DREHMO

DREHMO® i - matic
Elektrischer Stellantrieb mit integrierter Steuerung

Ergénzende Bedienungsanleitung fir Antriebe mit PROFIBUS-Schnittstelle

Montageanleitung T.-Nr. 166670
Betriebsanleitung Rev. 1.14

Datum: 25.09.2013
HINWEIS

Diese Bedienungsanleitung gilt nur in Verbindung mit
der Antriebs-Bedienungsanleitung (ab Version 1.11)!

Fdr kinftige Verwendung ist diese Anleitung aufzubewahren.



Inhaltsverzeichnis

1 Aufbau der Profibus Schnittstellenkarte .........cccccciviriiiiiiiiiniiininnnneseeeene, 3
1.1 AdresseinStelluNg..... ... s 4

2 Zyklischer und azyklischer Datenaustausch...............ceeemmmmmmmmmmemmenennnnneees 5
2.1 Zyklische Treiberschnittstelle ... s 5
2.1.1  Zyklische Treiberschnittstelle der Module PP1 und PP2...............ccuuuuuuu.... 5
2.1.2  Zyklische Treiberschnittstelle der Module PP3 und PP4..............cceecuuuuuu... 7
2.1.3  Zyklische Treiberschnittstelle der Module PP5 und PPE6...................c........ 9
2.1.4  Zyklische Treiberschnittstelle der Module PP7 und PP8........................... 11
2.1.5  FUNKLION FAil-SATE ........emeeeeeriiiiiiinimennnssssssssssssmmnnnssssssssssssssnnsnnssssssssssssssnnnns 13
2.1.6  FehlermeldUNQeN...............eeeeeeeeeeeeenennnnnnnnnnnnnsnnnnnnsssssssssssssssssssnsnsssnnssnnnnnnnnnnnnn 13

2.2 Azyklische Treiberschnittstelle:........ccccriiriiiinin s ——————— 13

3 Elektrischer ANSCRIUSS.......ccciiiiimmeiiirirresns s s s nnnnns 14
R I 1 =1 i€ T 1= o2 110 14
3.2 Gerateausfiihrung i-matic fir den Normalbereich — DIM-X0X .......ccccceveeiieieenne. 14
3.2.1  ANSCHIUSS iN KUPTEF ........coeeeeeeeeeeieeeeeiiesesssesssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssnnsnnnnns 14
B - 1V L - 1 (1 o o 15
3.2.3  SchirmanSCRIUSS...........ccoeeeeeeeeeeeeiiiiiiiisesssissssssssssssssssssssssssssssssssssssnnnsnnsnnsnnnnns 17
3.2.4  Aktiver BuSAbSCRIUSS ...........coovvveeeeieiiiiiiiiiieississsssssnssssssssssssssssssnssssnnsnnnnnnnnnnes 17
3.2.5 Zusatzliche konventionelle I/O Schnittstelle (Parallel-Interface)................ 18
3.26 Anschluss vON LWL-SYSIEMEN ..........ccceeremmmmnnniisssssssssmmnnnsssssssssssssssmsssssssns 18

3.3 Gerateausfiihrung i-matic fir den Ex-Bereich — DiM-X1X......ccccoiririnnninnsssssnnnnns 19
3.3.1  ANSChIUSS iN KUPT@F ......ccooveeeeeieiiiiiiiniisissnnnsssssssssnssssssssssnssssssssnsssssnssssssssnsnnnnes 19
3.3.2 Anschluss vON LWL-SYSIEMEN .........cceceeeeeeeeescccccssssmmmeen s sssssssssssmmnnensnnes 20

3.4 Fehlersuche und Diagnosemaoglichkeiten...........cccociiiivmmmmmnninnnnssssecessnnnssnsnns 20
3.4.1 Verbindungsstatusdiagnose am LC-DiSPIay ........cccoueeereecvvsssssummmmnsssscsssssaas 21
3.4.2 Zustandsdiagnose des DPV0 Verbindungsaufbaus............cccccccueeeermenennnnnns 21

