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Sicherheitshinweise

Gefahr!
A Gefahrliche elektrische Spannung!

Vor Beginn der Installationsarbeiten

e Gerat spannungsfrei schalten.

e Gegen Wiedereinschalten sichern.
* Spannungsfreiheit feststellen.

e Erden und kurzschliel3en.

e Benachbarte, unter Spannung stehende Teile abdecken
oder abschranken.

* Die fiir das Gerat angegebenen Montagehinweise
(IL) sind zu beachten.

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

¢ Achten Sie bei Installationsarbeiten darauf, dass Sie sich
statisch entladen, bevor Sie das Gerat beriihren.

e Die Funktionserde (FE, PES) muss an die Schutzerde (PE)
oder den Potenzialausgleich angeschlossen werden.
Die Ausfiihrung dieser Verbindung liegt in der Verantwor-
tung des Errichters.

¢ Anschluss- und Signalleitungen sind so zu installieren,
dass induktive und kapazitive Einstreuungen keine Beein-
trachtigung der Automatisierungsfunktionen verur-
sachen.

e Einrichtungen der Automatisierungstechnik und deren
Bedienelemente sind so einzubauen, dass sie gegen
unbeabsichtigte Betatigung geschiitzt sind.

¢ Damit ein Leitungs- oder Aderbruch auf der Signalseite
nicht zu undefinierten Zustdnden in der Automatisierungs-
einrichtung fiihren kann, sind bei der E/A-Kopplung hard-
und softwareseitig entsprechende Sicherheitsvor-
kehrungen zu treffen.

* Bei 24-Volt-Versorgung ist auf eine sichere elektrische
Trennung der Kleinspannung zu achten. Es diirfen nur
Netzgeréte verwendet werden, die die Forderungen der
IEC 60364-4-41 bzw. HD 384.4.41 S2 (VDE 0100 Teil 410)
erfiillen.

e Schwankungen bzw. Abweichungen der Netzspannung
vom Nennwert diirfen die in den technischen Daten
angegebenen Toleranzgrenzen nicht {iberschreiten,
andernfalls sind Funktionsausfalle und Gefahrenzustande
nicht auszuschliel3en.

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

Einbaugerate fiir Gehduse oder Schranke diirfen nur im
eingebauten Zustand, Tischgerate oder Portables nur bei
geschlossenem Geh&use betrieben und bedient werden.

Es sind Vorkehrungen zu treffen, dass nach Spannungs-
einbriichen und -ausféllen ein unterbrochenes Programm
ordnungsgemaR wieder aufgenommen werden kann.
Dabei diirfen auch kurzzeitig keine gefahrlichen Betriebs-
zusténde auftreten. Gegebenenfalls ist NOT-AUS zu
erzwingen.

An Orten, an denen in der Automatisierungseinrichtung
auftretende Fehler Personen- oder Sachschéden verur-
sachen kénnen, miissen externe Vorkehrungen getroffen
werden, die auch im Fehler- oder Storfall einen sicheren
Betriebszustand gewahrleisten beziehungsweise
erzwingen (z. B. durch unabhéangige Grenzwertschalter,
mechanische Verriegelungen usw.).

Wihrend des Betriebs kénnen Frequenzumrichter ihrer
Schutzart entsprechend spannungsfiihrende, blanke,
gegebenenfalls auch bewegliche oder rotierende Teile,
sowie heilBe Oberflachen besitzen.

Das unzuldssige Entfernen der erforderlichen Abdeckung,
die unsachgemal3e Installation und falsche Bedienung
von Motor oder Frequenzumrichter, kann zum Ausfall des
Gerats fiihren und schwerste gesundheitliche Schaden
oder Materialschaden verursachen.

Bei Arbeiten an unter Spannung stehenden Frequenz-
umrichtern sind die geltenden nationalen Unfallver-
hiitungsvorschriften (z. B. BGV 4) zu beachten.

Die elektrische Installation ist nach den einschldgigen
Vorschriften durchzufiihren (z. B. Leitungsquerschnitte,
Absicherungen, Schutzleiteranbindung).

Alle Arbeiten zum Transport, zur Installation, zur Inbetrieb-
nahme und zur Instandhaltung diirfen nur von qualifi-
ziertem Fachpersonal durchgefiihrt werden (IEC 60364
bzw. HD 384 oder DIN VDE 0100 und nationale
Unfallverhiitungsvorschriften beachten).

Anlagen, in die Frequenzumrichter eingebaut sind,
miissen ggf. mit zusétzlichen Uberwachungs- und Schutz-
einrichtungen gemaR den jeweils giiltigen Sicherheits-
bestimmungen, z. B. Gesetz {iber technische Arbeits-
mittel, Unfallverhiitungsvorschriften usw. ausgeriistet
werden. Verdnderungen der Frequenzumrichter mit der
Bediensoftware sind gestattet.

Wihrend des Betriebs sind alle Abdeckungen und Tiiren
geschlossen zu halten.



Der Anwender muss in seiner Maschinenkonstruktion
MaRBnahmen beriicksichtigen, die die Folgen bei Fehlfunk-
tion oder Versagen des Antriebsreglers (Erhéhung der
Motordrehzahl oder plétzliches Stehenbleiben des
Motors) begrenzen, so dass keine Gefahren fiir Personen
oder Sachen verursacht werden kdnnen, z. B.:

— Weitere unabhingige Einrichtungen zur Uberwachung
sicherheitsrelevanter GroBen (Drehzahl, Verfahrweg,
Endlagen usw.).

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

— Nach dem Trennen der Frequenzumrichter von der
Versorgungsspannung diirfen spannungsfiihrende
Gerateteile und Leistungsanschliisse wegen
mdglicherweise aufgeladener Kondensatoren nicht
sofort beriihrt werden. Hierzu sind die entsprechenden
Hinweisschilder auf dem Frequenzumrichter zu
beachten.



Inhaltsverzeichnis

© ocooo o o
W NDNDNDNDDN -

©
N

N N G U UL G WU UL W ¥
© 0w ~NOoO O wWND =

2.1
2.2

2.2.
2.2.
2.2.

3.1
3.2
3.3
3.4
3.5
3.6
3.7

N =

—_

w N

Zu diesem Handbuch..............ccccceii e, 3
ZIEIGTUPPE i 3
LesSeKoNVENTIONEN ... 4
Warnhinweise vor Sachschaden...................co 4
Warnhinweise vor Personenschaden........................cco 4
[ o] =TT UPPRRRPRR 4
Abkurzungen und Symbole ..............c 5
MaRBEINNEITEN ... 5
GeratereiNe ... ————————— 7
Uberprifen der LIeferung.......ocooeovee oo, 7
TYPENSCHIUSSEL. ... 8
Allgemeine Bemessungsdaten .........ccccvvvvviiiiiiiii 9
Benennung bei DX-NET-MODBUSTCP-2........cccccooiiiiiiiiiii 10
Bestimmungsgemaler Einsatz..........cccocoooo 11
Wartung und INSPektion .......c.oooiiiiiiiie e 12
LAGEIUNG oot 12
Service UNA GAranti€ .......u.eeeeeeeeiieiieieiieeeeeeeeeeeeeeee 12
ENtSOTQUNG .c.oiiiiiiii 12
Projektierung........ccccccceemeemeeeneeeeeeerreerre e 13
MOADUS/TCP .o 13
LED-ANZEIGEN ..ttt 14
NS (NetzZWEIKSTATUS) ..vvvvvveiiiieeeieeeee 14
MS (MOAUI-STATUS) ©ovvvviiiiiiiiiii e 14
LINK/ACHVItY-LED ..oovviiiiii 14
Installation ... ———— 15
EINIEITUNG v 15
Hinweise zur Dokumentation ... 16
Hinweise zum mechanischen Aufbau........................ . 16
Montage bei den BaugrofRen FS2 und FS3 ..., 17
Montage ab BaugroRe FS4 ..........cccoiiiiiiiiiiiiii e 18
Feldbusanschaltung installieren ... 20
Feldbus INStallieren .......ccooooiiiiieee e 21

DX-NET-MODBUSTCP-2 09/14 MN04012008Z-DE  www.eaton.com 1



4.1

4.2
4.2.1
4.2.2

4.3
4.3.1

4.4
4.4.1
4.4.2

443

T3] 0 Y=Y A =Y o1 0 1= 1 T2 1 23

Frequenzumrichter DAT ... e 23
Protokoll-Beschreibung ... 24
DatenmMOEIl. ... . 24
Aufbau der Master-Anfrage .........ccccciiiiiii 25
BT ..o 27
Prozessdateneingang..........uvvuviiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiee e 27
PArAMIETET L.ttt 32
Applikationsbeispiel ...........ccccoii 33
Konfiguration der IP-Adresse des Moduls

DX-NET-MODBUSTCP-2 ...t 34
SPS-Konfiguration ......ccooooiii e 37
Stichwortverzeichnis...........ccccooecciiieeeecceee e, 51

DX-NET-MODBUSTCP-2 09/14 MN04012008Z-DE  www.eaton.com



0 Zu diesem Handbuch
0.1 Zielgruppe

0 Zu diesem Handbuch

0.1 Zielgruppe

Das vorliegende Handbuch beschreibt die Modbus/TCP-Anschaltung
DX-NET-MODBUSTCP-2 fur die Frequenzumrichter der Geratereihe DAT.

Es wendet sich an den erfahrenen Antriebsspezialisten und Automatisie-
rungstechniker. Es werden fundierte Kenntnisse zum Feldbus Modbus/TCP
und zur Programmierung eines Modbus/TCP-Masters vorausgesetzt.
Aufserdem sollten Sie Kenntnisse in der Handhabung des Frequenzumrich-
ters DA1 besitzen.

Lesen Sie dieses Handbuch bitte sorgfaltig durch, bevor Sie die Modbus/
TCP-Anschaltung installieren und in Betrieb nehmen.

Wir setzen voraus, dass Sie Uber physikalische und programmiertechnische
Grundkenntnisse verfligen und mit der Handhabung von elektrischen Anla-
gen, Maschinen und dem Lesen technischer Zeichnungen vertraut sind.

% In einigen Abbildungen sind teilweise zum Zweck der besseren
Veranschaulichung Gehauseteile und andere, sicherheitsrele-
vante Teile nicht dargestellt.
Die hier beschriebenen Baugruppen und Gerate dirfen nur mit
einem ordnungsgemal’ angebrachten Gehause und allen not-
wendigen sicherheitsrelevanten Teilen betrieben werden.

Berlcksichtigen Sie bitte die Hinweise zur Installation in der
Montageanweisung 1L040004ZU.

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

Weitere Informationen zu den hier beschriebenen Geratereihen
finden Sie im Internet unter:
www.eaton.eu/powerx!

vy 4 d
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0 Zu diesem Handbuch
0.2 Lesekonventionen

0.2 Lesekonventionen

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

» zeigt Handlungsanweisungen an.

