von AUS auf EIN wechselt.

Ausgange *  Q: Wert eines Bit in einem nicht-flichtigen Register, das EIN oder AUS sein
kann und den Zustand dieses Latch darstellt. Der EIN/AUS-Zustand bleibt bis
zur nachsten steigenden Flanke von Set oder Clear erhalten. Dieser Wert wird
im nicht-flichtigen Speicher gespeichert und beim Einschalten auf den
vorherigen Wert initialisiert.

Block ,,Multiplexer

Mit der Funktion .:}' konnen Sie zwischen zwei 16-Bit-Werten ohne Vorzeichen

auswahlen.
FBD-Symbol Argumente Beschreibung
Eingange * A: 16-Bit-Wert ohne Vorzeichen (0...65.535).
* B: 16-Bit-Wert ohne Vorzeichen (0...65.535).
» A/B: EIN/AUS-Eingangswert fir die Auswahl des Wertes A oder B.
Ausgéange *  Out: Ausgewahlter 16-Bit-Wert:
o Wenn A/B EIN ist, dann ist Out = A.
o Wenn A/B AUS ist, dann ist Out = B.

Block ,,Timer Seconds* (Timer Sekunden)

Die Funktion pr misst die Zeit in Sekunden.

FBD-Symbol Chronogramm Argumen- | Beschreibung
te
Eingange * Zeit: 16-Bit-Wert (0...65,535), der einen Zeitraum
Enable _J | - in Sekunden angibt.
Timing « Enable (Freigabe): EIN/AUS-Eingangswert. Der
Zeitraum wird auf der steigenden Flanke des
) Timed F Enable-Eingangs geladen. Die Zeitmessung
Eneble  Timing —_— = dauert an, solange Enable EIN ist. Ist Enable
" Time ™ AUS, stoppt die Zeitmessung und die Ausgange

sind AUS.

Ausgange * Timed (Ende Zeitmessung): EIN/AUS-Wert, der
auf EIN gesetzt wird, wenn Enable EIN ist und der
zu messende Zeitraum endet. Ist AUS, wahrend
die Zeit gemessen wird und wahrend Enable AUS
ist.

*  Timing: (Zeitmessung) EIN/AUS-Wert, der EIN ist,
solange Enable EIN ist und solange die
Zeitmessung andauert. Ist AUS, nachdem die zu
messende Zeit abgelaufen ist und wahrend
Enable AUS ist.

Hinweis: Beiden Ausgange kdnnen nie gleichzeitig EIN
sein.
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Block ,,Timer TenthSeconds* (Timer Zehntelsekunden)

I+
. . M . . . .
Die Funktion ™=* misst die Zeit in Zehntelsekunden.
FBD-Symbol Chronogramm Argumen- | Beschreibung
te
Eingange » Zeit: 16-Bit-Wert ohne Vorzeichen (0...65,535), der
Enable 1 einen Zeitraum in Zehntelsekunden angibt.
Tirni « Enable (Freigabe): EIN/AUS-Eingangswert. Der
iming Zeitraum wird auf der steigenden Flanke des
Timed ; Enable-Eingangs geladen. Die Zeitmessung
- dauert an, solange Enable EIN ist. Ist Enable AUS,
- stoppt die Zeitmessung und die Ausgange sind
Time AUS.

Ausgange » Timed (Ende Zeitmessung): EIN/AUS-Wert, der
auf EIN gesetzt wird, wenn Enable EIN ist und der
zu messende Zeitraum endet. Ist AUS, wahrend
die Zeit gemessen wird und wahrend Enable AUS
ist.

»  Timing: (Zeitmessung) EIN/AUS-Wert, der EIN ist,
solange Enable EIN ist und solange die
Zeitmessung andauert. Ist AUS, nachdem die zu
messende Zeit abgelaufen ist und wahrend Enable
AUS ist.
Hinweis: Beide Ausgange konnen nie gleichzeitig EIN
sein.
Logikblocke
Uberblick
Der FBD-Editor verwendet verschiedene Logikblécke, auf die tber die Leiste
Logikblocke in der Werkzeugleiste zugegriffen werden kann:
Funktion Symbol FBD-Symbol Beschreibung
AND Wenn alle Eingange (EIN oder AUS bzw. 1 oder 0) EIN oder nicht
} verbunden sind, ist der Ausgang EIN.
AND Wenn mindestens ein Eingang AUS ist, ist der Ausgang AUS.
HINWEIS: nicht verbundene Ausgénge gelten als EIN.
NOT Wenn der Eingang (EIN oder AUS bzw. 1 oder 0) EIN ist, ist der Ausgang
AUS.
noT Wenn der Eingang AUS ist, ist der Ausgang EIN.
OR Wenn der Eingang (EIN oder AUS bzw. 1 oder 0) EIN ist, ist der Ausgang
} EIN.
OR Wenn alle Eingange AUS oder nicht verbunden sind, dann ist der
Ausgang AUS.
HINWEIS: nicht verbundene Eingange gelten als AUS.

HINWEIS: Wenn der Cursor Gber dem Symbol steht, erscheint eine Quickinfo
mit einer Definition des Symbols. Auf diese Weise kdnnen Sie erkennen,
welchen Block das jeweilige Symbol darstellt.
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Ausgangsblocke

Uberblick

Der FBD-Editor verwendet verschiedene Ausgangsbldcke, auf die Uber die Leiste
Ausgang in der Werkzeugleiste zugegriffen werden kann:

Block Beschreibung
Register Bit Out
i
LTMR
Register Word Out
f16
LTMR
Register NV Bit Out
1
NV
Register NV Word Out
/18
NV
Register Temp Bit Out
1
Tmp
Temp Word Out
’16
Tmp

HINWEIS: Wenn der Cursor Uber dem Symbol steht, erscheint eine Quickinfo
mit einer Definition des Symbols. Auf diese Weise kdnnen Sie erkennen,
welchen Block das jeweilige Symbol darstellt.

Block ,,Register Bit Out” (Registerbit Aus)

1

Mit dem Block Y™® wird der Wert eines Registerbits des LTM R-Controllers aus
den LTM R-Controlleradressen im Bereich von 0 bis 1399 auf 0 oder 1 eingestellit.

FBD-Symbol Argumente Beschreibung

Eigenschaften * a: Ein Register im Bereich von 0 bis 1399.
b: Bitnummer im Bereich von 0 bis 15.

Eingange * 0Ooder1(EIN=1undAUS =0).

Block ,,Register Word Out“ (Registerwort Aus)

e
Mit dem Block ™R wird der Registerwert eines LTM R-Controllers aus den LTM
R-Controlleradressen im Bereich von 0 bis 1399 eingestellt.
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FBD-Symbol Argumente Beschreibung

Eigenschaften « a: Ein Register im Bereich von 0 bis 1399.

Eingéange « 16-Bit-Wert ohne Vorzeichen im Bereich von 0 bis 65.535.

Block ,,Register NV Bit Out” (Registerwort Aus)

1

Der Block "™/ wird verwendet, um den Bitwert eines nicht-fliichtigen Registers
auf 0 oder 1 einzustellen.

FBD-Symbol Argumente Beschreibung

Eigenschaften » a: Ein nicht-flichtiges Register im Bereich von 0 bis 63.
*  b: Bitnummer im Bereich von 0 bis 15.

Eingange * 0Ooder1 (EIN=1undAUS =0).

Non Volatile

Block ,,Register NV Word Out” (Nicht-fl.-Register-Wort Aus)

e
Der Block "™/ wird verwendet, um den Wert eines nicht-fliichtigen Registers
einzustellen.
FBD-Symbol Argumente Beschreibung
Eigenschaften « a: Ein nicht-flichtiges Register im Bereich von 0 bis 63.
Eingange » 16-Bit-Wert ohne Vorzeichen im Bereich von 0 bis 65.535
Non Volatile

Block ,,Register Temp Bit Out” (Temp.-Register-Bit Aus)

1

Der Block ™! wird verwendet, um den Bitwert eines temporaren Registers auf
0 oder 1 einzustellen.

FBD-Symbol Argumente Beschreibung

Eigenschaften * a: Ein temporéares Register im Bereich von 0 bis 299.
*  b: Bitnummer im Bereich von 0 bis 15.

Eingange * Ooder1(EIN=1undAUS =0).

Tempotary
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Block ,,Temp Word Out “ (Temp.-Register-Wort Aus)

i
Der Block ™1 wird verwendet, um den Wert eines temporaren Registers
einzustellen.
FBD-Symbol Argumente Beschreibung
Eigenschaften * a: Eintemporéares Register im Bereich von 0 bis 299.
Eingange * 16-Bit-Wert ohne Vorzeichen im Bereich von 0 bis 65.535
Temporary

Programmieren mit der FBD-Sprache

Kurzuberblick

In diesem Abschnitt werden das Erstellen und das Modifizieren eines Programms
mit der FBD-Sprache beschrieben.

Einfliigen von FBD-Blocken

Uberblick

Um ein FBD-Programm zu erstellen, figen Sie Blocke in die Arbeitsumgebung ein
und verbinden Sie sie dann miteinander. Alle Blocktypen kdnnen in die
Arbeitsumgebung gestellt werden.