4 Schnittstelle flir externen Sensor => Prozesseingang ........ccccccceeeeue..... 22
5 Technische Kenndaten der Feldbusschnittstelle........cccccccovmrmmmniiiinneeen. 23
6 ProjektierungshinWeise ... 23
6.1 KabelSyStem ... 23
6.2  GlasfasersyStemMe.......ccccoiiiiiiiirnmmnr s 24
6.3 Bustopologie mit Segmentierung .........ccccceemmmmriiininiire e ———- 24
6.4 Abschlusswiderstande (Terminatoren) ........cccccvivviiiiisssmmmennninsnes s 25
6.5 Schirmung der Busleitungen bei Kupferkabeln...........ccoorrrrnnenennens 26
6.6 UberspannungssChUtz.........cccccimmmmmmmmmmmmmmmmmmss s 26
& A € 1= 0 L - | - [ 26

7 LiteraturverzeiChnis ... 27

Seite 2 von 28 DREHMO i-matic Profibus



1 Aufbau der Profibus Schnittstellenkarte

Die Profibusschnittstelle ist in unterschiedlichen Varianten verfligbar. Nachfolgend sind die
unterschiedlichen Blockschaltbilder angegeben:
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Abbildung 1: Profibusanschluss einfach, Prozesseingange optional
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Abbildung 2: Profibusanschluss leitungsredundant; Prozesseingange optional
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Abbildung 3: Profibusanschluss Slave-Redundant; Prozesseingange optional

1.1 Adresseinstellung

Die Antriebe werden standardmaBig mit der Adresse 126 ausgeliefert. Die Anderung der
Adresseinstellung kann folgendermaBen erfolgen:

- Mentgeftuhrt am Gerat oder am PC in Verbindung mit der lokalen Programmier-
schnittstelle (IR oder Bluetooth) - jeweils unter dem MenUpunkt
.Parameter -> Leittechnik -> Zusatzkarte -> Profibus*

- Uber den Profibus Dienst SetSlaveAdress

Die eingestellte Adresse wird auf der Basisplatine in einem EEPROM nichtfllichtig
hinterlegt.
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2 Zyklischer und azyklischer Datenaustausch

Die Schnittstellenkarte unterstiitzt neben dem grundlegenden zyklischen DPVO Protokoll auch
erweiterte Dienste der Profibus DPV1 und DPV2 Protokolle. Mit diesen erweiterten Protokollen
kébnnen neben den klassischen zyklischen Daten zum Ubertragen der Fahrbefehle und
Antriebsmeldungen in einem azyklischen Betrieb zusatzliche Informationen vom Stellantrieb
abgerufen oder zum Antrieb gesendet werden. Diese umfassen zum Beispiel
Parametrierdaten, Betriebs- und Diagnosedaten oder den elektronischen Geratepass.

Die Verflgbarkeit dieser erweiterten Dienste muss Uber den Gerateschlissel der
Antriebssteuerung freigeschaltet sein. Die Freischaltung kann durch Einspielen eines
entsprechenden Geréateschlissels nachtraglich erfolgen, falls dies nicht bereits mit der
Auslieferung erfolgt ist. Die Freischaltung DPV1 oder DPV2 kann man am Gerat unter
Istwerte/Diagnose -> Zusatzkarte -> Profibus -> Busprofil ablesen (DPV2 beinhaltet
DPV1, DPV1 beinhaltet DPVO).

Fir die Profibus Funktionalitat gibt es unter dem Mendpunkt ,Parameter -> Leittechnik ->
Zusatzkarte -> Profibus® verschiedene Parameter, um das Meldeverhalten beeinflussen zu
kénnen. Details dazu sind der Antriebs-Bedienungsanleitung zu entnehmen.