0.2.1 Warnhinweise vor Sachschéaden

ACHTUNG
Warnt vor moglichen Sachschaden.

0.2.2 Warnhinweise vor Personenschaden

VORSICHT

Warnt vor gefahrlichen Situationen, die moglicherweise zu
leichten Verletzungen fuhren.

WARNUNG

Warnt vor gefahrlichen Situationen, die moglicherweise zu
schweren Verletzungen oder zum Tod flhren konnen.

GEFAHR

Warnt vor gefahrlichen Situationen, die zu schweren
Verletzungen oder zum Tod flhren.

> > P

0.2.3 Tipps

Weist auf nutzliche Tipps hin.

J
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0 Zu diesem Handbuch
0.3 Abkurzungen und Symbole

0.3 Abkiirzungen und Symbole
In diesem Handbuch werden folgende Abkurzungen eingesetzt:

cw Control Word (Steuerwort)

EMV Elektromagnetische Vertréglichkeit
Modbus/TCP Ethernet Industrial Protocol

FB Field Bus (Feldbus)

FS Frame Size (BaugréRe)

GND Ground (0-V-Potential)

LED Light Emitting Diode (Leuchtdiode)

LSB Least Significant Bit (niedrigstwertiges Bit)
MSB Most Significant Bit (hdchstwertiges Bit)
PC Personal Computer

PNU Parameternummer

PD Process Data (Prozessdaten)

SPS Speicherprogrammierbare Steuerung (engl. PLC)
SW Status Word (Statuswort)

uL Underwriters Laboratories

0.4 MaRBeinheiten

Alle in diesem Handbuch aufgeflhrten physikalischen Grofien berucksichti-
gen das internationale metrische System S| (Systeme international d’unités).
Fur die UL-Zertifizierung wurden diese Grofden teilweise mit angloamerikani-
schen Einheiten erganzt.
Tabelle 1:  Beispiele fur die Umrechnung von MaReinheiten

Bezeichnung SI-Wert anglo- Umrechnungswert US-amerikanische

amerikanischer Wert Bezeichnung

Lange 25,4 mm 1Tin(") 0,0394 inch (Zoll)

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

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

Temperatur -17,222 °C (Tg) 1 °F(Tf) Te=Tcx9/5+32 Fahrenheit

Drehzahl 1 min! 1rpm 1 revolutions per minute

Gewicht 0,4536 kg 11b 2,205 pound

Durchfluss 1,698 m3/min 1 c¢fm 0,5889 cubic feed per minute
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0 Zu diesem Handbuch
0.4 MaBeinheiten
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1 Geratereihe
1.1 Uberpriifen der Lieferung

1 Geratereihe

1.1 Uberpriifen der Lieferung

% Uberpriifen Sie bitte vor dem Offnen der Verpackung anhand
des Typenschilds auf der Verpackung, ob es sich bei der gelie-
ferten Anschaltung um den von |hnen bestellten Typ handelt.

Die Feldbusanschaltung wird sorgfaltig verpackt und zum Versand gegeben.
Der Transport darf nur in der Originalverpackung und mit geeigneten Trans-

portmitteln erfolgen. Beachten Sie bitte die Aufdrucke und Anweisungen auf
der Verpackung sowie die Handhabung fur das ausgepackte Gerat.

» Offnen Sie die Verpackung mit einem geeigneten Werkzeug und
Uberprifen Sie bitte die Lieferung auf eventuelle Beschadigungen und
auf Vollstandigkeit hin.

Die Verpackung muss folgende Teile enthalten:

¢ eine Feldbusanschaltung DX-NET-MODBUSTCP-2,
e die Montageanweisung 1L.040004ZU.

Abbildung 1: Lieferumfang der Feldbusanschaltung DX-NET-MODBUSTCP-2

DX-NET-MODBUSTCP-2 09/14 MN04012008Z-DE  www.eaton.com 7



1 Geratereihe
1.2 Typenschlussel

1.2 Typenschliissel

Der Typenschlussel und die Typenbezeichnung der Feldbusanschalt-
baugruppe DX-NET-... sind wie folgt aufgebaut:

DX - NET - MODBUSTCP -2

L

Erléuterung

2 =2 Steckplatze (RJ45)

MODBUSTCP

NET = Network (Netzwerk, Feldbus)

DX = Baugruppe
(Zubehdr zu den Frequenzumrichtern der Geréatereihen PowerXL™)

Abbildung 2: Typenschllssel der Feldbusanschaltbaugruppe DX-NET-...

8 DX-NET-MODBUSTCP-2 09/14 MN04012008Z-DE www.eaton.com



1 Geratereihe
1.3 Allgemeine Bemessungsdaten

1.3 Allgemeine Bemessungsdaten

Technische Daten Formel-  Einheit Wert
zeichen
Allgemeines
Normen und Bestimmungen erfiillt EN 50178
(Standard fiir elektrische Sicherheit)
Fertigungsqualitat RoHS, 1SO 9001
Umgebungsbedingungen
Betriebstemperatur 9 °C -40 (kein Raureif) bis +70
Lagerungstemperatur 9 °C -40 - +85
Klimafestigkeit Pw % < 95, relative Feuchte, keine Kondensation erlaubt
Aufstellungshéhe H m maximal 1000
Vibration g m/s2 5 — gemaR IEC 68-2-6;
10— 500 Hz;
0,35 mm
Modbus/TCP-Anschliisse
Schnittstelle RJ45-Stecker
Datentibertragung 10/100 MBit/s Voll-Duplex/Halb-Duplex/

automatische Baudratenerkennung

Ubertragungskabel 2x2-verdrilltes, symmetrisches Kabel (geschirmt)

Kommunikationsprotokoll

Modbus/TCP Modbus/TCP Server
maximal 256 Byte Eingangsdaten
maximal 256 Byte Ausgangsdaten

Baud-Rate MBit/s 10/100
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1 Geratereihe
1.4 Benennung bei DX-NET-MODBUSTCP-2

1.4 Benennung bei DX-NET-MODBUSTCP-2

Die folgende Zeichnung zeigt die Feldbusanschaltung
DX-NET-MODBUSTCP-2 fur Modbus/TCP mit zwei RJ45-Steckbuchsen.

Abbildung 3: Bezeichnungen bei DX-NET-MODBUSTCP-2
() Netzwerkstatus-LED (NS)

(@ LINK/Activity-LED

(® RJ45-Steckbuchsen

® Modulstatus-LED (MS)

(5) 50-polige Steckleiste

(® Schrauben zur Befestigung am Frequenzumrichter DA1

10 DX-NET-MODBUSTCP-2 09/14 MN04012008Z-DE  www.eaton.com



1 Geratereihe
1.5 BestimmungsgemalBer Einsatz

1.5 BestimmungsgemaRBer Einsatz

Die Feldbusanschaltung DX-NET-MODBUSTCP-2 ist ein elektrisches
Betriebsmittel zur Steuerung und Anschaltung der Frequenzumrichter DA1
an das genormte Feldbussystem Modbus/TCP. Sie ist fir den Einbau in eine
Maschine oder zum Zusammenbau mit anderen Komponenten zu einer
Maschine oder Anlage bestimmt. Sie ermdglicht fur die Frequenzumrichter
der Geratereihe DA1 die Integration als Server (Slave) in das Feldbussystem
Modbus/TCP.

- 1@

(®) EtherNet

Abbildung 4: Einbindung der Feldbusanschaltung
DX-NET-MODBUSTCP-2 in ein Ethernet-Netzwerk

@ PC

(@ Kopfsteuerung (Client)

(® Switch

® Ethernet-Kabel

(® Frequenzumrichter DA1 mit Anschaltung DX-NET-MODBUSTCP-2
(® Motor(en)

% Die Feldbusanschaltung DX-NET-MODBUSTCP-2 ist kein Haus-
haltsgerat, sondern als Komponente ausschlieRlich fur die
Weiterverwendung zur gewerblichen Nutzung bestimmt.

% Halten Sie die in diesem Handbuch beschriebenen technischen
Daten und Anschlussbedingungen ein.
Jede andere Verwendung gilt als sachwidrig.

DX-NET-MODBUSTCP-2 09/14 MN04012008Z-DE  www.eaton.com 1



1 Geratereihe
1.6 Wartung und Inspektion

1.6 Wartung und Inspekti

1.7 Lagerung

1.8 Service und Garantie

1.9 Entsorgung

12

on

Bei Einhaltung der allgemeinen Bemessungsdaten (= Seite 9) und unter
Berucksichtigung der Modbus-spezifischen technischen Daten ist die Feld-
busanschaltung DX-NET-MODBUSTCP-2 wartungsfrei. AuRere Einflisse
konnen allerdings Ruckwirkungen auf die Funktion und Lebensdauer haben.
Wir empfehlen daher, die Gerate regelmaldig zu kontrollieren und die folgen-
den WartungsmalRnahmen in den angegebenen Intervallen durchzufthren.

Tabelle 2:  Empfohlene WartungsmafRnahmen

WartungsmaBnahme Wartungsintervall

Filter in den Schaltschranktiiren kontrollieren 6 - 24 Monate (abhangig von der Umgebung)
(siehe Angabe des Herstellers)

Anzugsmomente der Steuerklemmen kontrollieren regelmalig

Anschlussklemmen und alle metallischen Oberflachen auf 6 - 24 Monate (abhéngig von der Umgebung)
Korrosion hin tberpriifen

Ein Austausch oder die Reparatur der Feldbusanschaltung DX-NET-MOD-
BUSTCP-2 ist nicht vorgesehen. Sollte die Baugruppe durch duRere Einflisse
zerstort werden, ist eine Reparatur nicht moglich.

Wird die Feldbusanschaltung vor dem Einsatz gelagert, so missen am Lager-
ort geeignete Umgebungsbedingungen vorherrschen:

e Lagerungstemperatur: -40 - +85 °C,
e relative mittlere Luftfeuchtigkeit: < 95 %, keine Kondensation erlaubt.

Sollten Sie ein Problem mit Ihrer Eaton Feldbusanschaltung haben, so wen-
den Sie sich bitte an lhren lokalen Vertriebspartner.
Halten Sie bitte folgenden Daten bzw. Informationen bereit:

e die genaue Typbezeichnung (= DX-NET-MODBUSTCP-2),

e das Kaufdatum,

* eine genaue Beschreibung des Problems, das im Zusammenhang mit
der Feldbusanschaltung DX-NET-MODBUSTCP-2 aufgetreten ist.

Aussagen zur Garantie finden Sie in den allgemeinen Geschaftsbedingungen
(AGB) der Firma Eaton Industries GmbH.