Einfugen von Blocken aus der Werkzeugleiste

Nachfolgend wird beschrieben, wie Sie einen Block aus der Werkzeugleiste in die
Arbeitsumgebung einfligen kénnen:

Schritt Aktion
1 Wahlen Sie Gerat > FB-Diagramm > Ansicht > Werkzeugleiste aus oder klicken Sie auf die Registerkarte
Werkzeugleiste auf der linken Seite.
2 Wahlen Sie den Blocktyp aus, den Sie einfligen méchten.
* Rechnen
* Eingange
»  Funktionsblécke
* Logik
* Ausgange
3 Klicken Sie mit der linken Maustaste auf das Symbol fur den einzufigenden Block.
4 Ziehen Sie den Block aus der Werkzeugleiste in die Arbeitsumgebung und legen Sie ihn dort ab.
5 Platzieren Sie den Block an der benétigten Stelle in der Arbeitsumgebung.
6 Wiederholen Sie die Schritte 2 bis 5, um alle fir das Programm benétigten Blécke einzufugen.
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Einfligen von Blocken aus der Arbeitsumgebung

Nachfolgend wird beschrieben, wie Sie einen Block direkt aus der
Arbeitsumgebung einfiigen kdnnen:

Schritt Aktion

1 Klicken Sie mit der rechten Maustaste an einer beliebigen Stelle im leeren Bereich der Arbeitsumgebung.

Ergebnis: Es 6ffnet sich ein Menu, mit dem Sie den einzufligenden Blocktyp auswahlen kénnen.

2 Wahlen Sie den Blocktyp aus, den Sie einfligen mdchten.
* Rechnen
« Eingange
»  Funktionsblocke
*  Logik
* Ausgange
3 Klicken Sie mit der linken Maustaste auf den Block, den Sie einfiigen mdchten.
4 Platzieren Sie den Block an der benétigten Stelle in der Arbeitsumgebung.
5 Wiederholen Sie die Schritte 1 bis 5, um alle fir das Programm benétigten Blocke einzufiigen.

Erstellung der Verbindungen zwischen Blocken

Uberblick

Nachdem Sie die Blocke der Arbeitsumgebung platziert haben, kdnnen Sie sie
miteinander verknipfen. Hierbei verknlipfen Sie den Ausgang eines Blocks mit
dem Eingang eines anderen. Sie kénnen aber auch einen Ausgang zum Eingang
desselben Blocks zuriickkoppeln.

Allgemeine Regeln

Beachten Sie einige Grundregeln fur das Platzieren und Verknipfen von Blécken:

» Eine oder mehrere Verbindungen, die miteinander verknupft sind, bilden
einen ,Verbindungsknoten®“. Dieser wird in der Arbeitsumgebung durch einen
roten Punkt gekennzeichnet. Wenn sich Verbindungen ohne einen roten
Verbindungspunkt kreuzen, sind sie nicht miteinander verbunden.

* Immer nur ein Ausgang kann mit einem Verbindungsknoten verbunden sein.
» Verbindungen zwischen booleschen und Registerdaten sind nicht zulassig.
» Der Datenfluss verlauft typischerweise von links nach rechts.

Verknupfungen zwischen Blocken

Nachfolgend ist das Verfahren zur Verknipfung der Blécke beschrieben:

Schritt Aktion

1 Positionieren Sie die Maus tUber dem ersten Block.

Ergebnis: Am Rand des Blocks werden ein oder mehrere Rechtecke sichtbar und es wird der Ausgangstyp (analog
oder boolesch) angezeigt.

2 Klicken Sie mit der linken Maustaste und halten Sie sie gedrickt.
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Schritt Aktion

3 Bewegen Sie mit gedriickter Maustaste den Cursor Uber den Eingang des Blocks, mit dem Sie eine Verknupfung
erstellen wollen.
Ergebnis: Am Rand des Blocks werden ein oder mehrere Quadrate sichtbar. Bei einem griinen Quadrat ist eine
Verbindung zwischen den zwei Blécken méglich. Ein rotes Quadrat zeigt an, dass keine Verbindung méglich ist.
AuBlerdem wird der Ausgangstyp (analog oder boolesch) angezeigt.

Temporary

Hinweis: Ein- und Ausgange mussen vom selben Typ sein: Ein Boolescher Ausgang wird mit einem anderen
Booleschen Ausgang verknipft. Wenn die Eingange bzw. Ausgange nicht gleich sind, 6ffnet der FBD-Editor ein a
Popup-Fenster. Dieses Fenster zeigt an, dass die Quellen und Ziele nicht vom selben Typ sind.

4 Lassen Sie die Maustaste los.
Ergebnis: Zwischen zwei verknlpften Blécken werden eine Linie und eine Zahl angezeigt.

5 Wiederholen Sie die Schritte 1 bis 4 zur Verknipfung aller Blocke.

Verknupfungsnummer:

Es werden zwei Typen von Verbindung unterschieden:
* Die boolesche Verbindung mit einer Zahl, der ein B vorangestellt ist.
» Die Registerverbindung mit einer Zahl, der ein R vorangestellt ist.
Die Verbindungszahl wird automatisch in chronologischer Folge erhoht.

FBD-Blocke — Eigenschaften

Uberblick
Jeder der Blocke verfiigt Uber ein Eigenschaftsfenster. Um dieses Fenster
anzuzeigen, klicken Sie mit der linken Maustaste auf einen Block.
Das Eigenschaftsfenster besteht aus mehreren Registerkarten, die je nach
Blocktyp Uber ein oder zwei Kategorien verfiigen:
» Allgemeine Einstellungen mit der Block-ID und Kommentaren (fur alle
Blocktypen gleich.)
» Spezielle Einstellungen, die vom jeweiligen Blocktyp abhangig sind
(Registereinstellungen bei Registern, Zahlereinstellungen bei Zahlern usw.).
Wenn Sie beispielsweise Eigenschaften nicht-flichtiger Register anzeigen wollen,
wahlen Sie einen Block fir nicht-flichtige Register aus und klicken Sie mit der
linken Maustaste darauf. Das folgende Fenster wird angezeigt:
Properties |
3l
E General
Block ID 0
E Register Settings
Reqgister Address
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Kommentare

Einstellungen

In der Kommentarzone im weil3en Feld rechts neben ,Kommentare® kénnen Sie
einen Kommentar eingeben. Wahlen Sie ein beliebiges Objekt oder einen
beliebigen freien Bereich in der Arbeitsumgebung, um den Kommentar
abzuspeichern.

Far die meisten Blocke gibt es eine spezielle Einstellungs-Registerkarte. Stellen
Sie in dieser Registerkarte die speziellen Blockeinstellungen ein. Diese
Einstellungen sind in den Hilfen flr die einzelnen FBD-Blocke im Detail
beschrieben.

Anzeige ,,Eigenschaften”

Die Eigenschaften der einzelnen Blocke kdnnen auf zweierlei Weise angezeigt
werden:

+ nach Kategorie, durch Klicken auf ®="| oder

» in alphabetischer Reihenfolge, durch Klicken auf LZ¥]

FBD-Ressourcenverwaltung

Uberblick

Der LTM R-Controller-Speicher weist die folgenden Komponenten und Merkmale
auf:

* Logikspeicherplatz entsprechend 8.193 Woértern
+ 300 temporare Register
* 64 nicht-flichtige Register

Reservierte Ressourcen

Wenn ein anwenderspezifisches Logikprogramm mit dem strukturierten Texteditor
erstellt wird, sind alle Ressourcen verfigbar. Wenn dagegen der FBD-Editor
verwendet wird, sind einige temporare und nicht-flichtige Register fur den FBD-
Compiler reserviert.

Registerzuweisung
In der nachfolgenden Tabelle sind alle reservierten Register mit ihrer jeweiligen
Zuweisung aufgefihrt. Aulerdem wird angegeben, wie die Register jeweils
gesteuert werden:
Registertyp Adressbe- | Gesteuert durch Beschreibung
reich
Temporar 0-69 Den Benutzer Temporare Speicherung von Bit und Registern, die durch den Benutzer beim
Erstellen eines FBD-Programms zugewiesen wurden
Temporar 70-299 Den FBD-Compiler Fir den Compiler reservierte temporare Register
Nicht fliichtig 0-31 Den Benutzer Nicht-fliichtige Bits oder Register, die durch den Benutzer beim Erstellen
eines FBD-Programms zugewiesen wurden
Nicht fliichtig 32-63 Den FBD-Compiler Fir den Compiler reservierte nicht-flichtige Register
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Manipulieren von FBD-Blocken

Kurzuberblick

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie Sie Blécke in der Arbeitsumgebung
manipulieren kénnen, etwa durch Auswahlen, Verschieben, Duplizieren oder
Léschen.

Auswahl von Blocken

Uberblick

Blocke, die Sie in der Arbeitsumgebung abgestellt haben, kdnnen Sie auswahlen,
um sie innerhalb der Arbeitsumgebung neu zu positionieren.

Einen oder mehrere Blocke auswahlen

In der folgenden Tabelle wird beschrieben, wie Sie einen oder mehrere Blécke
auswahlen kénnen:

Wenn Sie Folgendes auswahlen moéchten... Dann gehen Sie wie folgt vor:
Einen einzelnen Block Klicken Sie auf den Block.
Mehrere zusammenhangende Blécke Umgeben Sie die auszuwahlenden Blécke mit einem Rahmen, um einen

Auswahlbereich zu definieren.

Ergebnis: Alle ausgewahlten Blécke werden mit einer orangefarbenen Umrandung
markiert.

Temporary

Mehrere Blécke in unterschiedlichen Bereichen Betatigen Sie die Umschalttaste und klicken Sie, wahrend Sie weiterhin die

der Arbeitsumgebung Umschalttaste gedriickt halten, auf die auszuwahlenden Blocke.
Ergebnis: Alle ausgewahlten Blécke werden mit einer orangefarbenen Umrandung
markiert.

Alle Objekte einschlieRlich Verbindungen Wabhlen Sie Gerat > FB-Diagramm > FBD-Editor > Alles auswahlen aus.

Hinweis: Um alle Objekte auszuwahlen, kann auch die Tastenkombination STRG+A
verwendet werden.

Loschen und Kopieren von Objekten

Uberblick

Manchmal ist es erforderlich, einen Block in der Arbeitsumgebung zu I6schen
oder zu kopieren.