2.1 Zyklische Treiberschnittstelle

Die zyklischen Daten sind in unterschiedlichen Datenmodellen mit jeweils zwei
verschiedenen Modulen verflugbar. Die Module mit gleichem Datenmodell unterscheiden
sich dabei lediglich hinsichtlich der in der GSD-Datei angegebenen Datenkonsistenz.
Module mit ungeradzahliger Nummer sind konsistent Uber die gesamte Lange, Module mit
geradzahliger Nummer sind als byte-konsistent spezifiziert. Bezlglich der Konsistenz-
behandlung ist die Anleitung des verwendeten Automatisierungssystems zu beachten.
Der in nachfolgenden Tabellen angegeben Status Positionswert ist wie folgt kodiert:

Tabelle 1: Status Kodierung — geman PA Profil

Qualitédt | Sub-Status Grenzen | Beschreibung

2" [2° J2° [2¢ |2° 2% [2' [2°

0 |0 Schlecht

0 1 Unsicher

1 0 Gut (nicht kaskadiert)
1 1 Gut (kaskadiert)

2.1.1 Zyklische Treiberschnittstelle der Module PP1 und PP2:

Tabelle 2: Prozessabbild 1, 2 - Eingdnge (PAE) = Zustandsdaten (10 Byte)

Byte |Bit | Signal Bedeutung

0 alle | Positionswert High-Byte 0...1000ppt Positions-Istwert,

1 alle | Positionswert Low-Byte skaliert zwischen Endlagen Zu und Auf

2 alle | Status Positionswert Status gemaB PA-Profil siehe Tabelle 1

3 0 Sammelstérung 1 Sammelstérung 1 aktiv = s. Bedienungsanleitung
1 Sammelstérung 2 Sammelstérung 2 aktiv = s. Bedienungsanleitung
2 Phasenausfall Eine der drei Phasen ist ausgefallen
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Byte |Bit |Signal Bedeutung
3 Ausfall interne 24 V DC Elektronik wird nicht mehr aus Anschlussnetz versorgt
4 Ausfall extern gespeiste 24 V DC externe Speisespannung liegt nicht an
5 Drehmoment in Auf-Richtung max. Drehnmoment in Auf Uberschritten
6 Drehmoment in Zu-Richtung max. Drehmoment in Zu Uberschritten
7 Antrieb in fail-safe Antrieb befindet sich im Modus fail-safe
4 0 Antrieb fahrt auf (nur statisch) Fahrmeldung in Richtung Auf
1 Antrieb fahrt zu (nur statisch) Fahrmeldung in Richtung Zu
2 Antrieb in Endlage Auf Endlagenmeldung fur Positionswert = 100%
3 Antrieb in Endlage Zu Endlagenmeldung fir Positionswert < 0%
4 Antrieb in Endlage Auf + Endlagenmeldung fiir Position = 100% und Drehmoment
Drehmoment héher als Abschaltmoment Auf
5 Antrieb in Endlage Zu + Endlagenmeldung fiir Position < 0% und Drehmoment
Drehmoment héher als Abschaltmoment Zu
6 Motor zu heiB Motorschutz hat ausgeldst wegen Motorubertemperatur
7 Antrieb in Fernbetrieb Antrieb 1&sst sich Uber externe Befehle ansteuern
5 0 Antrieb in Lokalbetrieb Zustandsmeldung der gewéhlten Betriebsart
1 Antrieb in Lokalsteuerung Antrieb wird in der Betriebsart Lokal verfahren
2 Aktivierung der diskreten Befehle Antrieb kann Uber PROFIBUS mittels Auf oder Zu
verfahren werden (Eingangsbit Automatik = 0)
3 Antrieb im Learnmodus Zustandsmeldung der gewahlten Betriebsart
4 immer 0, reserviert fir zukinftige Erweiterungen
5 Drehmo-Abschaltung in Auf Antrieb ist auf Drehmomentabschaltung in Auf eingestellt
6 Drehmo-Abschaltung in Zu Antrieb ist auf Drehmomentabschaltung in Zu eingestellt
7 Anfahriberbriickung in Auf Anfahriberbrickung in Richtung Auf ist parametriert
6 0 Anfahriberbriickung in Zu Anfahriberbrickung in Richtung Zu ist parametriert
1 Ort_ind = /Fern Antrieb ist nicht in Betriebsart Fern
2 Notschutzfahrt Zustandsmeldung der Notschutzfahrt
0 = inaktiv, 1 = aktiv
3 Fail-safe Verhalten Parametereinstellung Fail-safe Verhalten:
0 = Antrieb stoppen, 1= Fail-safe anfahren
4 Taktgeber aktiv Parametereinstellung
5 Zwischenstellung 1 Meldung aktiv zwischen Stellung Zu und ZS 1
6 Zwischenstellung 2 Meldung aktiv zwischen ZS 2 und Stellung Auf
7 Antrieb Iauft nicht an Zustandsmeldung
7 0 Drehmomentwarnung Auf Drehmoment héher als Warnmoment bei Fahrt nach Auf
1 Drehmomentwarnung Zu Drehmoment héher als Warnmoment bei Fahrt nach Zu
2 Kein Sollwertsignal wird gesetzt wie Signal ,Antrieb in fail-safe”
3 Hardwarefehler Hardwarekomponente als defekt erkannt
4 Kombisensor defekt Kombisensor (EMB) ist nicht funktionstiichtig. Das Bit wird
gesetzt, wenn wahrend des Selbsttests ein Fehler des
EM6 erkannt wird. Es wird durch eine erneute Hardware-
Konfigurierung durch die Steuerung versucht, den Fehler
zu beheben. Die Meldung steht bis zur Fehlerbehebung an
- solange kann der Motor nicht angesteuert werden.
5 Systemtest Fehler Bei der Selbstprifung hat die Steuerung einen Fehler