24-Stunden-Hotline: +49 (0) 180 5 223 822
E-Mail: AfterSalesEGBonn@Eaton.com

Die Feldbusanschaltung DX-NET-MODBUSTCP-2 kann gemaf3 den zurzeit
geltenden nationalen Bestimmungen als Elektroschrott entsorgt werden.
Entsorgen Sie das Gerat unter Berlcksichtigung der jeweils gultigen
Umweltschutzgesetze und Verordnungen zur Entsorgung elektrischer bzw.
elektronischer Gerate.
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2 Projektierung

2.1 Modbus/TCP

2 Projektierung
2.1 Modbus/TCP

Das Protokoll Modbus/TCP ist ein Anwendungsprotokoll — angesiedelt auf
der Schicht 7 des OSI Referenzmodells — mit dessen Hilfe eine Client/Server-
Kommunikation zwischen Knoten verschiedener Bussysteme und Netz-
werke ermoglicht wird.

Das Protokoll Modbus/TCP basiert auf der Grundlage eines TCP/IP-Netz-
werks. Alle Daten und Parameter werden in den Nutzdaten des TCP/IP-Tele-
gramms festgehalten. Diese Daten werden in einen sogenannten MBAP-
Rahmen eingebunden, der flr eine eindeutige Interpretation der Daten sorgt.
MBAP steht fr ModBus Application Protocol. Der Zugriff auf die Daten
erfolgt Uber spezielle Funktionsschlissel (Function Codes).

Die Kommunikation zwischen den Modbus-Teilnehmern geschieht gemaf
dem Client-Server-Prinzip. Der Client (dies kann beispielsweise eine SPS
sein) setzt Uber Funktions Codes einen Auftrag an den Server ab. Der Server
beantwortet die Anfrage und liefert die angeforderten Daten an den Client
zuruck.

Far eine Modbus-Kommunikation sind stets ein Master und ein oder meh-
rere Slaves erforderlich. Der Master initiiert die Kommunikation, d. h., er baut
die Verbindung zu den Slaves auf und versendet Uber diese Anfragen.

Die Slaves wiederum senden nicht selbstandig, sondern antworten lediglich
auf Anfragen des Masters, nachdem sie die in der Anfrage spezifizierte Funk-
tion ausgefuhrt haben.

Innerhalb eines TCP/IP-Netzwerkes kann es mehrere Master geben; die
Kommunikation verlauft jedoch genauso wie oben beschrieben.

Die Anzahl der Teilnehmer in einem Modbus/TCP-System ist praktisch unbe-
grenzt.
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2 Projektierung
2.2 LED-Anzeigen

2.2 LED-Anzeigen

Die LED-Anzeigen der Module zeigen die Betriebs- und Netzwerkzustande
an und ermaoglichen so eine schnelle Diagnose.

O — — — — O
NS MS
[ (e

MODBUS/TCP

Abbildung 5: LED-Anzeigen NS und MS

2.2.1 NS (Netzwerkstatus)

2.2.2 MS (Modul-Status)

2.2.3 LINK/Activity-LED

14

Die Netzwerkstatus-LED (NS) zeigt den Netzwerkstatus an.

LED-Zustand Beschreibung

aus keine Versorgungsspannung oder IP-Adresse nicht vorhanden

griin leuchtend Verbindung zum Netzwerk Modbus/TCP hergestellt

griin blinkend online, aber keine Kommunikation

rot leuchtend Fehler erkannt (z. B. doppelte Vergabe einer IP-Adresse)

rot blinkend Stérung erkannt (z. B. Zeitiiberschreitung bei der Verbindungsanforderung)

Die Modul-Status-LED (MS) zeigt den Status des Modbus/TCP-Moduls an.

LED-Zustand Beschreibung

aus keine Versorgungsspannung vorhanden oder Geréat nicht eingeschaltet
griin leuchtend Verbindung zum Modbus/TCP-Client hergestellt

rot leuchtend nichtreversibler Fehler (FATAL error) erkannt!) (EXCEPTION-State)

rot blinkend reversibler Fehler aufgetreten’) (IP-Konflikt)

1) Ein reversibler Fehler kann durch einen Reset oder durch Aus- und Einschalten der Versorgungsspannung
geltscht werden. Ein nichtreversibler Fehler kann dagegen nur durch Aus- und Einschalten der Versorgungs-
spannung bzw. durch das Andern der Hardware-Konfiguration im ausgeschalteten Zustand geléscht werden.

Die LINK/Activity-LED zeigt den Status der Kommunikation an.

LED-Zustand Beschreibung

aus keine Kommunikation oder Port nicht verbunden

griin leuchtend Kommunikation hergestellt (100 Mbit/s), Port verbunden
griin blinkend Datentransfer aktiv (100 Mbit/s)

gelb leuchtend Kommunikation hergestellt (10 Mbit/s)

gelb blinkend Datentransfer aktiv (10 Mbit/s)
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3 Installation
3.1 Einleitung

3 Installation

3.1 Einleitung

Dieses Kapitel beschreibt die Montage und den elektrischen Anschluss der
Feldbusanschaltung DX-NET-MODBUSTCP-2.

% Decken oder kleben Sie wahrend der Installation und Montage
der Feldbusanschaltung samtliche BellUftungsschlitze ab, damit
keine Fremdkorper eindringen kénnen.

% Flahren Sie samtliche Arbeiten zur Installation nur mit dem ange-
gebenen, fachgerechten Werkzeug ohne Gewaltanwendung aus.

Bei den Frequenzumrichtern der Geratereihe DA1 erfolgt der Einbau der
Feldbusanschaltung DX-NET-MODBUSTCP-2 in Abhangigkeit von der
Baugrofie des Frequenzumrichters.

[ A [ Al

Abbildung 6: Einbau der Feldbusanschaltung

Bei den Baugrofien FS2 und FS3 des Frequenzumrichters DA1 wird die
Feldbusanschaltung von unten in den Frequenzumrichter gesteckt.

Ab der BaugrofRe FS4 wird die Feldbusanschaltung an der rechten Seite
unter dem frontseitigen Gehausedeckel des Frequenzumrichters montiert.
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3 Installation
3.2 Hinweise zur Dokumentation

3.2 Hinweise zur Dokumentation
Dokumentationen zur Installation:

* Montageanweisung I1L4020010Z fur Frequenzumrichter DA
in BaugrofRe FS2 und FS3

* Montageanweisung [L4020011Z fur Frequenzumrichter DA
ab BaugrofRe FS4

Sie finden diese Dokumente als PDF-Dateien auch im Internet auf der
Eaton Website.

www.eaton.eu => Kundensupport = Download Center - Dokumentation

FUr ein schnelles Auffinden geben Sie dort unter Schnellsuche bitte die
Nummer (z. B. 40200102) ein.

3.3 Hinweise zum mechanischen Aufbau

GEFAHR

Die Handhabungen und Installationsarbeiten zum mechanischen
Auf- und Einbau der Feldbusanschaltung dirfen nur im span-
nungsfreien Zustand erfolgen.

Bei der Installation der Feldbusanschaltung DX-NET-MODBUS-
TCP-2 ist es bei Geraten ab der Baugrdfie FS4 erforderlich, das
Gehause des Frequenzumrichters DA1 zu offnen. Wir empfeh-
len, diese Montagetatigkeiten vor der elektrischen Installation
des Frequenzumrichters durchzufihren.

J

Abbildung 7:  Anbaumafnahmen nur in
spannungsfreiem Zustand durchflhren
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3 Installation
3.4 Montage bei den BaugroBen FS2 und FS3

3.4 Montage bei den BaugrofRen FS2 und FS3

Die Feldbusanschaltung DX-NET-MODBUSTCP-2 wird in den Baugrofen FS2
und FS3 des Frequenzumrichters DA1 an der unteren Seite des Frequenz-
umrichters angebaut. Dazu muss mit Hilfe eines Schraubendrehers mit
flacher Klinge die Abdeckung an der markierten Aussparung angehoben
(ohne Gewaltanwendung) und dann mit der Hand entfernt werden.

)

4 mm

[C—
Q0022

14 15 16 17 18

A

‘\\2 3 45 6 7 8 9 10111213
222000202222 Q

PE® ©@®®

L+ D+ BR U VW
L nJ

Abbildung 8: Abdeckung der Schnittstelle 6ffnen

ACHTUNG

Nicht mit Werkzeug oder anderen Gegenstanden in den geoff-
neten Frequenzumrichter hineinstofRen.

Achten Sie darauf, dass keine Fremdkorper durch die gedffnete
Gehausewand eindringen.

AnschlieRend kann die Anschaltung eingeschoben und mit Hilfe der beiden
Schrauben befestigt werden.

0.25 Nm (2.21 Ib-in)

Abbildung 9: Einschieben der Feldbusanschaltung
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3 Installation
3.5 Montage ab BaugroBe FS4

3.5 Montage ab BaugroBRe FS4

Die Feldbusanschaltung DX-NET-MODBUSTCP-2 wird ab der BaugrofRe FS4
des Frequenzumrichters DAT im Frequenzumrichter eingebaut. Dazu mus-
sen mit Hilfe eines Schlitzschraubendrehers die zwei Schrauben der front-
seitigen Abdeckung um 90° gedreht werden. Anschliel3end kann die Abde-
ckung abgenommen werden.

Abbildung 10: Gehause des Frequenzumrichters DA1 ab BaugroRe FS4 6ffnen

ACHTUNG

Nicht mit Werkzeug oder anderen Gegenstanden in den geoff-
neten Frequenzumrichter hineinstolden.

Achten Sie darauf, dass keine Fremdkorper durch die gedffnete
Gehausewand eindringen.
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3 Installation
3.5 Montage ab BaugroBe FS4

Die Anschaltung kann dann rechts eingeschoben und mit Hilfe der Schrau-
ben befestigt werden.

Anschlie3end wird der Deckel wieder aufgelgt und mittels der beiden
Schrauben (Drehung um 90°) befestigt.

\ '\
0.25 Nm o

(2.21 Ib-in)

Abbildung 11: Einschieben der Feldbusanschaltung
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3 Installation
3.6 Feldbusanschaltung installieren

3.6 Feldbusanschaltung installieren
Die Verbindung zum Feldbus Modbus/TCP erfolgt uber einen RJ45-Stecker.

Anschlussleitungen fur Modbus/TCP mit RJ45-Steckern sind allgemein als
konfektionierte Standardkabel erhaltlich. Sie konnen allerdings auch individu-
ell angefertigt werden. Dazu sind die nachfolgend dargestellten Anschlisse
(Pinbelegung) erforderlich.

Pin Bedeutung

TD+
TD-
RD+
tiber RC-Kreis an GND
tiber RC-Kreis an GND
RD-
tiber RC-Kreis an GND
tiber RC-Kreis an GND

N
iy

Abbildung 12: Pinbelegung bei RJ45-Stecker

Abbildung 13: Anschluss des RJ45-Steckers
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3.7 Feldbus installieren

3 Installation
3.7 Feldbus installieren

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

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

Bei einer parallelen Leitungsfuhrung sollten die Abstande von Steuer-, Signal-
und Feldbusleitungen (2) zu energiefuhrenden Netz- und Motorleitungen (1)
grofRer als 30 cm sein. Leitungen sollten sich immer rechtwinklig kreuzen.