Loschen von Blocken

In der folgenden Tabelle wird beschrieben, wie Sie einen oder mehrere Blécke
I6schen kénnen:
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Schritt Aktion

1 Wahlen Sie die zu I6schenden Blécke aus.

Ergebnis: Die ausgewahlten Blocke werden mit einer orangefarbenen Umrandung markiert.

I Register
0
Write

Temporary

2 Betatigen Sie die ENTF- oder die Riickwarts-Taste oder wahlen Sie Gerat > FB-Diagramm > FBD-Editor > Léschen
aus.

Ergebnis: Die ausgewahlten Blocke werden geldscht.

Ausschneiden, Kopieren oder Einfiigen von Blocken

In der folgenden Tabelle wird beschrieben, wie Sie einen oder mehrere Blocke
ausschneiden, kopieren oder einfigen kdnnen:

Schritt Aktion

1 Wahlen Sie die zu manipulierenden Blécke aus.

Ergebnis: Die ausgewahlten Blocke werden mit einer orangefarbenen Umrandung markiert.
-gister
0

Write

Temporary

2 Klicken Sie auf Gerat > FB-Diagramm > FBD-Editor und wahlen Sie einen der folgenden Befehle aus:
« Kopieren

* Ausschneiden

« Einfiigen

Ergebnis: Mit Ausschneiden werden die ausgewahlten Blécke geldscht und in der Zwischenablage gespeichert. Mit
Kopieren werden die ausgewahlten Blocke geloscht und in der Zwischenablage gespeichert und mit Einfiigen wird
der Inhalt der Zwischenablage in die Arbeitsumgebung eingefligt.

Hinweis: Mit den Tastenkombinationen STRG+C, STRG+V und STRG+X kdnnen Sie die ausgewahlten Blocke
ebenfalls kopieren und einfiigen bzw. I6schen.

Anzeigeoptionen des FBD-Editors

Kurzuberblick

Im folgenden Abschnitt werden die verschiedenen Anzeigeoptionen des FBD-
Editors beschrieben.

Sonstige Anzeigeoptionen

Kurzuberblick

Sie kénnen die folgenden Anzeigeoptionen an Ihren Bedarf anpassen:
* VergréRern/Verkleinern
* Verbindungen
+ Argumente
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Anzeigeoptionen fur VergroRern/Verkleinern

Um die Optionen fur VergrofRern/Verkleinern aufzurufen, klicken Sie auf Gerat >
FB-Diagramm > Ansicht.

Es werden drei Optionen angeboten:
» Verkleinern, um gréRere Bereiche des Programms auf einmal zu sehen.
» VergroRern, um Programmdetails besser zu erkennen.

* Auf50 %, 75 %, 100 %, 150 %, 200 %, oder 400 % verkleinern/vergréfliern,
um die Programmansicht individuell anzupassen.

Anzeigeoptionen fiir Verkniipfungen

Um die Anzeigeoptionen fur Verknipfungen aufzurufen, klicken Sie auf Gerat >
FB-Diagramm > Tools.
Es werden drei Optionen angeboten. Sie kdnnen:

» Verknipfungen neu nummerieren, um die Abfolge bei der
Programmausfihrung deutlicher zu machen.

+ alle Verknlpfungen anzeigen, um zu zeigen, welche Blécke miteinander
verknUpft sind.

+ alle Verknipfungen ausblenden, um eine bessere Gesamtansicht der Blocke
zu erhalten.

Wenn Sie auf eine Verknipfung klicken, 6ffnet sich ihr Eigenschaftsfenster und
ermdglicht Ihnen eine individuelle Anpassung des Textes neben der Verknupfung.

Anzeigeoptionen fur Argumente

Nachfolgend wird beschrieben, wie Sie zu den Anzeigeoptionen fiir Argumente
gelangen und sie andern kdnnen:

Schritt Aktion

1 Platzieren Sie die Maus Uber einem Block.

Ergebnis: Am Rand des Blocks werden ein oder mehrere Quadrate sichtbar. AulRerdem wird angezeigt, ob es sich bei
dem Argument um ein analoges oder ein boolesches Argument handelt.

2 Klicken Sie auf dieses Quadrat.

Ergebnis: Die Anzeigeoptionen erscheinen.

3 Wabhlen Sie aus, ob die Beschriftung angezeigt und welcher Text erscheinen soll.

Darstellungs- und Grafikoptionen des Arbeitsbereiches

Kurzuberblick

Mit dem FBD-Editor kénnen Sie die Arbeitsumgebung individuell anpassen, indem
Sie seine Darstellungs- und Grafikoptionen verandern.
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Darstellungs- und Grafikoptionen

Um zu den Darstellungs- und Grafikoptionen zu gelangen, klicken Sie mit der
linken Maustaste an beliebiger Stelle in der Arbeitsumgebung, aul3er auf einem

Objekt.

Darstellungsoptionen

In der folgenden Tabelle sind alle Optionen zur individuellen Anpassung der

Darstellung aufgefuhrt:

Darstellungs-
option

Beschreibung

Auswahimaéglichkeiten

Hintergrundfar-
be

Ermoglicht das Einstellen der Hintergrundfarbe fur die
Arbeitsumgebung durch Anklicken des Feldes mit der
gewulnschten Farbe.

Wahlen Sie unter den Farben, die in den Registerkarten
Anwenderspez., Internet und System verfligbar sind.

Pfad fir
Hintergrundbild

Ermdglicht das Einfligen eines Bildes vom
Festplattenlaufwerk oder einem Wechseldatentrager, um
es als Hintergrund zu definieren.

Beliebiges als Hintergrund ausgewahltes Bild.

Hinweis: Nur mdglich, wenn als Hintergrundtyp ,Bild*
eingestellt ist.

Hintergrundtyp

Ermoglicht das Einstellen des Hintergrundtyps.

Auswahl zwischen den Hintergrundtypen Farbflache,
Farbverlauf und Bild.

Kontextmenu Blendet das Kontextmeni ein oder aus. True (Wahr) oder False (Falsch)

freigeben

QuickInfo Blendet Quickinfos ein oder aus. True (Wahr) oder False (Falsch)

freigeben

Farbverlauf Ermoglicht das Einstellen des unteren Wahlen Sie unter den Farben, die in den Registerkarten

unten Farbverlaufbereichs. LAnwenderspez.“, ,Internet* und ,System* verfligbar sind.
Hinweis: Nur mdglich, wenn als Hintergrundtyp
,Farbverlauf* eingestellt ist.

Farbverlauf Ermoglicht das Einstellen des oberen Wahlen Sie unter den Farben, die in den Registerkarten

oben Farbverlaufbereichs. +Anwenderspez.“, ,Internet* und ,System* verfugbar sind.
Hinweis: Nur moglich, wenn als Hintergrundtyp
LFarbverlauf eingestellt ist.

Farbverlauf- Ermoglicht das Einstellen des Farbverlauftyps. Auswahl zwischen horizontal, vertikal, vorwarts diagonal

Modus und rtickwarts diagonal.

Hinweis: Nur mdglich, wenn als Hintergrundtyp
,Farbverlauf* eingestellt ist.

Begrenzung auf
Darstellungsfla-
che

Ermoglicht Ihnen die Auswahl, ob das FBD-Programm
auf die Darstellungsflache begrenzt bleiben soll.

True (Wahr) oder False (Falsch)

Raster anzeigen

Ermoglicht Ihnen die Auswahl, ob das genaue Raster
sichtbar sein soll.

True (Wahr) oder False (Falsch)

Hinweis: Verwechseln Sie dieses Raster nicht mit der
Rasterlinie, die Sie iber die oberste Menlileiste Ansicht
aufrufen kdnnen.

Einrasten Ermdglicht Ihnen die Auswahl, ob die Objekte am Raster | True (Wahr) oder False (Falsch)
einrasten sollen. Wenn Sie bei einer Einstellung auf
»True” Objekte bewegen, so erfolgt die Bewegung in
Rasterschritten.
Grafikoptionen

In der folgenden Tabelle sind alle Optionen zur individuellen Anpassung der

Grafiken aufgefihrt:
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Grafikoption

Beschreibung

Auswahlméglichkeiten

Hinzufiigen von
Verbindung
zulassen

Ermdglicht Ihnen die Auswahl, ob es méglich sein soll, in
der Arbeitsumgebung Verbindungen hinzuzuftugen.

True (Wahr) oder False (Falsch)

Hinzufligen von
Form zulassen

Ermdglicht Ihnen die Auswahl, ob es mdéglich sein soll, in
der Arbeitsumgebung Blécke hinzuzufiigen.

True (Wahr) oder False (Falsch)

Léschen von
Form zulassen

Ermdglicht Ihnen die Auswahl, ob es mdglich sein soll,
Blocke zu I6schen.

True (Wahr) oder False (Falsch)

Verschieben

Ermdglicht Ihnen die Auswahl, ob es méglich sein soll, in

True (Wahr) oder False (Falsch)

von Form der Arbeitsumgebung Blécke zu verschieben.
zulassen
Verriegelt Ermdglicht Ihnen die Auswahl, ob es méglich sein soll, True (Wahr) oder False (Falsch)

das FBD-Programm zu bearbeiten.

Raster anzeigen

Vielleicht mochten Sie die Rasterlinien anzeigen lassen. Klicken Sie hierfiir auf
Gerit > FB-Diagramm > Ansicht > Raster einblenden.
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Kompilieren, Simulieren und Ubertragen eines
Programms

Uberblick

In diesem Kapitel wird die Vorgehensweise flr das Kompilieren eines Programms
in strukturiertem Text und in der Funktionsblockdiagramm-Sprache beschrieben.
Auflerdem werden die Fenster der Benutzeroberflache beschrieben, die sich beim
Kompilieren des Programms, beim Simulieren mit dem Logiksimulator und bei der
Ubertragung zum LTM R-Controller 6ffnen.

Einfuhrung

Kompilierung — Ubersicht

Das anwenderspezifische Programm muss kompiliert werden, bevor es auf den
LTM R-Controller heruntergeladen wird.