festgestellt, einen System-Reset durchgefihrt, und
versucht, den Zustand fail-safe anzunehmen. Die
Fehlermeldung kann entweder Uber das azyklische Bit
.Reset Systemtest Fehler” Slot 1 Index 240, oder lokal
mittels der Funktion System>Reset, oder durch einen Aus-
Ein Schaltzyklus zuriickgesetzt werden. Der Fehlertyp
(siehe Bedienungsanleitung i-matic) kann tber die
azyklischen Dienste ,Systemtest Fehler code” in Slot 1,
Index 195 oder im lokalen Men( im Eintrag System unter
der Istwerte/Diagnose abgerufen werden. Diese Meldung
ist insbesondere relevant fur sicherheitsgerichtete
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Byte |Bit | Signal Bedeutung
Systeme, wenn die Anlage aufgrund eines Fehlers in den
sicheren Zustand gebracht werden muss.
6 Wartung notwendig Betriebsdaten Uberschritten = s. Bedienungsanleitung
7 immer 0, reserviert fir zuklnftige Erweiterungen
8 0 Stellzeit zu hoch Stellzeit gréBer als Wert fiir Laufzeitiberwachung Zu / Auf
1 immer 0, reserviert fir zuklnftige Erweiterungen
2 Handradbetatigung Armatur wird per Handrad betatigt
3 Drehrichtungsiberwachung Antrieb dreht richtig = 0, Antrieb dreht falsch = 1
4 Dateniibertragung auf Kanali giltiger Datenaustausch auf Kanal 1
5 Datenibertragung auf Kanal2 gultiger Datenaustausch auf Kanal 2
6 Kanal 1 aktiver Kanal Antriebssteuerung erfolgt Gber Kanal 1
7 Kanal 2 aktiver Kanal Antriebssteuerung erfolgt Gber Kanal 2
9 alle | Drehmomentwert 0...100% des Drehmomentwertes am Abtrieb

Tabelle 3: Prozessabbild 1, 2 - Ausg

ange (PAA) = Steuerdaten (4 Byte)