N N
® ®

B

» 2300 mm -
“eEnsn)

Abbildung 14: Leitungsfuhrung bei Modbus/TCP (2) und
Netz- bzw. Motorleitungen (1)

Falls anlagenbedingt eine parallele Verlegung in Kabelkanalen erforderlich ist,
muss zwischen der Feldbusleitung (@) und der Netz- bzw. Motorleitung (»)
eine Abschottung erfolgen, die eine elektromagnetische Einwirkung auf die
Feldbusleitung verhindert.

7 P4
N | //
/4 AN
Izl ~ L
@ o @ ©

Abbildung 15: Getrennte Verlegung im Kabelkanal

(@ Netz- bzw. Motoranschlussleitung
(@ Modbus-Leitung

% Verwenden Sie stets nur zugelassene Ethernet-Leitungen.
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3.7 Feldbus installieren

22
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4 Inbetriebnahme

4.1 Frequenzumrichter DA1

—_

—_

4 Inbetriebnahme
4.1 Frequenzumrichter DAl

Fuhren Sie zuerst alle MalRnahmen zur Inbetriebnahme des Fre-
quenzumrichters DA1 durch, wie sie im zugehdrigen Handbuch
MNO04020005Z-DE beschrieben sind.

Prifen Sie die in diesem Handbuch beschriebenen Einstellungen
und Installationen flr die Anschaltung an das Feldbussystem
Modbus/TCP.

ACHTUNG

Uberpriifen Sie, dass durch den Start des Motors keine Gefahr-
dungen entstehen.

Koppeln Sie die angetriebene Maschine ab, wenn bei einem
falschen Betriebszustand eine Gefahrdung entsteht.

DX-NET-MODBUSTCP-2 09/14 MN04012008Z-DE  www.eaton.com

Far die Kommunikation muss im Frequenzumrichter DA1 der
Parameter P12 (Antriebssteuerung) wie folgt eingestellt wer-
den: P12 = 4.

Detailierte Informationen zum Einstellen der Parameter finden
Sie im Handbuch MN04020005Z-DE.
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4 Inbetriebnahme
4.2 Protokoll-Beschreibung

4.2 Protokoll-Beschreibung

4.2.1 Datenmodell

24

Das Modbus-Protokoll definiert eine einfache Protokoll-Dateneinheit (PDU),
die unabhangig von den darunterliegenden Kommunikationsschichten ist.
Beim Abbilden des Modbus-Protokolls in verschiedene Bussysteme oder
Netzwerke werden der jeweiligen Anwendungs-Dateneinheit (ADU = appli-
cation data unit) zusatzliche Felder hinzugefugt. Die Modbus-ADU wird von
dem Client, der die Modbus-Kommunikation initiiert, aufgebaut. Der Function
Code zeigt dem Server die Art des Datenzugriffs an. Das Modbus-Potokoll
legt die Form der Anfrage des Clients fest. Das Feld , Function Code"” des
Modbus-Telegramms wird in einem Byte codiert. Gultig sind Codes von 1 bis
255 in dezimaler Notation, wobei die Nummern 128 bis 255 fur Fehlermel-
dungen reserviert sind.

Wird eine Mitteilung von einem Client an den Server geschickt, definiert der
Function Code die Art des auszufuhrenden Befehls. Ein Function Code ,, 0"
ist nicht zulassig. Um multiple Befehle auszufihren, werden manchen Func-
tion Codes Sub-Function Codes hinzugefligt. Darlber hinaus enthalt das
Datenfeld der Mitteilungen, die von einem Client zu einem Server gesendet
werden, Informationen, die der Server zur Verarbeitung des Befehls bendtigt.
Es handelt sich beispielsweise um Bit- oder Register-Adressen, die Anzahl
der abzuarbeitenden Befehle oder die Anzahl der Datenbytes im Datenfeld.

Bei bestimmten Anfragen kann das Datenfeld auch fehlen bzw. den Wert 0
haben. In diesem Fall bendtigt der Server keine zusatzlichen Informationen.
Der Function Code allein definiert den auszufihrenden Befehl. Wird die
Anfrage des Clients fehlerfrei vom Server abgearbeitet, enthalt das Antwort-
Telegramm des Servers die angeforderten Daten. Im Falle eines Fehlers ent-
halt das Datenfeld des Antwort-Telegramms einen Fehler Code (Exception
Code), der vom Client je nach Applikation ausgewertet wird.

Das Modbus-Datenmodell unterscheidet vier grundlegende Datentypen:

Tabelle 3: Datentypen bei Modbus

Datentyp Objekttyp Zugriff Erlduterung

Discrete Inputs Bit Read Die Daten kénnen durch ein 1/0-System zur
Verfligung gestellt werden.

Coils Bit Read/Write Die Daten konnen durch ein Applikations-
Programm verédndert/geschrieben werden.

Input Registers 16-Bit (Word) Read Die Daten kénnen durch ein I/0-System zur
Verfiigung gestellt werden.

Holding Registers 16-Bit (Word) Read/Write Die Daten kdnnen durch ein Applikations-

Programm verédndert/geschrieben werden.

Von jedem dieser Datentypen konnen maximal 65536 Datenblocke imple-
mentiert werden. Die Lese- und Schreib-Operationen fur diese Daten ermog-
lichen auch das Bearbeiten multipler, aufeinanderfolgender Datenblocke. Die
maximal zuladssige Lange der Daten ist abhangig vom verwendeten Function
Code. Alle Uber Modbus uUbertragenen Daten (Bits, Register) mussen im
Applikations-Speicher des Modbus-Gerats abgelegt sein.
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4.2 Protokoll-Beschreibung

4.2.2 Aufbau der Master-Anfrage

4.2.2.1 Adressierung

Bei Modbus/TCP wird in den Nachrichten anstelle der Gerateadresse in der
Modbus-Nachricht die IP-Adresse im TCP-Paket fur die Adressierung der ein-
zelnen Slaves verwendet.

Modbus/TCP-Gerate werden mittels einer MAC- sowie |IP-Adressen adres-
siert. Jedes Gerat besitzt eine weltweit eindeutige MAC-Adresse. Es handelt
sich hierbei um eine 6 Byte lange Ethernet-Adresse. Die ersten drei Bytes
legen die herstellerspezifische ID fest, die Ubrigen drei Bytes legen die fort-
laufende Geratenummer fest.

% Sie finden die MAC-Adresse auf dem Typenschild des Geréts.
In der Werkseinstellung ist dabei die Funktion DHCP aktiviert.

Die die Vergabe einer |IP-Adresse kann der Frequenzumrichter in die Mod-
bus/TCP-Umgebung intgeriert werden. Die Parametrierung erfolgt anschlie-
Rend vollstandig automatisiert durch den Ubergeordneten Master.

% Die IP-Adresse kann mit Hilfe eines Netzwerktools
(z. B. RSLogix 5000 oder IPconfig der Fa. HMS) konfiguriert

werden.
IP: 192.168.119.1
H — | B
I
IP: 192.168.119.100

Abbildung 16: IP-Adressierung

Anzahl der Gerate

Da bei TCP wird anstelle der Modbus-Adresse die IP-Adresse verwendet
wird, ist die Anzahl der Gerate in einem Modbus-Netzwerk praktisch unbe-
grenzt. Die maximale Leitungslange ohne Repeater betragt 100 Meter.
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4.2 Protokoll-Beschreibung

4.2.2.2 Funktionscode

26

Der Funktionscode definiert den Typ der Nachricht. Beim Frequenzumrichter
DA1 konnen folgende Aktionen ausgefuhrt werden:

Funktionscode Bezeichnung Beschreibung

[hex]

03 Read Holding Registers Lesen der Holding-Register (Prozessdaten, Parameter, Konfi-
guration) im Slave.
Bei einer Master-Anfrage kdnnen maximal 11 Register
gelesen werden.

06 Write Single Register Schreiben eines Holding-Registers im Slave.
Bei einem allgemeinen Telegramm (Broadcast) wird das
entsprechende Holding-Register in allen Slaves geschrieben.
Das Register wird zum Vergleich zuriickgelesen.

23 Read and Write Multiple Lesen und Schreiben mehrerer Register gleichzeitig

Registers
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4.3 Betrieb

4.3 Betrieb

4.3.1 Prozessdateneingang

Die Eingangsprozessdaten werden benutzt, um den Frequenzumrichter DA1
zu steuern.

Steuerwort - Register 0

Die Angaben des Steuerworts dienen zur Steuerung des Frequenzumrichters

DAT1.
PNU Beschreibung
Wert=0 Wert=1
0 Stopp Betrieb
1 Rechtsdrehfeld (FWD) Linksdrehfeld (REV)
2 keine Aktion Fehler zuriicksetzen
3 keine Aktion freier Auslauf
4 nicht verwendet
5 keine Aktion Schnellstopp (Rampe)
6 keine Aktion Festfrequenz 1 (FF1)
7 keine Aktion Sollwert mit 0 Uberschreiben
8 nicht verwendet
9 nicht verwendet
10 nicht verwendet
" nicht verwendet
12 nicht verwendet
13 nicht verwendet
14 nicht verwendet
15 nicht verwendet

Sollwert - Register 1

Die zulassigen Werte liegen im Bereich von P1-02 (minimale Frequenz) bis
P1-01 (maximale Frequenz). In der Applikation wird der Wert mit dem
Faktor 0,1 skaliert.

Prozessdateneingang 3 — Register 2
Einzustellen mit Parameter P5-14.