+ Die Programme in strukturierter Textsprache kénnen direkt kompiliert werden.

+ Die Programme in der FBD-Sprache miissen zuerst in Programme in
strukturierter Textsprache konvertiert werden, bevor sie als strukturierte
Textprogramme kompiliert werden kdénnen.

Bei der Kompilierung erfolgt auch eine Uberpriifung auf Programmfehler wie zum
Beispiel:

* Syntax- und Strukturfehler

* Symbole ohne entsprechende Adressen

* Ressourcen, die von nicht verfligbaren Programmen genutzt werden
» 0ob das Programm in den vorhandenen Controllerspeicher passt

Konvertierung von FBD in strukturierten Text

Um das von lhnen erstellte oder bearbeitete FBD-Programm in strukturierten Text
zu kompilieren, wahlen Sie Gerat > FB-Diagramm > FB-Diagramm in ST-
Programm kompilieren aus.

Das Programm wird automatisch in den strukturierten Texteditor kopiert, sofern
kein Fehler erkannt wurde.

HINWEIS: Denken Sie daran, das FBD-Programm vor dem Konvertieren im
FBD-Editor zu sichern, da das Konvertieren eines strukturierten
Textprogramms in eine FBD-Datei nicht mdglich ist.

Strukturierten Text kompilieren

Fihren Sie die folgenden Schritte aus, um das gerade erstellte strukturierte
Textprogramm in PCode zu kompilieren:

Schritt Aktion
1 Wahlen Sie Gerat > Anwenderspezifische Logik.
2 Klicken Sie auf Anwenderspezifisches Programm kompilieren.

HINWEIS: Sofern keine Fehler festgestellt werden, wird nun das PCode-Fenster angezeigt. Anderenfalls wird das
Fenster ,Erkannter Fehler angezeigt.
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PCode-Fenster

Uberblick

Nach dem erfolgreichen Kompilieren eines anwenderspezifischen Logikprogramms wird das PCode-
(Pseudocode-)Fenster angezeigt:

Elemente des PCode-Fensters

In der folgenden Tabelle sind die verschiedenen Elemente des PCode-Fensters

aufgelistet:
Element Beschreibung
Gesamtzahl Token GroRe des PCode (in 16-Bit-Wort) Zahlwert einschlieRlich Prifsumme, Logik-ID sowie allen

Logikbefehlen und Argumenten

Prifsumme Modulo-16-Aufsummierung aller Logikbefehle und Argumente
Logikbefehl Die einzelnen Logikbefehle im Programm mit dem entsprechenden PCode
Argument Die einzelnen Argumente im Programm und die Registertypen (temporares, nicht-fliichtiges oder

Daten-Register), auf die sie sich beziehen oder die sie beeinflussen

HINWEIS: Die Logikbefehle und Argumente sind in der gleichen Reihenfolge
aufgefihrt wie im Programm der strukturierten Textsprache.
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Fehlerfenster

Uberblick

Bei der Kompilierung eines Programms in strukturierter Textsprache kénnen Fehler auftreten. In diesem Fall wird
das Fehler-Fenster angezeigt.

Elemente des Fehler-Fensters

Im oben gezeigten Beispiel sind zwei Fehler enthalten.

Das Fehler-Fenster zeigt:
* die Zeilennummern mit den erkannten Fehlern und
« einer Beschreibung des identifizierten Fehlers.

Typen erkannter Fehler

In der folgenden Liste sind die verschiedenen Typen mdglicher erkannter
Codefehler beschrieben:

* Syntax- und Strukturfehler

* Logikbefehle ohne entsprechende Adressen

* Ressourcen, die von nicht verfigbaren Programmen genutzt werden
+ Grolkenlberschreitung des Programms
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LTM R-Controller-Logiksimulator

Uberblick

Zum Lieferumfang von SoMove mit TeSys T DTM gehort der LTM R-Controller-
Logiksimulator. Hiermit ist es moglich, zunachst die Funktion eines in strukturierter
Textsprache gehaltenen Logikprogramms zu testen, bevor es zum LTM R-
Controller Ubertragen wird.

HINWEIS: Um ein FBD-Programm zu simulieren, muss es zunachst
konvertiert und als strukturiertes Textprogramm mit der Dateierweiterung *./f
abgespeichert.

Benutzeroberflache des Logiksimulators

Zum Offnen des Logiksimulators klicken Sie auf die Schaltflache Logiksimulator.
Der Logiksimulator wird nun angezeigt. Klicken Sie rechts unten auf die
Schaltflache Open Logic Funktion File (Logikfunktionsdatei 6ffnen), um das
zuvor gespeicherte strukturierte Textprogramm zu importieren.

HINWEIS: Wenn Sie ein Programm mit Syntaxfehlern importieren, wird ein
Informationsfenster angezeigt, in dem Sie aufgefordert werden, alle erkannten
Fehler im strukturierten Texteditor zu korrigieren und das Programm nach der
Fehlerbehebung zu kompilieren, bevor die Simulation gestartet wird.
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Anschlieend wird der Logiksimulator mit geladener anwenderspezifischer
Logikdatei angezeigt:

LTMR Logic Simulator Rev. 1.15 (J 12000 Motor Run
{without Communication Channel) O 12001 Motor Stop
i [J 12002 Reset
EQISTEr VIEWY
?ﬁ_ [] Stert ATrace [ 12003 InStep2
&) LThR [J 12004  Trans Timer
VigsnAnin O Temp Reg's [ Hex [J 12005 Phase Error
O N Reg's ——————— (0 12006 Remate
[0x0 1200 IMPR Logic Intf. -G ‘
‘ 1201 Logic Version e onl e O h
1 g () 12008 External fautt
3192 | 1202 Logic Mem. Avail. D 1200'9 A LED
0 1203 Logic mem Used  |RO 0 o 0 1200'1 DLt
200 1204 Temp. Reg's Avail, |1 o e
1 : R2 0 (] 120011 StopLED
64 | 1205 Non-Yaol &yail. |R3 0 D 120042 Output 1
1 1208 View Win. Status : P
- R4 0 [ 120013 Output 2
i) 1207 Wiew Win. Type RS i} D 120044 Outout 3
0 1208 View Win. Offset | Re 0 O s Outzm .
0x0 | 1209 Yiew Win. Comd.  |R7 o D 4ie D L0 (MPRA3)
0x0  [ife athevievaiin i) Re 0 () 4584  Lo2(MPR-23)
00 1211 Wiew VWin (1) {R3 0 :
| : RID 0 (] 4582  LO3(MPR-33)
0x0 (A R1 0 [J 4583  LO4(MPR-25)
{00 1213 View Win (3) I :
{0x0 s View ) R13 o Enable Inputs
ox0  [HEleto viewiin (5] R4 0 [0 4570 L1 (MPRR1)
— [ox0 || 1215 ViewWin (6) k15 0 [] 4571  LI2(MPR-R2)
1217 Wiew Win (7 RIE O :
|0x0 eI () S5 v| [ #72  U3(MPR-Spare)
0x0 1513 :::x vww: Eg; — = [] 4573 L4 (MPR-STPn)
0x0
: i — [ 4574  LI5(MPR-RST)
0x0 SRR R E 4575 LG (MPRLR)
0 1221 View YWin (11) .
0x0 | o 4576 LI7(KE
00 1222 ViewWin(12) | 0- Size=0 e O (KE)
PR 11293 View Win (13 | 0- Checksum=0 | [] 4577 L& (KE)
00 e S i [] 4578 LIS(KE
1224 View Win (14 |0 LosicD=0 : e
00 | 3- NOP [] 4573  L1O(KE)
ox0 | 1225 ViewWin (15) s ’
i | 5. NOP Address Data
B- NOP .
|7-NoP /04 19
8- NOP -
a- NOP ‘Wite IMPR Reg
|10- noP ™|
Open Logic Function File
1 2 3 4

1 Ansichtsfenster: Fir die Anzeige der Register 1200-1225.
2 Fir die Anzeige des Status der Register 1200 und 458.
3 Fur das Schreiben von Werten in das Register 457.

4 Fir das Schreiben von Daten im Dezimalformat in eine beliebige
Registeradresse.

Registeransicht

Der Logiksimulator zeigt vier verschiedene Registertypen an:
* LTM R-Controller-Register
» Temporare Register
* Nicht-flichtige Register
* Logikspeicher

Diese Register kdnnen nicht gleichzeitig angezeigt werden. In der Registeransicht
kénnen Sie wahlen, welche Sie iberwachen wollen. Im oben gezeigten Beispiel
wird der Inhalt des Logikspeichers angezeigt.

HINWEIS: Standardmafig werden Registerwerte im Dezimalcode angezeigt.
Wenn Sie eine Hexadezimalanzeige vorziehen, aktivieren Sie das Kastchen
Hex.

1672614DE-02 313



Kompilieren, Simulieren und Ubertragen eines Programms

Fenster fur Logikprimitive (Logic)

Das Fenster fur Logikprimitive (Logic) zeigt den kompilierten PCode, Seite 310 an.

HINWEIS: Der PCode kann in jedes per serieller Kommunikation zugangliche
SCHREIB-/LESE-Register schreiben oder aus ihm lesen.

Ansichtsfenster (ViewWin)

Der Logiksimulator zeigt die Inhalte der LTM R-Controller-Register 1200-1225 im
Hexadezimalcode an (siehe Ziffer 1 in der vorstehenden Abbildung). Register
1200-1205 sind die Register fiir die anwenderspezifische Logik.

Register 1200 und 458

Register 457

Schreiben in eine

Der Logiksimulator zeigt den Status der Register 1200 und 458 an (siehe Ziffer 2
in der vorstehenden Abbildung). Die LTM R-Controller-Firmware liest dann diese
PCode-Registerwerte in direkte Geratefunktionen und physische Ausgénge aus.
Weitere Informationen zu diesen Registern finden Sie in den Abschnitten zu
Kommunikationsvariablen im Kapitel Verwendung (Use) des Benutzerhandbuchs
fir den TeSys T LTM R Motormanagement-Controller.