Byte |Bit | Signal Bedeutung
0 alle | Sollwert High-Byte Sollwert 0...1000 ppt,
1 alle | Sollwert Low-Byte skaliert zwischen Endlagen Zu und Auf
2 0 Stdrung quittieren Rucksetzmechanismus fir ausgewahlte gespeicherte Stérungen.
(z.B. Drehmomentfehler, Phasenfehler. etc.) wie in der
Geréatebedienungsanleitung naher beschrieben — giiltig fir
Software-Version V01.05.0048 oder héher
3 0 Automatik Aktiviert den integrierten 3-Punkt Stellungsregler
(Antriebsfahrt gemaB Vergleich des Sollwertes mit dem Istwert)
1 Halt Stoppt den Antrieb falls Automatik = 0
2 Zu Fahrt den Antrieb Zu wenn Automatik = 0
3 Auf Fahrt den Antrieb Auf wenn Automatik = 0
4 Notschutzfahrt (ESD) Aktiviert die Notschutzfahrt des Antriebes
5 Taktbetrieb aktiv Aktiviert den Taktbetrieb falls auf extern gestellt
6 Freigabe der Ortsteuerstelle | Gibt die lokale Bedienung frei
7 Kanalumschaltung Wechselt bei einer Flanke von 0 auf 1 den aktiven Kanal, falls auf

dem neuen Kanal gultiger Datenaustausch stattfindet

2.1.2 Zyklische Treiberschnittstelle der Module PP3 und PP4:

Tabelle 4: Prozessabbild 3, 4 - Eingénge (PAE) = Zustandsdaten (8 Byte)

Byte | Bit | Signal Bedeutung
0 0 Antrieb in Endlage AUF Endlagenmeldung Auf gemaR Parametrierung
1 Antrieb in Endlage ZU Endlagenmeldung Zu gemaB Parametrierung
2
3
4 Fahrt AUF Fahrmeldung in Richtung Auf
5 Fahrt ZU Fahrmeldung in Richtung Zu
6 Sammelstérung 2 Sammelstérung 2 aktiv = s. Bedienungsanleitung
7 Sammelstérung 1 Sammelstérung 1 aktiv = s. Bedienungsanleitung
1 0 Motoribertemperatur Motorschutz hat ausgeldst wegen Motoribertemperatur
1 D/S:Sammelstdrung 1 Phase 1,2 oder 3 der Leistungseinspeisung ist ausgefallen
Phasenausfall
2 Betriebsart FERN Antrieb 13sst sich Uber externe Befehle ansteuern
3 Betriebsart ORT Antrieb ist in Betriebsart LOKAL. Zustandsmeldung der
gewahlten Betriebsart.
4 Endlagenmeldung AUF Verknipfung von Wegendlage oder Drehmomentschalter geman