Folgende Einstellungen konnen auch wahrend des Betriebs geandert werden:

Wert Beschreibung WE
Feldbus-Modul PDI-3 0 = Drehmomentgrenzwert/-referenz 0
Eingang 1 = Benutzer-PID-Referenzregister

2 = Benutzer-Register 3
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4.3 Betrieb
Prozessdateneingang 4 — Register 3
Einzustellen mit Parameter P5-13.
Folgende Einstellungen konnen auch wahrend des Betriebs geandert werden:
Wert Beschreibung WE
Feldbus-Modul PDI-4 0 = Rampensteuerung Feldbus 0
Eingang 1 = Benutzer-Register 4
Prozessdatenausgang
Status- und Fehlerwort - Register 256
Informationen zum Geratestatus und Fehlermeldungen sind im Statuswort
(Bit 0 bis Bit 7) und im Fehlerwort (Bit 8 bis Bit 15) angegeben.
15 14 13 12 1 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
MSB LSB
Fehlermeldungen Gerétestatus

Statuswort
Bit Beschreibung
Wert=0 Wert=1

0 Antrieb nicht bereit startbereit (READY)

1 Stopp Betrieb (RUN)

2 Rechtsdrehfeld (FWD) Linksdrehfeld (REV)

3 kein Fehler Fehler erkannt (FAULT)

4 Beschleunigsrampe Frequenz-Istwert gleich Sollwertvorgabe

5 - Nulldrehzahl

6 Drehzahlsteuerung deaktiviert Drehzahlsteuerung aktiviert

7 STO nicht ausgeldst STO ausgeldst

Fehlerwort

Fehlercode [hex]  Anzeige im Display Bedeutung

00 no-fit Stopp, betriebsbereit

01 Ol-b Uberstrom Bremsschopper

02 OL-br Uberlast Bremswiderstand

03 Ol o Uberstrom am Frequenzumrichterausgang
® Uberlast am Motor
o Ubertemperatur am Frequenzumrichter (Ktihlkdrper)

04 |.t-trp Motor, thermische Uberlast

05 SAFE -1 Kurzschluss im Eingang des Sicherheitskreises

06 0-Volt Uberspannung (DC-Link)
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4.3 Betrieb

Fehlercode [hex]

Anzeige im Display

Bedeutung

07 V-Volt Unterspannung (DC-Link)
08 0-t Ubertemperatur (Kihlkarper)
09 V-t Untertemperatur (Kiihlkérper)
0A P-dEf Werkseinstellung, Parameter wurden geladen
0B E-trip Externe Fehlermeldung
oC SC-0bS Fehler, OP-Bus
0D FLt-dc zu hohe Spannungswellen im Zwischenkreis
OE P-LOSS Phasenausfall (Netzseite)
OF h O-I Uberstrom am Frequenzumrichterausgang
10 th-Flt Thermistorfehler, intern (Kiihlkérper)
" dAtA-F EEPROM-Priifsummenfehler
12 4-20F Analogeingang:
* Bereichsiiberschreitung
e Drahtbruch (4 mA Uberwachung)
13 dAtA- E Fehler im internen Speicher
14 V-dEF Benutzerdefinierte Werksparameter wurden geladen
15 F-Ptc Motor-PTC-Ubertemperatur
16 FAN-F Fehler, interner Liifter
17 0-hEAt Umgebungstemperatur zu hoch
18 0-torq Maximales Drehmoment dberschritten
19 V-torg Ausgangsdrehmoment zu niedrig
1A Out-F Fehler im Frequenzumrichterausgang
1D SAFE-2 Kurzschluss im Eingang des Sicherheitskreises
1E Enc-01 Encoder, Kommunikationsverlust
1F Enc-02 Encoder, Geschwindigkeitsfehler
20 Enc-03 Encoder, falscher PPR- Stand gesetzt
21 Enc-04 Encoder, Kanal A Fehler
22 Enc-05 Encoder, Kanal B Fehler
23 Enc-06 Encoder, Kanal A und B Fehler
24 Enc-07 Encoder, RS485-Datenkanalfehler
25 Enc-08 Encoder, 10-Kommunikationsverlust
26 Enc-09 Encoder, falscher Type
27 Enc-10 Encoder
28 AtF-01 Statorwiderstand des Mators schwankt zwischen den Phasen
29 AtF-02 Statorwiderstand des Motors zu grof3
2A AtF-03 Motorinduktivitét zu niedrig
2B AtF-04 Motorinduktivitat zu hach
2C AtF-05 Motorparameter passen nicht zum Motor
32 SC-FO1 Fehler: Modbus-Kommunikationsverlust
33 SC-F02 Fehler: CANopen-Kommunikationsverlust
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4.3 Betrieb

Fehlercode [hex] Anzeige im Display Bedeutung

34 SC-F03 Kommunikation zum Feldbusmodul getrennt

35 SC-Fo4 Verlust der Kommunikation (I/0-Karten)

3C OF-01 Verbindung zur Zusatzkarte verloren

3D OF-02 Zusatzkarte in unbekanntem Zustand

46 PLC-01 nicht unterstiitze PLC-Funktion

47 PLC-02 PLC-Programm zu grof§

48 PLC-03 Division durch 0

49 PLC-04 Unterer Grenzwert liegt oberhalb des oberen Grenzwertes
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4.3 Betrieb

Istwert — Register 253

Der Istwert des Frequenzumrichters liegt im Wertebereich zwischen 0 und
P1-01 (maximale Frequenz). In der Applikation wird der Wert mit 0,1 skaliert.

Prozessdatenausgang 3 — Register 258

Einzustellen mit Parameter P5-12.

Folgende Einstellungen konnen auch wahrend des Betriebs geandert werden:

Wert Beschreibung WE
Feldbus-Modul PDO-3 0 = Ausgangsstrom 0
Ausgang 1 = Ausgangsleistung

2 = DI-Status

3 = Al2-Signalpegel

4 = Kihlkérpertemperatur
5 = Benutzer-Register 1

6 = Benutzer-Register 2
7=P0-80

Prozessdatenausgang 4 — Register 259
Einzustellen mit Parameter P5-08.

Folgende Einstellungen konnen auch wahrend des Betriebs geandert werden:

Wert Beschreibung WE
Feldbus-Modul PDO-4 0 = Motordrehmoment 0
Ausgang 1 = Ausgangsleistung

2 = DI-Status

3 = Al2-Signalpegel
4 = Kiihlkdrpertemperatur
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4.4 Parameter

4.4 Parameter

In den Parameterlisten unten haben die Abkurzungen folgende Bedeutung:

PNU Parameternummer
ID Identifikationsnummer des Parameters
RUN Zugriffsrecht auf die Parameter im Betrieb (Laufmeldung RUN):

/= Anderung zulassig
— = Anderung nur im STOP mdglich

ro|rw Lese- und Schreibrechte der Parameter tiber eine Feldbusanschaltung:
ro = schreibgeschiitzt, nur zum Lesen (read only)
rw = Lesen und Schreiben (read and write)

Wert Einstellung des Parameters
WE Werkseinstellung: WE (P1.1 = 1) Basis-Parameter
Handbuch
PNU ID Zugriffsrecht Wert Beschreibung WE
RUN ro | rw
® @ ® ®
PC-Software
PNU Beschreibung Wert Bereich Default Sichtbar
® ® @ ®

Abbildung 17: Darstellung der Parameter im Handbuch und in der Software

PNU 1D Bezeichnung Wertebereich WE einzu-
stellender Wert
ro|rw
P1-12 112 Steuerebene 0 = Steuerklemmen (Ein-/Ausgang) 0 4

1 = Bedieneinheit (KEYPAD FWD)

2 = Bedieneinheit (KEYPAD FWD/REV)

3 = PID-Steuerung

4 = Feldbussystem (Modbus/TCP, Modbus RTU
usw.)

5 = Slave-Modus

6 = Feldbus CANopen

32

Die Baud-Rate stellt sich passend zum Master automatisch ein.
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4.4.1 Applikationsbeispiel

Das nachfolgende Beispiel beschreibt die Inbetriebnahme eines Frequenz-
umrichers DA1 Uber Modbus/TCP mit einer EATON Steuerung der XV100-
Serie.

Vor der Inbetriebnahme des Frequenzumrichers DA1 muss die SPS korrekt
eingerichtet werden. Die Kopfsteuerung (SPS) stellt die Verbindung zum
Frequenzumricher DA1 her und wickelt als Master die Kommunikation ab.

Die Konfiguration erfolgt mit der Software CODESYS:

9 Die Software kann im Internet unter folgender Adresse
heruntergeladen werden:

http://eaton-automation.com -> Downloads -> Software ->
XSoft-CoDeSys-2.

% Diese Anweisung bezieht sich auf die CODESYS-Bibliothek
.ModbusTCP.Lib" zur Steuerung und Parametrierung des
Frequenzumrichters DA1.

Laden Sie bitte nach der Installation der CODESYS-Software die
Bibliothek ,, Modbus.Lib" von der EATON Website herunter und
legen Sie diese Datei im Projektverzeichnis ab.

Fur die SPS-Anschaltung ist die nachfolgende Projektierung erforderlich.

- 2lo

@ EtherNet

Abbildung 18: Projektierung

(@ PC (mit Konfigurationsmodul und Software xSoft CODESYS)

(@ Kopfsteuerung (XV100)

(® Ethernet Switch

(® Ethernet-Kabel

(® Frequenzumrichter DA1 mit Konfigurationsmodul DX-NET-MODBUSTCP-2
(® Motor
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4.4.2 Konfiguration der IP-Adresse des Moduls DX-NET-MODBUSTCP-2

Die IP-Konfiguration erfolgt mit Hilfe der Software [Pconfig.

% Die Software IPconfig kann im Internet unter folgender Adresse
kostenfrei heruntergeladen werden:
www.anybus.com =—> Support
Wahlen Sie in der Liste den Eintrag Tools.

» Stecken Sie das Modul in den Frequenzumrichter.

0.25 Nm (2.21 Ib-in)

» SchlieRen Sie den Frequenzumrichter und den PC netzwerkseitig an.
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» Rufen Sie das Programm |IPconfig auf und klicken Sie auf Settings.

_
I Feonfig BN )

" [sm [ Gw [oHeP T vesson [ 1ype [ mac [

Sings | [ Som | Ea |

» Wahlen Sie aus der Drop-Down-Liste Network Interface Conroller den

entsprechenden PC-Netzwerkadapter aus und bestatigen Sie mit einem
Klick auf OK.

" =
Seings . “
~Metwark Tngerface
¥ iroadcast from a Spedfic Network Irterface Controller
Metwor: bnberface Controber
bigheperd U8 Etbemet adnprer |

Inferral DHOP server

‘Wanning! Trternal DCP server should enly be used o recoeer madulies
that heve been sat to DHCP by mistake,

™ Ensble ntemal DHCR server

0K I rJHf'I

» Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf die Zeile des Moduls und
wahlen Sie im Kontextmenu den Eintrag Configuration, um eine
IP-Adresse zu vergeben.

Il 1Pronkg BB || B i

EM [HER | Verson | Tene TS
TELTERITE]] SN Ann0  1S216NE1 e 1T Configuration

Open Web-Intedace
Wink

Selloge | San Exl
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» Stellen Sie eine IP-Adresse ein. Bestatigen Sie lhre Angaben mit OK.

Il Configure: 00-30-10-04-51-TF |

Ethemet configuraston
IP adderss: T .= .1m3.n DHCF
T~ On

Subnet matk = R = o= <R
L]

[reorull gl awesy 192 .18 . N4 1
Peiman DNS: a a a a

Secorday DNG. u u u u

Heptname:
Paswwod I Change pazswned
Hesu pazsvared
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Nachdem Sie die Software CODESYS heruntergeladen haben, fihren Sie

bitte die folgenden Konfigurationsschritte aus, um die SPS-Anschaltung in
Betrieb zu nehmen.

» Rufen Sie die Software CODESYS auf und wahlen Sie das vorhandene
Zielsystem Uber Datei » Neu aus.