Der Logiksimulator zeigt ein X in jedem Ausgangsstatus-Kontrollkdstchen an, um
anzuzeigen, dass das Ausgangsstatusregister ein Bit mit dem Status ,1‘ enthalt.

Mit dem Logiksimulator kdnnen Werte in die Bits von Register 457 geschrieben
werden (siehe Ziffer 3 in der vorstehenden Abbildung). Weitere Informationen zu
diesem Register finden Sie in den Abschnitten zu Kommunikationsvariablen im
Kapitel Verwendung (Use) des Benutzerhandbuchs fir den TeSys T LTM R
Motormanagement-Controller. Um in Register 457 schreiben zu kénnen,
markieren Sie das Kastchen flir das Freigeben von Eingaben (Enables Inputs).

Durch das Aktivieren eines Kontrollkastchens links von einem Registerbit wird
dieses Bit auf 1 gesetzt. Deaktivieren Sie das Kontrollkdstchen, um das Bit auf 0
zu setzen.

Beispiel: Wenn Sie die ersten 3 Kontrollkastchen aktivieren, erhalten die Bits
457.0, 457.1 und 457.2 den Wert ,,1“. Klicken Sie auf die obere Refresh-
Schaltflache (Neu laden) und Uberpriifen Sie dann den Wert von Register 457. Es
hat jetzt den Wert ,,7¢, was dem Binarcode ,0000000000000111* entspricht.

Registeradresse

Der Logiksimulator ermoglicht das Schreiben von Daten im Dezimalformat in eine
beliebige Registeradresse (siehe Ziffer 4 in der vorstehenden Abbildung). Gehen
Sie folgendermal3en vor, um einem Register einen Wert zuzuweisen:

Schritt Aktion
1 Geben Sie im Feld Address (Adresse) an, in welches Register Daten geschrieben werden sollen.
2 Geben Sie an, welchen Wert im Dezimalformat Sie dem Feld Data (Daten) zuweisen méchten.
3 Klicken Sie auf Write IMPR Reg (IMPR-Reg. schreiben).
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Start a Trace (Trace starten)

Aktualisieren

Das Feld Start a Trace (Trace starten) ist ein integriertes Debugging-Tool, das die
Inhalte des 1-Bit- und des 16-Bit-Akkumulatorregisters erfasst.

Wenn Sie Ihre *./f-Datei in den Logiksimulator laden, emuliert es das Verhalten
des LTM R-Controllers. Unabhangig von den im Logiksimulator vorgenommenen
Anderungen werden jedoch beim Laden der Datei Werte zugewiesen. Klicken Sie
auf die obere Refresh-Schaltflache (Neu laden), um die Anderungen der
Registerwerte zu bericksichtigen. Klicken Sie auf die untere Refresh-Schaltflache
(Neu laden), um den angezeigten PCode neu zu laden.

Initialisierung und Verbindungsaufbau

Initialisierung

Anschluss

Beim Anschluss des LTM R-Controllers an lhren PC wird der Controller
automatisch initialisiert. Bei dieser Initialisierung werden der Controller und der PC
in die Lage versetzt, Identifizierungsinformationen auszutauschen.

Wahrend dieses Prozesses gibt der Logik-Editor die Anzeige ,Warten® aus, bis die
Initialisierung abgeschlossen ist.

Nach der Initialisierung sollte der LTM R-Controller automatisch eine Verbindung
zum PC herstellen.

Um zu priifen, ob der Controller verbunden ist, achten Sie auf die Statusleiste im
Logik-Editor.

Wenn in der Statusleiste die Meldung Nicht verbunden erscheint, klicken Sie auf
Kommunikation > Mit Gerat verbinden oder klicken Sie auf das Symbol Mit
Gerat verbinden.

1 Meni Kommunikation
2 Symbol Mit Gerit verbinden:

3 Verbindungsstatus

1672614DE-02
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Beim Aufbau der Verbindung zwischen PC und Controller erscheint kurz ein
Fortschrittsbalken. Nach einem erfolgreich abgeschlossen Verbindungsaufbau
wird kurz die Meldung Verbunden in der Taskleiste angezeigt.

Wenn die Verbindung zum LTM R-Controller hergestellt ist, kdnnen Sie

» anwenderspezifische Logikdateien zum Bearbeiten auf SoMove mit
TeSys T DTM hochladen.

» anwenderspezifische Logikdateien von SoMove mit TeSys T DTM auf den
Controller herunterladen.

Ubertragen von Logikdateien zwischen dem LTM R-
Controller und dem Logik-Editor

Dateiubertragung — anwenderspezifische Logik vom Gerat zum

PC

Zur Ubertragung der anwenderspezifischen Logikdatei vom LTM R-Controller zum

Logik-Editor:
Schritt Aktion
1 Achten Sie darauf, dass der LTM R-Controller mit dem PC verbunden ist., Seite 315.
2
Wahlen Sie Gerat > Anwenderspezifische Logik > Anwenderspezifisches Programm vom Gerat zum PC aus oder
klicken Sie auf das Symbol = , um die anwenderspezifische Logikdatei vom LTM R-Controller zum Logik-Editor zu
Ubertragen.
Bl soMove Lite §. 118  Lintited Peajoct pun®
TR VR — . s L s
MNEas o dE
- " 13
l Rl » - »
457 SET_TMP_BIT 4 9
455 LOAD TMP BIT 12 4 - »
455 AWD WOT _TMP BIT 12 11 e o g o
460, AND NOT TMP BIT 4 7
461 SET_TMP BIT 12 0 ’
462, LOAD TMP BIT 13 13
463 AND TMP BIT 12 12
464] SET TMP BIT 12 4
465 AND HOT TMP BIT 12 0
466 AWD TMP BIT 3 1
467 OR_TMP BIT 4 9
463, SET_TMP_BIT 4 9
469, LOAD TMP BIT 12 6
470, AND _HOT TMP BIT 12 11
471 AND NOT TMP BIT 4 7
472 SET_TMP BIT 12 0
473 LOAD BIT 457 1
474, AND TMP BIT 12 12
475 SET_TMP BIT 12 6
476 AND NOT TMP BIT 12 0
3 Nach der Ubertragung der anwenderspezifischen Logikdatei kénnen Sie sie mit dem Logik-Editor als strukturiertes
Textprogramm bearbeiten.
HINWEIS: Von LTM R-Controllern abgerufene Programme sind reine strukturierte Textprogramme ohne Kommentare.
Programme wie zum Beispiel FBD-Programme kdnnen nicht vom LTM R-Controller abgerufen werden.
4 Wenn die Bearbeitung der Logikdatei abgeschlossen ist, speichern Sie das Ergebnis in einer Datei.

Wabhlen Sie den Befehl Speichern entweder in der Symbolleiste oder im Datei-Meni aus, navigieren Sie zur richtigen
Stelle und klicken Sie auf Speichern.
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Dateitibertragung — kundenspezifische Logik vom PC zum Gerat

Nachdem Sie die anwenderspezifische Logikdatei bearbeitet und kompiliert
haben, konnen sie die Datei zum LTM R-Controller Ubertragen. Bevor SoMove mit
TeSys T DTM diese Ubertragung vornimmt, mussen folgende Bedingungen erflllt
sein:

» Die zu Ubertragende anwenderspezifische Logikdatei muss sich von der
Logikdatei im LTM R-Controller unterscheiden, d. h. ein identisches
Programm wird von der Software nicht Gbertragen.

» Es darf kein Strom erfasst werden, d. h. der Pegelstrom muss unter 10 % des
Volllaststroms (FLC) liegen.

Wenn diese Bedingungen nicht erflllt sind, kann die Datei nicht zum Controller
Ubertragen werden.

Gehen Sie zur Ubertragung einer Logikdatei vom Logik-Editor zum LTM R-
Controller folgendermafen vor:

Schritt

Aktion

1

Achten Sie darauf, dass der LTM R-Controller mit dem PC verbunden ist., Seite 315.

2

Vergewissern Sie sich, dass sich die zu (ibertragende Datei im Hauptfenster befindet. Zum Offnen einer Datei wahlen Sie
Anwenderspezifisches Programm 6ffnen im Untermeni Anwenderspezifische Logik des Menis Gerat. AnschlieBend
navigieren Sie zur richtigen Stelle und klicken Sie auf Offnen.

] SoMove Lite * 3 1 8 Uhetinied Praject pan®
I |

- = v |

6@ de D@

457
455
459
460
461
462
463
464
465
466
467
468
459
470
471
472
473
474
475
476

SET_TMP BIT 4 9
i -
LOAD TMP BIT 12 4

AND NOT_TMP BIT 12 11
AND NOT_TMP BIT 4 7
SET_TMP BIT 12 0
LOAD_TMP BIT 13 13
AND_TMP_BIT 12 12
SET_TMP BIT 12 4

ANWD WOT TMP BIT 12 0
AND TMP BIT 3 1

OR_TMP BIT 4 9

SET_TMP BIT 4 9

1 —

LOAD_TMP BIT 12 6
AND_HOT_TMP_BIT 12 11
AND_HOT_TMP_BIT 4 7
SET_TMP_BIT 12 0
LOAD_BIT 457 1

AND TMP BIT 12 12

i

Wahlen Sie Gerat > Anwenderspezifische Logik > Anwenderspezifisches Programm kompilieren, um das
strukturierte Textprogramm zu kompilieren.

Nach dem Kompilieren des Programms wahlen Sie Gerat > Anwenderspezifische Logik > Anwenderspezifisches

b
Programm vom PC zum Gerét aus oder klicken Sie auf das Symbol = , um die Logikdatei vom Logik-Editor zum
Controller zu Ubertragen.

Die Ubertragung ist nun erfolgreich abgeschlossen. Ein neues Fenster erscheint. Klicken Sie auf OK, um es zu schlieRen.
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Ubertragung und Ausfiihrung eines
anwenderspezifischen Logikprogramms

Uberblick

Anwenderspezifische Logikprogramme kénnen mittels SoMove mit TeSys T DTM
auf den LTM R-Controller hochgeladen oder von ihm heruntergeladen werden. Es
kann jeweils immer nur ein anwenderspezifisches Logikprogramm in den LTM R-

Controller geladen werden.

Priifung auf giiltige Ubertragung

Wahrend des Hoch- oder Herunterladens eines anwenderspezifischen
Logikprogramms werden die Ausgange abgeschaltet und die Logikausflihrung
wird angehalten.

Fir das Hochladen und das Herunterladen einer anwenderspezifischen
Logikdatei wird ein spezieller Mechanismus verwendet. Mithilfe eines
GrolRenregisters, einer Prifsumme und einer Logik-ID tragt dieser Mechanismus
zur Erkennung einer unvollstandigen oder beschadigten Logikfunktion bei.
SoMove mit TeSys T DTM verhindert, dass eine Logikdatei mit einer fehlerhaften
Prifsumme hochgeladen wird. Dagegen wird eine Verbindungsunterbrechung
durch den Prifsummenmechanismus erkannt.

Auswahl eines anwenderspezifischen Logikprogramms

Wenn eine anwenderspezifische Logikdatei auf den LTM R-Controller
hochgeladen wird, kann dieses Programm Uber ,Anwenderspez.“ im
Auswahlmen fiir den Motorsteuerungsmodus oder durch das Schreiben seines
Logik-ID-Codes in Register 540 ausgewahlt werden.

Austausch eines anwenderspezifischen Logikprogramms

In dem Fall, dass ein anwenderspezifisches Logikprogramm durch ein anderes
mit einer anderen Logik-ID ausgetauscht und das installierte anwenderspezifische
Programm ausgewahlt wird, wird beim Hochladen des neuen Programms der
Wert in Register 540 automatisch auf die neue Logik-ID geandert. Falls ein
standardmaRiger Motorsteuerungsmodus gerade aktiv ist, (d. h. Logik-ID = 2
durch 11), andert sich der Wert in Register 540 nicht.

Ungiultiges Programm

Wenn das abgespeicherte anwenderspezifische Logikprogramm eine fehlerhafte
Prifsumme, eine unglltige GroRe oder eine unglltige Logik-1D aufweist oder
wenn sich kein Programm im Speicher befindet, kann ,Anwenderspez.” Uber das
Auswahlmenu der Motorsteuerung nicht ausgewahlt werden. Das Schreiben einer
Logik-ID, die keinem der vordefinierten Betriebsmodi entspricht, oder der Logik-ID
des gultigen, mit einer Prifsumme versehenen anwenderspezifischen
Logikprogramms in das Register 540 wird durch den LTM R-Controller verhindert.

Beschadigtes Programm

Wenn das anwenderspezifische Programm im Speicher bereits ausgewahlt ist
und beschadigt wird (durch das Darliberladen einer beschadigten Funktion oder
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durch einen Datenverlust im Speicher), I6st der LTM R-Controller bei der
Feststellung dieser Beschadigung eine geringfugige interne Ausldésung aus.
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Wartung

Aktualisieren der LTM R-Controller-Firmware

Uberblick

Bei Einflihrung neuerer Firmwareversionen kénnen Sie die Firmware im LTM R-
Controller entsprechend aktualisieren. Dies kann vom TeSys T DTM Device-
Menu, Seite 26 aus erfolgen.

Der Aktualisierungsprozess fur die Firmware des LTM R-Controllers umfasst drei
Phasen:

» Versionspriifung der Firmware im LTM R-Controller
* Herunterladen der neuesten Version der Firmware flir den LTM R-Controller
» Installation der neuesten Version der Firmware fiir den LTM R-Controller

Die Installation einer neueren Firmware stoppt den laufenden LTM R und I6scht
alle Benutzerkonfigurationen.

Sicherheitshinweise

AVORSICHT

GEFAHR VON BESCHADIGTER FIRMWARE

* Nach begonnener Programmierung schlieRen Sie den TeSys T
Programmierer erst wieder, wenn der Prozess abgeschlossen ist.

* Unterbrechen Sie nicht die Stromversorgung des Gerates.

» Ziehen Sie wahrend des Programmierens nicht das Kommunikationskabel
ab.

+ Entfernen Sie den E/A-Scanner fiir Ethernet TeSys T.

» Bevor Sie mit der Programmierung beginnen, schliefen Sie zunachst alle
anderen Programme.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Verletzungen oder
Sachschaden zur Folge haben.

Prufen der aktuellen Firmwareversion des LTM R-Controllers

Schritt | Aktion

1 Klicken Sie auf die Registerkarte my Device (Mein Gerat).
2 Suchen Sie im Anzeigebereich die LTM R-Firmwareversion in Abschnitt structureRegisterkarte my Device (Mein Gerat), Seite
34.

Herunterladen der neuesten Version der Firmware fuir den LTM R-
Controller

Schritt | Aktion

1 Offnen Sie die Webseite von Schneider Electric: www.se.com.

2 Geben Sie TeSys T in das Suchfeld ein.

3 Wahlen Sie in der Liste auf der rechten Seite Software/Firmware.
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Schritt | Aktion
4 Klicken Sie auf Firmware Upgrade Tools. Ein neues Fenster 6ffnet sich.
/= Firmware Upgrade Tools - Windows Internet Explorer g@|
File  Edit ‘iew Favorites Tools  Help x %gf:anvert - @ Select
- [ 2 e —~ 33
5.7 Favorites | () Firmware Upgrade Tools i m B S pn -

. -~
Firmware Upgrade Tools -
Type Software & Firmware - Software - Released
Publication date 1 JUL 2010
Version 2.4
Document reference Firmware Upgrade Tools
Language All
Range TeSysT
Description
Attachments J

[ Tesys T 1.7.000.zic (0,212mb)
IﬂJ TeSys T 1.8.000.zip {0,360mb)
lﬂ—i TeSys T 2.1.000.zip (0,269mb)
@—i TeSys T 2.2.000.zip {0,268mb)
L!LI—i TeSys T 2.3.000 zip (2.487mb)
\1]—1 T=Sys T 2.4.000 zip {1.672mb)
Iﬂ—‘i TesysT programmer 1.8.0.0.zip {0,2598mb)
Evo TeSysT Padf 06012010.pdf {0,038mb)
LTMR Upgrade procedure 2.4 EN.pdf {0,933mb) P
& LTMR Upgrade procedure_2.4 FR.pdf {0.935mb)
b
< | »
IDone ﬁ Local intranet fa v | ®osw -

5 Wenn die aktuell im LTM R-Controller installierte Firmware nicht dem neuesten zum Herunterladen verfligbaren Stand
entspricht, empfehlen wir den Download der neuesten Version und die Aktualisierung der im LTM R-Controller installierten
Firmware.

Anderenfalls braucht der Vorgang nicht fortgesetzt zu werden.

6 Klicken Sie auf die .zip-Datei, die der neuesten Firmware-Updateversion entspricht. Sie enthalt alle Protokolle der Firmware fir
den LTM R-Controller. Klicken Sie im sich 6ffnenden Dialogfeld auf Speichern.

7 Gehen Sie zum Download der .zip-Datei und laden Sie diese auf Ihre Festplatte herunter.

8 Entpacken Sie die heruntergeladene Datei: Alle LTM R-Controller-Firmware-Protokolldateien werden in einen Ordner mit dem

Namen TeSys T X.X. XXX entpackt (wobei X.X.XXX die Versionsnummer ist).

Verbindung des LTM R-Controllers

Der LTM R-Controller muss an einem PC angeschlossen sein, auf dem SoMove
mit TeSys T DTM ausgefihrt wird.

Fur alle LTM R-Controllertypen wird fir die Aktualisierung der Firmware eine USB-
Verbindung zwischen dem LTM R-Controller und dem PC hergestellt, Seite 328.

Fir den LTM R Modbus/TCP wird aulRerdem eine Ethernet-Verbindung benétigt.
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Aktualisieren der LTM R-Controller-Firmware

Voraussetzungen:

* Die Hardwareverbindung zwischen dem PC und dem LTM R flr die

Aktualisierung der Firmware muss hergestellt sein, Seite 327.

* Der LTM R HMI-Port muss auf 19.200 Baud bei gerader Paritat eingestellt

sein.

HINWEIS: Da die Aktualisierung der Firmware samtliche vorhandenen
Einstellungen 16scht, muss der LTM R controller nach der Aktualisierung neu

konfiguriert werden.
Schritt | Aktion
1 Gehen Sie im Geratemeni Device auf das Wartungs-Untermeni Maintenance und klicken Sie dann auf Firmware update
(Firmwareaktualisierung), um das Fenster fiir den TeSys T(LTMR)-Programmierer zu 6ffnen.
o TeSys T(LTMR) Programmer 1.6.000
Select Serial Port: ,1_ PC must be connected to LTMR HMI port (no LTME or LTMCU)
- I LTME HMI port must be set to 12Z00 baud, Ewven parity
Connect to LTMR ik ALL SETTINGS WILL BE LOST. DEVICE MUST BE RECONFIGURED.
on HMI port "m Please load a firmware package before programming
LTHR [Frormy
CAMopen
DeviceNet = )
Profibus I— I ‘

Ethernet I i
LTMR Network Program LTMR SChnEﬁlcdtrelf

2 Klicken Sie auf Load Firmware Package. Ein neues Fenster 6ffnet sich.

3 Navigieren Sie zum Ordner TeSys T X.X.XXX (wobei X.X.XXX die Versionsnummer ist) und doppelklicken Sie auf die neueste
Version der .fw-Datei. Alle Firmware-Freigaben, die fir die Aktualisierung bereitstehen, werden angezeigt.