8 Xsof-Cobesye-2 - Unbenant I
Bearbeiten— Projekt — Einfligen— Extras— Online— Fenster— Hilfe
Meu

MNeu aus Vorlage...
Offnen...
SchlieBen

Speichern
Speichern unter...

Archiv speichern/versenden...

» \Wahlen Sie im Fenster Zielsystem Einstellungen unter Konfiguration
den entsprechenden Steuerungstyp (hier: XV100) aus. Bestatigen Sie
Ihre Auswahl mit OK.

Delsystem Cinstellungen “
Fonl g sbion D238 5P DEMO -
Zwiplaition | Speichersuhebrn | Algemain | Metzhurktionen | Visusisienss |
|IrJrI‘:‘\.I|r4'g‘:cRM j
T =] |ma =] [rn =]
F I
" Varsritehg| ok Abbrechen |

» \Wahlen Sie anschliefend im Fenster Neuer Baustein unter Typ des
Bausteins die Option Programm und eine Sprache fur den Baustein.
Vergeben Sie anschlieRend einen Namen (Name des Bausteins) fur das
Programm. Bestatigen Sie lhre Angaben mit OK.

Meser Bsustein W

Hame des Bauslers: PLC_FRL] 0K
Ty et [ e Spmache des Bauslers AEEcas ke
= Prngamm L |
1 Furhiionsblock © rOP
 Furkln " FUP

Riickgabetyn: A5

BIO0L " 57

" [FC
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» Flgen Sie nun die Modbus-Bibliothek ModBusTCP.lib ein:

Wahlen Sie dazu: Ressourcen » Bibliotheksverwalter » Einfligen »

Weitere Bibliothek...

TCP . 1ib 6.6.13

11700702

(* calls Lo one and Lhe zams
(W will result
(» Sa,
FUNCTLON_BELOCK MEH _COMMUHICATE
VAR _INDUT

in & consistent

anslance ol

usage But non—deterministic timely usage—order of these paramsters| =)

don't change the call-paramsters vhile the xBusy signal of the function blosk is activel =)

Lhas lunclion block waibth dilleresnl call-psramstiers while zxBusy i1z TEUE

-

A

#Serohe BOGT. »w FALSE:
dvlPiddress DYORLD (= 0
whoxt BORD ;= S02;
deBindIP DUWORT := 0 (= Rind-TP-Address. iz not provided hy all PLOs »)
bUnztldental ver EYTE := 1. (* =ztandard Sublnit-Slawve 1D 1 247 =)
lIl' bFuncticnCods DYTE = 0. (w sypported Fls: 1,2,3.4,5.6,0,15,16 and 23 =)
wif famt BORT e fl; (@ =g for FC231° read cffsst »)
: wloountk WORD = 1 (®= @& g, lor PUZ3. read word counl FCB. e.og. wlount=2, warDatalulb[l]s"=y -
. 2 N ‘_| 3
T
drn
mu_[oweiE el ist [FUM] HRH_COMHITHTCATE
nasiCerrections [FLIN| E —fxStrebe : BOOL xfusy : DOOL
LOSESINGLECONKECTION [FR) AwTPhddress - DUORD iFrrorCods - NEH_CONKECTION_ERROR
—wFortl WORD wlalacount FORD
VPR, [FE] | —deBindIP : DWORD warlataln ARRAY [0. . MDB MAXDATAWORDVAIUE] OF WORD
hilnitTdentifime - BYTE warDataln ARRAY [0 HB_MAXDATARDOLVATIE] OF BOOL

FADCNILETATLS JFR)

—bFuncticniods | BEYTE

FADHM DINGRFGISTERS [FE] —|wOffsat ; WORD
FADINPUTREGISTERS [FR) wlount - WORD
EADINFLITSTATLS jF8) I =t g
FADYWRITEREGISTERS [FR) warlatatut :© ARRAY [0 WB_MAXDATAVORDVWALUE] OF WOED
RITEMULTIFLECTILS [FE] —|xarDatalut . ARRAY [U. . ME_MAXDATABCOLVALUE] OF BOOL
RITEMLILTIPLEREGISTERS JFB) —xCloselnmediste - DOOL

tTimmoet TIHE

e, | [ Veusks: | @ Glubaie, |
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» Rufen Sie nun im Hauptprogramm den Modbus/TCP-Baustein

MBM_COMMUNICATE auf.

®y Dstei Dearbeiten Prejedt  Enfugen Edras  Online  Fenster  Hilfe

Pll| @] D|GS|SAG 50| || @55 40

rﬂl]a.mene
i) PLC_PRIG PG

FRUGKAN FLC_FRe

BEEERE

= 212 2l

g s |y [ N

W] MEM_LUOFBALE. [FBI
|B] MEM_READCOILSTATUS 8]

e

— MEM_READINPUTSTATUS 0]

] ] Ll =

— MEM WRITESMGLECDIL [FE)

ﬂll—l'_‘! Shawe Modubes

Bl

%

Lalele
e bl el e

J (B
Ll

8] MEM_CLOSESINGLECOMNECTION F8)

(Y] MEM_COMMUMICATE [FE)

— MEM_READHOLDINGRAEGISTERS [FB]
— MEM_READINFUTREGISTIRS [FO)

— MEM_REAIWTITEREGISTERS (FB)
— MEM WRITEMULTIPLLCOILS [FE
— MEM WRITEMULTIPLERCGISTORS 0]

— MEM WRITESGLEREGISTER D)

VAR
HodbusTCFHasLer
END_VAR
h
T Engabetille
]
Ckeationen ErE |
D T o =] ELWH#&MWHHMLHMIWM_ILPM g
| B3 Infeinal Furetions BET
< ._l Defrissts Funidoniblocks E rg 5 Master M

Fﬂ'm L\ rowgran Fibes OGAC oronon Fler \CAS T egets'E slon Stosstiorivz 19
Fﬂ'm L\ rowgran Fibes OGAC oronon Fler\CAS T mgets'E slon Atosstiorivz2 19
m—m L \Prowgran Fibes OGAC oronon Fler \CAS T aegets'E slon Atosstiorivz2 19

W Duter Hearbeden Projekt Enligen Edres Onboe  Ferster  Hille

58] DIDISIEIE 1% k(e
Py LD

FROGCRAH PLC_FRG

END VAR

= 1:-rr _B*E%_ Vil
L]
HodbtusTCPHaseer HEM_COHMITHTCATE

HedbusTCPHAster(
xilrobs. = |
dellhddress =
wPort = |
deBindlF . =
HinitTdentifisr: =
bFunclionCods = |
wilf fgat = |
wiount =

Wil Ezetddd .= |
wi_cuntidd:= |,
warlatalue-= |
zarbalalubt = |

SRR cER e

e

It

14 woloselmnmadiate: = |
nnis | ETimmout = |
_B*LL sHumy =2
1 iErrorCodss: |
nnia] wlatacoune=s |
warlalaln=;: .
xarDetaln=s 3,
anz1
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Die Ein- und Ausgange von MBM_COMMUNICATE haben folgende Bedeu-

tung:

Tabelle 4:  Ein- und Ausgange MBM_COMMUNICATE
Ein-/Ausgédnge Beschreibung
Eingédnge
xStrobe Eine positive Flanke startet den Funktionsblock
dwlIPAddress IP-Adresse in DWORD-Format
wPort Port, unter dem der Slave erreichbar ist
dwBindIP Ermdglicht Verbindungen tiber ein alternatives IP-Interface
bUnitldentifier Eindeutige Slave-Nummer im Bereich von 1 bis 247 (beispielsweise wenn mehrere

Slaves unter einer IP-Adresse erreichbar sind)

bFunctioncode Modbus-Funktionscode
wOffset Erster zu bearbeitender Wert (bei allen Funktionscodes)
wCount Anzahl zu bearbeitender Werte (FC 1, 2, 3, 4, 8, 15, 186, 23)
wOffsetAdd FC 23: offset fiir Schreiboperation
wCountAdd FC 23: Anzahl Schreiboperationen
warDataOut Registerwerte fiir Schreibzugriff (FC 6, 8, 16, 23)
xarDataOut Ausgangswerte fiir Schreibzugriff (FC 5, 15)
xCloselmmediate IP-verbindung nach Dateniibertragung sofort wieder abbauen
tTimeout Maximale Wartezeit fiir das Eintreffen einer Antwort
Ausgénge
xBusy Der Funktionsbaustein ist noch beschaftigt (beispielweise weil noch keine Slave-

Antwort eingetroffen ist)

iErrorCode Fehlercade
Er sollte erst dann abgefragt werden, nachdem xBusy vom Funktionsblock auf FALSE
zurlickgesetzt worden ist.

wDatacount Anzahl der zuriickgelieferten Daten
warDataln Zuriickgelieferte Registerwerte
xardataln Zurtickgelieferte Ein-/Ausgangswerte

Der Baustein wird anschlieR3end mit folgenden Daten befullt:

e Die IP-Adresse des Moduls wird mit Hilfe des Funktionsbausteins
MakelP vorgegeben (durch Kommas getrennt).

e Die Port-Adresse ist standardmaflig 502.

e Der Function Code 23 wird fur Lese- und Schreiboperationen angege-
ben.

«  Uber StartMB-Kommunikation wird der Baustein aktiviert.

e Der Timeout betragt 3 s.

e Register 0: Startsignal, Register 1 (300 = 30 Hz): Sollwertvorgabe

e  Statusinformationen werden Uber die Register 256 bis 259 gelesen.

In den globalen Variablen werden die Eingangs- und Ausgangsdaten des
Frequenzumrichters deklariert. Diese werden bei varDataOut und
varDataln eingeflgt.
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Wy, PLC_PRG [PRG-ST)

PRUGHAN FLC_PHG
VAR

HodbusTUPHas ber . HEN_CUHHURICATE

Regixter Hr Lesen: WORD -=2E6;
dnzahl_ Lesep. WOED . =4
Pesister Hr Schreiben: BORD:=0:
dnzahl_Sehraihen: UORD: =4
StartlE Fommunikalaion: BOOL
FunktionCods: DYTE:=23;

END_ VAR

R

™|
HodbusTCPHaz Lex |
xStrobe  =»Start¥B Hoamunikation

duIPiddremss: = HB HakalP (192. 168 119, 11) . (=TP-bdrense dese Howluls “DEA-WET-HOTDBISTCP-2"s)
vhork.=h02 .

duBaindif;=

BlinitTdemtifiee =

brunctaonbode . sFunkt sonfods (g1, & odar 3w

wliffgat = Reqister llr Lesan |
wtiount " =Anzahl_Lesen

WOl lembidd  sBegasier Hr Schresbsn |
wiountidd: =Anzahl Schreibean |
warDataCut  =DR1_Ausgangsdaten
marDatalul =

sl losalunadiates s

tTimmoue: =t f3=

abusy=: |

iErrcaCode=) |

wlntacount=3 |
varDataln=:041_Eingang=datan
xarDataln=: ).

R

ILl_Eingangsdaten -AREAY{O, 124] OF UORD(=irray mums aohns dnderungen 1s Bavacein 175 ¥oree habens);

D&l Ausqanagsdaten: ARRAY[O, 1247 OF UORD (skcray muss of

e Apdesrunnes 1w Deusteln 125 Vorte habspne)
nnng | (mkrray B = 1 Tari

Array 7= 100 Sallwsre I0k=e]:

.EI-'IZ TER
» Schliefzen Sie nun alle Gerate an.

» Melden Sie sich anschlieRend an: Menu Online => Einloggen
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Zugriff auf Antriebsparameter

Der Zugriff auf Parameterdaten des Frequenzumrichters DA1 erfolgt Gber
Registernummern.

Hierflr stehen spezifische Modbus-Register fur den Empfang der angefrag-
ten Daten zur Verflgung. Die zugehdrige Registernummer ist der nachfol-
genden Tabelle zu entnehmen.

Tabelle 5: Register

Nr. Beschreibung Zugriffs- ADI- Register
recht Nummer

1 Process Input Data W 1 0-3
2 - Process Output Data ro 2 256 - 259
3 Drive ID ro 9 536
4 Drive Type 1o 10 537
5 Software Steuerteil ro 11 538
6 Steuerteil Checksumme ro 12 539
7 Software Leistungsteil 1o 13 540
8 Leistungsteil Checksumme ro 14 541
9 Seriennummer 1 1o 15 542
10 Seriennummer 2 ro 16 543
" Seriennummer 3 ro 17 544
12 Seriennummer 4 ro 18 545
13 P1-01 Maximale Frequenz/Maximale Drehzahl w 101 628
14 P1-02 Minimale Frequenz/Minimale Drehzahl w 102 629
15 P1-03  Beschleunigungszeit (acc1) rw 103 630
16 P1-04  Verzogerungszeit (dec1) rw 104 631
17 P1-05 Stopp-Funktion rw 105 632
18 P1-06 Energieoptimierung rw 106 633
19 P1-07 Motor, Nennspannung rw 107 634
20 P1-08  Motor, Nennstrom rw 108 635
21 P1-09 Motor, Nennfrequenz w 109 636
22 P1-10 Motor, Nenndrehzahl rw 110 637
23 P1-11 Ausgangsspannung bei Nullfrequenz w 111 638
24 P1-12  Steuerebene w 112 639
25 P1-13 Digital-Eingang Funktion w 113 640
26 P1-14  Zugriffscode Parameterbereich rw 114 641

(abhéngig von P2-40 und P6-30)

27 P2-01 Festfrequenz FF1 / Drehzahl 1 rw 201 728
28 P2-02 Festfrequenz FF2 / Drehzahl 2 rw 202 729
29 P2-03 Festfrequenz FF3 / Drehzahl 3 rw 203 730
30 P2-04 Festfrequenz FF4 / Drehzahl 4 w 204 731
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Nr. Beschreibung Zugriffs- ADI- Register
recht Nummer
31 P2-05 Festfrequenz FF5 / Drehzahl 5 rw 205 732
32 P2-06 Festfrequenz FF6 / Drehzahl 6 rw 206 733
33 P2-07 Festfrequenz FF7 / Drehzahl 7 w 207 734
34 P2-08 Festfrequenz FF8 / Drehzahl 8 rw 208 735
35 P2-09 Frequenzsprung 1, Bandbreite rw 209 736
36 P2-10 Frequenzsprung 1, Mittelpunkt rw 210 737
37 P2-11 AQ1-Signal (Analog Output) rw 211 738
38 P2-12  AO1, Signalbereich rw 212 739
39 P2-13  A02-Signal (Analog Output) rw 213 740
40 P2-14  AQ2, Signalbereich rw 214 741
41 P2-15 RO1-Signal (Relais Output 1) w 215 742
42 P2-16 AQ1/R01 Qbergrenze rw 216 743
43 P2-17  AQ1/R01 Untergrenze rw 217 744
44 P2-18  RO2-Signal (Relais Output ) rw 218 745
45 P2-19  AQ02/R02 Qbergrenze rw 219 746
46 P2-20  AQ02/R02 Untergrenze rw 220 747
47 P2-21 Skalierungsfaktor fur die Anzeige w 221 748
48 P2-22 Skalierter Anzeigewert rw 222 749
49 P2-23  Haltezeit Drehzahl Null rw 223 750
50 P2-24  Taktfrequenz rw 224 751
51 P2-25 Schnellstopp-Bremsrampenzeit rw 225 752
52 P2-26 Motor Fangschaltung rw 226 753
53 P2-27 Standby-Modus Verzégerungszeit rw 227 754
54 P2-28 Slave Drehzahl-Skalierung rw 228 755
55 P2-29 Slave Drehzahl-Skalierungsfaktor rw 229 756
56 P2-30 A1, Signalbereich rw 230 757
57 P2-31 Al1-Skalierungsfaktor rw 231 758
58 P2-32  AI-Offset rw 232 759
59 P2-33 A2, Signalbereich rw 233 760
60 P2-34  Al2-Skalierungsfaktor rw 234 761
61 P2-35  Al2-Offset rw 235 762
62 P2-36  REAF, Start-Funktion bei automatischem w 236 763
Neustart, Steuerklemmen
63 P2-37  REAF, Start-Funktion bei automatischem rw 237 764
Neustart,
64 P2-38  Reaktion bei Netzausfall rw 238 765
65 P2-39 Parameter-Zugriffssperre rw 239 766
66 P2-40  Zugriffcodes - Menistufe 2 rw 240 767
67 P3-01 PID-Regler, P-Verstarkung w 301 828
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Nr. Beschreibung Zugriffs- ADI- Register
recht Nummer
68 P3-02 PID-Regler, |-Zeitkonstante rw 302 829
69 P3-03 PID-Regler, D-Zeitkonstante rw 303 830
70 P3-04  PID-Regler, Regelabweichung rw 304 831
Al P3-05 PID-Regler, Sollwertquelle rw 305 832
72 P3-06 PID-Regler, Digitaler Referenzwert rw 306 833
73 P3-07 PID-Regler, Istwertbegrenzung Maximum rw 307 834
74 P3-08  PID-Regler, Istwertbegrenzung Minimum rw 308 835
75 P3-039  PID-Regler, Istwertbegrenzung rw 309 836
76 P3-10  PID-Regler, Istwert (PV) rw 310 837
77 P3-11 Maximaler PID-Fehler zur Freigabe der rw 3N 838
Rampen

78 P3-12  PID Feedback Anzeige-Skalierungsfaktor rw 312 839
79 P3-13  PID Feedback Aufwachpegel rw 313 840
80 P3-14  Reserviert 314 841
81 P3-15  Reserviert 315 842
82 P3-16  Reserviert 316 843
83 P3-17  Reserviert 317 844
84 P3-18 PID Reset- Steuerung w 318 845
85 P4-01 Auswahl - Regelverfahren w 401 928
86 P4-02 Motorparameter Autotune w 402 929
87 P4-03 Drehzahlregler P-Verstarkung w 403 930
88 P4-04 Drehzahlregler Integralzeit w 404 931
89 P4-05 Motorleistungsfaktor (cos @) w 405 932
90 P4-06 Drehmomentsollwert/-grenze w 406 933
91 P4-07 Maximales Drehmoment (Motor) rw 407 934
92 P4-08 Minimales Drehmoment rw 408 935
93 P4-09 Maximales Drehmoment (Generator) w 409 936
94 P4-10 U/f Kennlinien-Anpassungsspannung rw 410 937
95 P4-11 U/f Kennlinien-Anpassungsfrequenz rw 411 938
96 P5-01 Umrichter Slave-Adresse w 501 1028
97 P5-02 CANopen-Baudrate rw 502 1029
98 P5-03  Modbus RTU-Baudrate w 503 1030
99 P5-04  Modbus RTU-Datenformat Paritatstyp rw 504 1031
100 P5-05  Timeout — Kommunikationsausfall w 505 1032
101 P5-06  Reaktion bei Kommunikationsausfall rw 506 1033
102 P5-07  Rampe iber Feldbus rw 507 1034
103 P5-08 Feldbus Modul PDO-4 Ausgang rw 508 1035
104 P5-09  Reserviert 509 1036

DX-NET-MODBUSTCP-2 09/14 MN04012008Z-DE www.eaton.com



4 Inbetriebnahme
4.4 Parameter

Nr. Beschreibung Zugriffs- ADI- Register
recht Nummer
105 P5-10  Reserviert - 510 1037
106 P5-11 Reserviert - 511 1038
107 P5-12 Feldbus Modul PDO-3 Ausgang w 512 1039
108 P5-13 Feldbus Modul PDI-4 Eingang rw 513 1040
109 P5-14  Feldbus Modul PDI-3 Eingang rw 514 1041
110 P6-01 Firmware-Upgrade-Freigabe w 601 1128
m P6-02  Auto-Temperatur-Management rw 602 1129
12 P6-03  Autoreset-Wartezeit w 603 1130
113 P6-04  Relais-Hysteresebandbreite rw 604 1131
114 P6-05 Freigabe Inkrementalgeberriickfiihrung rw 605 1132
115 P6-06 Inkrementalgeberstrichzahl rw 606 1133
116 P6-07 maximale Drehzahlabweichung rw 607 1134
117 P6-08 Eingangsfrequenz bei maximaler Drehzahl rw 608 1135
118 P6-09  Drehzahl fir verteilte Last w 609 1136
119 P6-10 PLC-Funktionsfreigabe w 610 1137
120 P6-11 Drehzahl-Haltezeit bei Freigabe w 611 1138
121 P6-12 Drehzahl-Haltezeit bei Sperre rw 612 1139
122 P6-13 Motorbremsedffnungszeit w 613 1140
123 P6-14 Einfallverzdgerung-Motorbremse w 614 1141
124 P6-15 Bremsendffnung min. Drehmoment w 615 1142
125 P6-16  Zeitlimit min. Dremoment w 616 1143
126 P6-17  Zeitlimit max. Drehoment w 617 1144
127 P6-18  Spannung bei GS-Bremsung rw 618 1145
128 P6-19 Bremswiderstandswert w 619 1146
129 P6-20 Bremswiderstandsleistung w 620 1147
130 P6-21 Bremschopper Periode bei Untertemp rw 621 1148
131 P6-22 Reset Lifterlaufzeit w 622 1149
132 P6-23 Reset kWh-Zahler w 623 1150
133 P6-24  Serviceintervall rw 624 1151
134 P6-25  Reset Serviceintervall rw 625 1152
135 P6-26  AO1 - Skalierung rw 626 1153
136 P6-27  AO1 - Offset rw 627 1154
137 P6-28  Anzeige- Index P0-80 rw 628 1155
138 P6-29 Parameter als Standard speichern w 629 1156
139 P6-30  Zugriffscode Meniistufe 3 rw 630 1157
140 P7-01 Motorstatorwiderstand w 701 1228
141 P7-02  L&uferwiderstand w 702 1229
142 P7-03 Motorstatorinduktivitat (d) w 703 1230