N TeSys T(LTMR) Programmer 1.6.000
Select Serial Port: ’1_ PC must be connected to LTME HMI port ino LTME or LTMCU)
—_— ) 5 LTMR HMI port must be set to 19200 baud, Even parity
{"Load Firmware " Connect to LTMR e ALL SETTINGS WILL BE LOST. DEVICE MUST BE RECONFIGURED.
: on HMI port ’m Attempting to connect to LTMR. ..
Unahle to connect to LTHMR
LTMR/[z 4000
.
LTMR Network Program LTMR sc"éE,elcdtrel';

4 Stellen Sie die Nummer lhres seriellen Anschlussports lhrer Konfiguration entsprechend ein und klicken Sie auf Connect to
LTMR on HMI port (Verbindung mit LTM R Gber HMI-Port). Der Status der seriellen Verbindung wird aktualisiert,
Firmwareversion und -typ werden angezeigt und die Verbindung wird durch eine entsprechende Nachricht bestatigt.

™ TeSys T{LTMR) Programmer 1.6.000
Select Serial Pon'®_ IC must be connected to LTMR HMI port (no LTME or LTMCU)
ey E I LTHMR HMI port must be set to 19200 baud, Even parity
Load F Connectto LTHE. el THGS WILL BE LOZTT CE MUST BE RECONFIGURED.
Package " on HMI port 1 “itteupting to connsct to LTHR. ..
w0 HMI pot o] RComnected (127220000 =2 toone:
LTHR [24000
CANopen [{.3000
DeviceNet 18000
Profibus 12000 [ otk by
Fineme!. D Schneider
( LTMR [23000 MNetwork ?E‘fﬁ%%“a >ngram LTMR aElectric
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Schritt | Aktion

5 Fihren Sie diesen Schritt nur mit einem LTM R Modbus/TCP aus. Falls Sie einen anderen Typ des LTM R-Controllers
verwenden, setzen Sie den Ablauf beim nachsten Schritt fort.

Geben Sie die fur TeSys T standardmaRige IP-Adresse ein (in unserem Beispiel 85.16.1.20) und klicken Sie auf Connect to
LTMR on ethernet port (Verbindung mit LTM R uber Ethernet-Port). Der Ethernet-Verbindungsstatus wird aktualisiert und die
Verbindung mit dem Ethernet-Port wird durch eine entsprechende Nachricht bestatigt.

™ TeSys T(LTMR) Programmer 1.6.000

Select Serial Port: h_ PC must be connected to LTMR HMI port (no LTHME nrALTHCUJ
- Status LTME HMI port must be set to 19200 baud, Even parity
Load Firmware Connect to LTMR ALL SETTINGS WILL BE LOST. DEVICE MUST BE RECONFIGURED.
Package on HMI port 'm Attempting to commect to LTMR. ..
Conn i T
LTMR |2 4000 ‘I{E;r;lﬁp::.g to comnect to LTMR on ethernet port. .-
e tm———— (-__Connect.ion on ethernet port Successful.
a -_‘-h—‘——__
CANopen [1.3.000 IP Address £.85 .16 . 1 . 20
DeviceNet 18000
= e R o
Profibus 1.2.000
Ethernet [27.000 "
LTMR [33000  Network E.TE'SDE‘ Program LTMR S c%’}ﬁ'ﬂﬁf
6 Klicken Sie auf Program LTMR. Es erscheint ein neues Fenster mit Sicherheitshinweisen, Seite 320.
Nachdem Sie die Sicherheitsnachricht sorgfaltig gelesen haben, klicken Sie auf Fortsetzen, um die neue Firmware zu
installieren.
7 Wahrend die neue Firmware installiert wird, erscheint ein Fortschrittsbalken und die LEDs auf dem LTM R-Controller blinken.

Der Installationsprozess dauert ungefahr 8 Minuten.

“ TeSys T{LTMR]) Programmer 1.6.000

Select Serial Port: |1 g [ | jealibratior

Load Firmware Status completion, the LTMR must be mamially rebooted to re-cowver. #
Package Connect to LTMR Manual reboot is achieved by powering OFF and ON the LTMR.
on HMI port | Connected After the manual reboot, this procedure must be executed
again to complete the firmware upgrade.
LTMR [2.4.000

If your devices are in a daisy-chain configuration, communi
is interrupted until reboot is completed and IMPE network p

CANopen (13000 IP Address | 85 .16 . 1 .20 This typically takes 30 seconds.

Please wait 1 minute while LTHR reboots.

DeviceNet [757500 i LTHE has successfully rebooted.
Connect to LTMR o8
Profib h t | [Disconnected =
rofibus [757550 on porl D < ‘ >

Ethernet [21.000 7
= T | Schneider
LTMR [23000  Network -3 Program LTMR LPElectric

8 Zum Ende der Installation 6ffnet sich ein Fenster mit den abschlieRenden Anweisungen:

TeSys T Programmer

PROGRAMMING IS NOT YET FINISHED!

Please cycle power to LTMB and preszs O

9 Fihren Sie einen Neustart des LTM R-Controllers durch und klicken Sie auf OK. Mit der Nachricht Programming finished
successfully wird angezeigt, dass die Programmierung erfolgreich durchgefiihrt wurde, und es wird die aktualisierte
Firmwareversion angezeigt.

Selbsttest bei eingeschaltetem Motor

Beschreibung

Priifen Sie mit dem Selbsttestbefehl die interne Funktion des LTM R-Controllers
sowie des LTM E-Erweiterungsmoduls. Der Selbsttestbefehl kann im
verbundenen Modus vom Meni Gerat aus ausgefuhrt werden, Seite 27.
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Wartung

Wenn der Motor eingeschaltet ist, wird im Rahmen des Selbsttests eine
thermische Auslésung simuliert, um die einwandfreie Funktion des Logikausgangs
0.4 zu Uberprifen. Es wird eine thermischen Uberlastausldésung ausgelost.

Bei einem Selbsttest stellt der LTM R-Controller den Wert des Parameters
~Selbsttest-Startbefehl“ auf ,1“ ein. Sobald der Selbsttest abgeschlossen ist, wird
dieser Parameter auf 0 zurlickgesetzt.
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Anschluss an den LTM R-Controller

Anschluss an den LTM R-Controller

Uberblick

In diesem Kapitel wird beschrieben, wie Sie den PC, auf dem SoMove mit TeSys T
DTM ausgefuhrt wird, physisch an den LTM R-Controller anschlieen kénnen,
einschlieBlich des verwendeten Anschlusszubehdrs. Daneben wird beschrieben,
wie Sie den PC, auf dem der TeSys T (LTMR) Programmer lauft, mit dem LTM R-
Controller verbinden kénnen, um die Firmware zu aktualisieren.

Hardwareanschluss fur SoMove

Uberblick

In diesem Abschnitt wird der physische Anschluss des LTM R-Controllers ein
einen PC beschrieben, auf dem SoMove mit TeSys T DTM lauft.

Der PC bendtigt eine eigene Spannungsquelle und muss an den RJ45-Port am
LTM R-Controller oder an den HMI-Schnittstellenport (RJ45) am LTM E-
Erweiterungsmodul angeschlossen werden, das mit dem LTM R-Controller
verbunden ist.

Der PC kann in einer 1:1-Konfiguration an einen einzelnen LTM R-Controller oder
in einer 1:n-Konfiguration an mehrere Controller angeschlossen werden.

Anschluss an einen PC, auf dem SoMove mit TeSys T DTM im 1:1-
Modus ausgefuhrt wird

Die nachfolgenden Diagramme zeigen eine 1:1-Verbindung zwischen einem PC,
auf dem SoMove mit TeSys T DTM ausgefiihrt wird, und dem LTM R-Controller
mit bzw. ohne LTM E-Erweiterungsmodul und LTM CU-Bedieneinheit:
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Anschluss an den LTM R-Controller

1 PC, auf dem SoMove mit TeSys T DTM ausgefiihrt wird
2 Kabelsatz TCSMCNAM3MO002P

3 LTM R-Controller

4 LTM E-Erweiterungsmodul

5 LTM CU-Bedieneinheit

6 Erdungsschelle

7 Verbindungskabel fur LTM9CU-+s-HMI-Gerat

Anschluss an einen PC, auf dem SoMove mit TeSys T DTM im 1:n-
Modus ausgefuhrt wird

Das nachfolgende Diagramm zeigt eine 1:n-Verbindung eines PC, auf dem
SoMove mit TeSys T DTM mit bis zu acht Controllern (mit bzw. ohne das LTM E-
Erweiterungsmodul) ausgefihrt wird:

1 PC, auf dem SoMove mit TeSys T DTM ausgefiihrt wird

2 Kabelsatz TCSMCNAM3MO002P

3 T-Abzweigstiicke VW3 A8 306 TFe«

4 Geschirmtes Kabel mit zwei RJ45-Steckern VW3 A8 306 Re
5 Leitungsabschluss VW3 A8 306 R

6 LTM R-Controller

7 LTM E-Erweiterungsmodul
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Anschluss an den LTM R-Controller

HINWEIS: Diese Verbindung erfordert die Definition zusatzlicher HMI-
Kommunikationsadressen, da die voreingestellte Adresse fir die einzelnen
LTM R-Controller 1 ist.