DX-NET-MODBUSTCP-2 09/14 MN04012008Z-DE  www.eaton.com 45



4 Inbetriebnahme
4.4 Parameter

46

Nr. Beschreibung Zugriffs- ADI- Register
recht Nummer
143 P7-04  Motormagnetisierungsstrom rw 704 1231
144 P7-05  Motorstreukoeffizient w 705 1232
145 P7-06 Motorstatorinduktivitat (q) w 706 1233
146 P7-07 Erweiterte Generator-Regelung rw 707 1234
147 P7-08 Freigabe, Motorparameteranpassung rw 708 1235
148 P7-09  Uberspannungsstromgrenze rw 709 1236
149 P7-10 Lasttragheitsfaktor rw 710 1237
150 P7-11 Minimale PWM-Pulsbreite rw m 1238
151 P7-12 U/f-Verfahren Magnetisierungszeit rw 712 1239
152 P7-13 Drehzahlregler D-Verstarkung rw 713 1240
153 P7-14  Drehmomentverstérkung rw 714 1241
154 P7-15 Drehmomentverstarkung max. Frequenz- rw 715 1242
grenze
155 P7-16 Freigabe, Signalinjektion w 716 1243
156 P7-17 Signalinjektion-Stufe rw 717 1244
157 P8-01 Zweite Beschleunigungszeit (acc2) rw 801 1328
158 P8-02 Ubergangsfrequenz (acc1 — acc2) rw 802 1329
159 P8-03 Dritte Beschleunigungszeit (acc3) rw 803 1330
160 P8-04  Ubergangsfrequenz (acc? — acc3) rw 804 1331
161 P8-05 Vierte Beschleunigungszeit (acc4) w 805 1332
162 P8-06 Ubergangsfrequenz (acc3 — accé) rw 806 1333
163 P8-07 Vierte Verzogerungszeit (dec4) w 807 1334
164 P8-08 Ubergangsfrequenz (dec3 — dec4) rw 808 1335
165 P8-09 Dritte Verzogerungszeit (dec3) w 809 1336
166 P8-10 Ubergangsfrequenz (dec2 — dec3) rw 810 1337
167 P8-11 Zweite Verzogerungszeit (dec2) w 811 1338
168 P8-12 Ubergangsfrequenz (dec1 — dec?) rw 812 1339
169 P8-13 Rampenauswahl bei voreingestellter Dreh- rw 813 1340
zahl
170 P9-01 Steuerquelle — Freigabe w 901 1428
17 P9-02 Steuerquelle — Schnellstopp rw 902 1429
172 P9-03  Steuerquelle — Startsignal 1 (FWD) rw 903 1430
173 P9-04  Steuerquelle — Startsignal 2 (REV) rw 904 1431
174 P9-05 Steuerquelle — Rastfunktion w 905 1432
175 P3-06  Steuerquelle — Freigabe (REV) rw 906 1433
176 P9-07 Steuerquelle — Reset rw 907 1434
177 P9-08 Steuerquelle — Externer—Fehler rw 908 1435
178 P9-09 Steuerquelle — Klemmenmodus rw 909 1436
179 P3-10 Quelle — Drehzahl 1 rw 910 1437
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180 P9-11 Quelle — Drehzahl 2 rw 9N 1438
181 P3-12  Quelle — Drehzahl 3 rw 912 1439
182 P3-13  Quelle — Drehzahl 4 rw 913 1440
183 P9-14  Quelle — Drehzahl 5 rw 914 1441
184 P9-15  Quelle — Drehzahl 6 rw 915 1442
185 P9-16  Quelle — Drehzahl 7 rw 916 1443
186 P9-17  Quelle — Drehzahl 8 rw 917 1444
187 P9-18 Drehzahl — Eingang 0 rw 918 1445
188 P3-19 Drehzahl — Eingang 1 rw 919 1446
189 P39-20 Drehzahl — Eingang 2 rw 920 1447
190 P3-21 Festfrequenz 0 rw 921 1448
191 P9-22 Festfrequenz 1 rw 922 1449
192 P9-23 Festfrequenz 2 rw 923 1450
193 P9-24  Beschleunigungsrampe Eingang 0 rw 924 1451
194 P9-25 Beschleunigungsrampe Eingang 1 w 925 1452
195 P9-26  Verzdgerungszeit Eingang 0 w 926 1453
196 P3-27  Verzdgerungszeit Eingang 1 w 927 1454
197 P9-28  Steuerquelle — Nach Oben Taste rw 928 1455
198 P9-29 Steuerquelle — Nach Unten Taste rw 929 1456
199 P3-30 Endschalter FWD w 930 1457
200 P3-31 Endschalter REV w 931 1458
201 P3-32  Reserviert - 932 1459
202 P3-33  Quelle — Analogausgang (AO) 1 rw 933 1460
203 P9-34  (Quelle — Analogausgang (AO) 2 rw 934 1461
204 P9-35 Steuerquelle — Relais 1 rw 935 1462
205 P9-36 Steuerquelle — Relais 2 w 936 1463
206 P9-37 Steuerquelle — Skalierung rw 937 1464
207 P3-38  Quelle — PID-Sollwert w 938 1465
208 P9-39  Quelle — PID-Feedbeck w 939 1466
209 P3-40  Quelle — Drehmomentsollwert rw 940 1467
210 P9-41 Funktionsauswahl — Relaisausgang 3, 4, 5 rw 94 1468
21 DI'1 ro 1001 1528
212 DI 2 ro 1002 1529
213 DI3 ro 1003 1530
214 DI4 ro 1004 1531
215 DI'5 ro 1005 1532
216 DI6 ro 1006 1533
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217 DI7 ro 1007 1534
218 DI 8 ro 1008 1535
219  AO01 ro 1009 1536
220 A02 ro 1010 1537
221 DO1 ro 1011 1538
222 D02 ro 1012 1539
223 D03 ro 1013 1540
224 D04 ro 1014 1541
225 D05 ro 1015 1542
226 User Register 1 rw 1017 1544
227 User Register 2 rw 1018 1545
228 User Register 3 rw 1019 1546
229 User Register 4 rw 1020 1547
230 User Register 5 rw 1021 1548
231 User Register 6 rw 1022 1549
232 User Register 7 rw 1023 1550
233 User Register 8 rw 1024 1551
234 User Register 9 rw 1025 1552
235 User Register 10 rw 1026 1553
236 User Register 11 rw 1027 1554
237 User Register 12 rw 1028 1555
238 User Register 13 rw 1029 1556
239 User Register 14 rw 1030 1557
240 User Register 15 rw 1031 1558
241 Benutzer AO 1 rw 1032 1559
242 Benutzer AO 2 rw 1033 1560
243 Benutzer RO 1 rw 1036 1563
244 Benutzer RO 2 rw 1037 1564
245 Benutzer RO 3 rw 1038 1565
246 Benutzer RO 4 w 1039 1566
247 Benutzer RO 5 w 1040 1567
248 Benutzer, Wert Skalierung w 1041 1568
249 Benutzer, dezimal Skalierung w 1042 1569
250 Benutzer, Geschwindikeitsreferenz w 1043 1570
251 Benutzer, Drehmoment Deferenz rw 1044 1571
252 Feldbus / Benutzer Rampe w 1045 1572
253 Scope Index 1/2 rw 1046 1573
254 Scope Index 3/ 4 rw 1047 1574
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255 24 Stunden Timer rw 1048 1575
256 Benutzer Display Ctrl rw 1049 1576
257 Benutzer Display Wert w 1050 1577
258 Al1(Q12) ro 1061 1588
259 Al1(%) ro 1062 1589
260 Al2(Q12) ro 1063 1590
261 Al2 (%) ro 1064 1591
262 DI Status ro 1065 1592
263 Geschwindigkeitsreferenz ro 1066 1593
264 Wert, Digitales Potentiometer ro 1067 1594
265 Feldbus Geschwindigkeitsreferenz ro 1068 1595
266 Master Geschwindigkeitsreferenz ro 1069 1596
267 Slave Geschwindigkeitsreferenz ro 1070 1597
268 Frequenz Eingang Geschwindigkeitsreferenz ro 1071 1598
269 Drehmomentreferenz (Q12) ro 1072 1599
270 Drehmomentreferenz (%) ro 1073 1600
271 Master Drehmomentreferenz (Q12) ro 1074 1601
272 Feldbus Drehmomentreferenz (Q12) ro 1075 1602
273 PID Benutzer Referenz (Q12) ro 1076 1603
274 PID Benutzer Riickgabewert (Q12) ro 1077 1604
275 PID Controller Referenz (Q12) ro 1078 1605
276 PID Controller Riickgabewert (Q12) ro 1079 1606
277 PID Controller Ausgang (Q12) ro 1080 1607
278 Motor, Geschwindigkeit ro 1081 1608
279 Motor, Strom ro 1082 1609
280 Motor, Drehmoment ro 1083 1610
281 Motor, Leistung ro 1084 1611
282 PID Controller Ausgangsgeschwindigkeit ro 1085 1612
283 DC- Spannung ro 1086 1613
284 Geratetemperatur ro 1087 1614
285 Kontoll PCB Temperatur ro 1088 1615
286 Drive Skalierung Wert 1 ro 1089 1616
287 Drive Skalierung Wert 2 ro 1090 1617
288 Motor, Drehmoment (%) ro 1091 1618
289 Erweiterung, 10 Input Status ro 1093 1620
290 D, Plug-in Module ro 1096 1623
291 ID, Feldbuskarten ro 1097 1624
292 Scope Channel 1 Daten ro 1101 1628
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293 Scope Channel 2 Daten ro 1102 1629
294 Scope Channel 3 Daten ro 1103 1630
295 Scope Channel 4 Daten ro 1104 1631
296 OLED Sprachnummer ro 1105 1632
297 OLED Version ro 1106 1633
298 Leistungsteil ro 1107 1634
299 Servicezeit ro 1128 1655
300 Lifter Geschwindigkeit ro 1129 1656
301 Benutzer, kWh Zahler 1o 1130 1657
302 Benutzer, MWh Zahler 1o 1131 1658
303 Gesamt, kWh Zahler ro 1132 1659
304 Gesamt, MWh Zahler ro 1133 1660
305 Gesamt, Betriebsstunden Zahler ro 1134 1661
306 Gesamt, Bestriebsmin/sek Zahler ro 1135 1662
307 Benutzer, Betriebsstunden Z&hler ro 1136 1663
308 Benutzer, Betriebsmin/sek Z&hler ro 1137 1664
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