Anschlusszubehor

Die folgende Tabelle enthalt Angaben zu Anschlusszubehor:

Bezeichnung

Beschreibung

Bestellnummer

Mit integriertem 0,3 m langem Kabel VW3 A8 306 TFO3
T-Abzweigstlicke

Mit integriertem 1 m langem Kabel VW3 A8 306 TF10
Leitungsabschuss fir RJ45-Steckverbinder R=150Q VW3 A8 306 R
Kabelsatz Lange =2,5m (8,2 ft) TCSMCNAM3MO002P

USB/RS-485-Konverter
Kommunikationskabel Léange = 0,3 m (1 ft) VW3 A8 306 R03

Lange = 1 m (3,2 ft)

VW3 A8 306 R10

Lange =3 m (3,2 ft) VW3 A8 306 R30
Verbindungskabel HMI-Gerat Léange = 1 m (3,2 ft) LTM9CU10
Lange =3 m (9,6 ft) LTMOCU30

Hardwareanschluss fur die Aktualisierung der Firmware

Uberblick

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie Sie den LTM R-Controller physisch an
einen PC mit dem TeSys T (LTMR) Programmer anschlie3en kénnen, um die

Firmware des LTM R-Controllers zu aktualisieren.

Der PC muss in einer 1:1-Konfiguration an den HMI-Port des LTM R-Controllers
mit oder ohne das LTM E-Erweiterungsmodul angeschlossen werden.

Fir die Aktualisierung der LTM R Modbus/TCP-Firmware ist ein zusatzlicher
Anschluss erforderlich.

SchlieRen Sie den PC nicht an den HMI-Port an der LTM CU Bedieneinheit
(Control Operator Unit) an.
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Anschluss eines LTM R-Controllers an einen PC, auf dem SoMove
mit TeSys T DTM ausgefuhrt wird

Das folgende Diagramm zeigt den Anschluss mit oder ohne das LTM E-
Erweiterungsmodul fir alle LTM R-Controllertypen aulRer LTM R Modbus/TCP:

1 ein PC, auf dem SoMove mit TeSys T ausgefuhrt wird DTM
2 Kabelsatz TCSMCNAM3MO002P

3 LTM R-Controller

4 LTM E-Erweiterungsmodul

Gehen Sie zum Herstellen einer USB-Verbindung wie folgt vor:

Schritt Aktion
1 Stecken Sie den USB-Anschluss des Kabels TCSMCNAM3MO002P auf den USB-Anschluss des PC.
2 Stecken Sie den RJ45-Anschluss des Kabels TCSMCNAM3MO002P auf den HMI-Anschluss des LTM R-Controllers.
3 Schalten Sie den LTM R-Controller ein. Die Betriebs-LED leuchtet griin.
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Anschluss eines LTM R Modbus/TCP an einen PC, auf dem
SoMove mit TeSys T DTM ausgefuhrt wird

Die folgende Abbildung zeigt den Anschluss mit bzw. ohne das LTM E-
Erweiterungsmodul fir den LTM R Modbus/TCP:

1 PC, auf dem SoMove mit TeSys T ausgefihrt wird DTM
2 Kabelsatz TCSMCNAM3MO002P

3 Geschirmtes oder ungeschirmtes, paarig verdrilltes (Twisted-Pair) Cat 5-
Ethernet-Kabel

4 L.TM R-Controller
5 LTM E-Erweiterungsmodul

Gehen Sie zum Herstellen einer zusatzlichen Ethernet-Verbindung wie folgt vor:

Schritt Aktion
1 Stecken Sie den USB-Anschluss des Kabels TCSMCNAM3MO002P auf den USB-Anschluss des PC.
2 Stecken Sie den RJ45-Anschluss des Kabels TCSMCNAM3MO002P auf den HMI-Anschluss des LTM R-Controllers.
3 Verbinden Sie ein Ende des Ethernet-Kabels mit dem TeSys T Netzwerkanschluss.
4 Verbinden Sie das andere Ende des Ethernet-Kabels mit dem Ethernet RJ45-Anschluss des Computers.
5 Schalten Sie den LTM R-Controller ein. Die Betriebs-LED leuchtet griin.
Anschlusszubehor

Die folgende Tabelle enthalt Angaben zu Anschlusszubehoér:

Bezeichnung

Beschreibung Bestellnummer

Kabelsatz

Lange =2,5m (8,2 ft) TCSMCNAM3MO002P
USB/RS-485-Konverter

Lange = 0,3 m (1 ft) VW3 A8 306 R03
Kommunikationskabel Lange = 1 m (3,2 ft) VW3 A8 306 R10
Lange =3 m (3,2 ft) VW3 A8 306 R30
Verbindungskabel HMI-Gerat Lange = 1 m (3,2 ft) VW3 A1104 R10
Lange =3 m (9,6 ft) VW3 A1104 R30

1672614DE-02

329



Anschluss an den LTM R-Controller

Herstellen und Konfigurieren einer Verbindung zum LTM R
Modbus/TCP-Controller

Schritt | Aktion

1 Offnen Sie auf dem PC das Fenster fiir den Netzwerkstatus und klicken Sie auf Eigenschaften.

Es 6ffnet sich das Fenster ,Netzwerkeigenschaften®.

2 Wahlen Sie Internet Protocol (TCP/IP) und klicken Sie dann auf Eigenschaften.

Das Eigenschaftsfenster fur Internet Protocol (TCP/IP) &ffnet sich.

3 Es stehen zwei Méglichkeiten zur Auswahl:

*  Wenn der LTM R-Controller einem konfigurierten Netzwerk angehért und die IP-Adresse bekannt ist:
Konfigurieren Sie Ihre PC-IP-Adresse entsprechend der Adresse des LTM R-Controllers. (1)

*  Wenn der LTM R-Controller eine unbekannte oder unkonfigurierte IP-Adresse hat:

Klicken Sie auf Folgende IP-Adresse verwenden. AnschlieRend geben Sie im Feld IP-Adresse den Wert 85.16.0.1 und
im Feld Subnetzmaske den Wert 255.0.0.0 ein.

4 Klicken Sie auf OK und schlieRen Sie alle Fenster.

In den folgenden Fallen stoppen Sie den Ablauf (ohne Schritt 5 auszufiihren):
* Der LTM R-Controller wurde noch nie in Betrieb genommen.
* Der LTM R-Controller ist bereits in einem Netzwerk mit einer bekannten IP-Adresse konfiguriert.

5 Konfigurieren Sie den LTM R-Controller mit der Voreinstellungs-IP-Adresse:

+ entweder, indem Sie den Schalter Ones auf der rechten Seite auf der Frontblende des LTM R-Controllers auf Disabled
stellen und einen Ein-/Ausschaltzyklus durchfiihren,

* oderindem Sie die IP-Adresse auf 0.0.0.0 einstellen:
o entweder mit einem Clear All-Befehl. was tUber das MenU Device (Gerat) erfolgen kann,

o oder indem Sie den Schalter Ones in die Position Clear IP stellen und einen Ein-/Ausschaltzyklus durchfiihren

(1) Der feste und der konfigurierbare Teil eines IP-Netzwerkadresse wird durch die Subnetzmaske definiert. Konfigurieren Sie die IP-
Adresse |Ihres PC, indem Sie den konfigurierbaren Teil andern und so eine andere IP-Adresse erhalten als der LTM R-Controller. Die
Subnetzmaske muss die gleiche sein wie beim LTM R-Controller.

HINWEIS:

» Die Ablaufschritte kbnnen je nach dem Betriebssystem des PC
unterschiedlich sein.

» Die Standardadressantwort beginnt mit 85.16 und endet mit den letzten
beiden Bytes (in das Dezimalformat konvertiert) der MAC-Adresse des
Produkts.

» Die Ethernet-Verbindung kann mit anderen Parametern eingestellt
werden, solange der PC und der LTM R-Controller korrekt fir das
Einrichten einer Kommunikationsverbindung konfiguriert werden.

Prufen der USB-Verbindung

Gehen Sie wie folgt vor, um die Portnummer des seriellen oder des USB-
Anschlusses zu priifen:

Schritt | Aktion

1 Offnen Sie auf dem PC den Geratemanager und blenden Sie die Zeile Ports (COM & LPT) der Baumstruktur ein. (1)

2 In der erweiterten Baumstruktur entspricht die Zeile Kommunikationsport (COMXX) |hrer seriellen Verbindung und die Zeile
TSX C USB 485 (COMX) der Verbindung tiber das TCSMCNAM3MO002P-Kabel (wobei COMX die Nummer lhres
Kommunikationsports ist).

HINWEIS: Die Ablaufschritte kdnnen je nach dem Betriebssystem des PC
unterschiedlich sein.
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Priifen der Ethernet-Verbindung

Gehen Sie zum Priifen der Ethernet-Verbindung des LTM R Modbus/TCP-

Controllers folgendermafien vor:

Schritt

Aktion

1

Offnen Sie auf dem PC ein Eingabeaufforderung-Fenster. (1)

2

Fihren Sie einen Ping-Befehl zur TeSys T-Standard-IP-Adresse (in unserem Beispiel 85.16.1.20) aus: ping 85.16.1.20.

Microsoft Windows KP [Uersion 5.1.260881]
(C> Copyright 1985-2801 Microsoft Corp.

D:“documents and Settings“ebbul51>ping 85.16.1.28

Pinging 85.16.1.28 with 32 hytes

Reply from 85.16.1.28 : hytes=32
85.16.1.28 : hyt 32
85.16.1.28 : hytes=32

Reply from 85.16.1.28 : bytes=32

Ping statistics for 85.16.1.28:

Packets: Sent = 4, Received =

of data:

time{ims
time{ims
time{ims
time{ims

4. Lost

TTL=255
TTL=255
TTL=255
TTL=255

=8 (Bx loss>,

Approximate round trip times in milli-seconds:
Minimum = Bmsz, Maximum = Bms,. Average = Bms

D:“\documents and Settings“ebbul51>

Prifen Sie in der Ping-Statistik, ob Sie alle gesendet Pakete empfangen haben.

HINWEIS: Die Ablaufschritte kdnnen je nach dem Betriebssystem des PC

unterschiedlich sein.
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