Parameter "Abschaltart".
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Byte | Bit |Signal Bedeutung
5 Endlagenmeldung ZU Verkniipfung von Wegendlage oder Drehmomentschalter geman
Parameter "Abschaltart".
6 Drehmomentmeldung AUF max. Drehmoment bei Fahrt nach Auf Uberschritten
7 Drehmomentmeldung ZU max. Drehnmoment bei Fahrt nach Zu Gberschritten
2 alle | Istposition HI (0..1000) 0...1000ppt Positions-Istwert,
3 alle | Istposition LO (0..1000) skaliert zwischen Endlagen Zu und Auf
4 0
1 Betriebsart nicht FERN Antrieb ist nicht in Betriebsart FERN
2 Motoriibertemperatur Motorschutz hat ausgeldst wegen Motorubertemperatur
3 Phasenausfall Fehler Phase 1,2 oder 3 der Leistungseinspeisung ist ausgefallen
4 Drehmoment in AUF Die Meldungen kommen in den Zwischenstellungen immer. In
den Endlagen nur, wenn PRM "Drehmomentmeldungen” auf
"Meldungen in Endlage” steht.
5 Drehmoment in ZU Die Meldungen kommen in den Zwischenstellungen immer. In
den Endlagen nur, wenn PRM "Drehmomentmeldungen” auf
"Meldungen in Endlage" steht.
6 CLEAR Zustand Alle Eingénge im Device (Slave) werden zurlickgesetzt. Die
Sichtweise der Eingénge ist vom Gerat aus.
7
5 0
1 Kanal 2 aktiv Der Profibuskanal 2 ist im Zustand ,Data Exchange®. giltiger
Datenaustausch auf Kanal 2.
2 EM6 defekt Fehler bei der Erkennung/Prifung des Kombisensors zur Weg-/
Drehmomenterfassung.
Kombisensor (EMB6) ist nicht funktionstiichtig. Das Bit wird
gesetzt, wenn wahrend des Selbsttests ein Fehler des EM6
erkannt wird. Es wird durch eine erneute Hardware-
Konfigurierung durch die Steuerung versucht, den Fehler zu
beheben. Die Meldung steht bis zur Fehlerbehebung an -
solange kann der Motor nicht angesteuert werden.
3 EM6 defekt siehe oben
4 Systemtestfehler Fehler bei der Selbstuberprifung der Hard- / Software.
Bei der Selbstprifung hat die Steuerung einen Fehler festgestellt,
einen System-Reset durchgefihrt, und versucht, den Zustand
fail-safe anzunehmen. Die Fehlermeldung kann entweder tUber
das azyklische Bit ,Reset Systemtest Fehler” Slot 1 Index 240,
oder lokal mittels der Funktion System>Reset, oder durch einen
Aus-Ein Schaltzyklus zuriickgesetzt werden. Der Fehlertyp (siehe
Bedienungsanleitung i-matic) kann Uber die azyklischen Dienste
~Systemtest Fehler code” in Slot 1, Index 195 oder im lokalen
Menu im Eintrag System unter der Istwerte/Diagnose abgerufen
werden. Diese Meldung ist insbesondere relevant fur
sicherheitsgerichtete Systeme, wenn die Anlage aufgrund eines
Fehlers in den sicheren Zustand gebracht werden muss.
5
6 Handradbetrieb Antrieb wird per Handrad betatigt
7 Laufzeitfehler Stellzeit gréBer als Wert fir Laufzeitiberwachung Zu / Auf
6 0...3
4 Antrieb fahrt AUF Fahrmeldung in Richtung AUF
5 Antrieb fahrt ZU Fahrmeldung in Richtung ZU
6 Lokalsteuerung AUF Antrieb fahrt in der Betriebsart Lokal Richtung Auf
7 Lokalsteuerung ZU Antrieb fahrt in der Betriebsart Lokal Richtung Zu
7 0 D/S: Sammelstérung 2 Sammelstérung 2 aktiv = s. Bedienungsanleitung
A: Digin 1 (bei Auma Emulation: Digln 1)
1 DiglIn2 Zustand des digitalen Eingangs 2
2 DigIn3 Zustand des digitalen Eingangs 3
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Byte | Bit |Signal Bedeutung
3 Digln4 Zustand des digitalen Eingangs 4
4 Digln1 Zustand des digitalen Eingangs 1
5...6
7 Wartung erforderlich Dynamische Wartungsmeldung => s. Bedienungsanleitung
Gibt den héchsten relativen Verbrauch (bezogen auf den
jeweiligen Grenzwert) der zu berucksichtigenden Diagnosezéhler
aus:
- Akkum. Norm-Weg bei Steuerantrieben
- Akkum. Schaltspiele
- Aktuelle Schaltspiele/h
- Thermische Alterung
- Mechanische Alterung
Tabelle 5: Prozessabbild 3,4 - Ausgénge (PAA) = Steuerdaten (4 Byte)
Byte | Bit | Signal Bedeutung
0 0 Auf Fahrt den Antrieb Auf wenn Automatik =0
1 Zu Fahrt den Antrieb Zu wenn Automatik = 0
2 Automatik Aktiviert den integrierten 3-Punkt Stellungsregler
(Antriebsfahrt gemé&B Vergleich des Sollwertes mit dem Istwert)
3 Stdrung quittieren Rulcksetzmechanismus fiir ausgewahlte gespeicherte Stérungen.
(z.B. Drehmomentfehler, Phasenfehler. etc.) wie in der
Geratebedienungsanleitung naher beschrieben — giltig fur
Software-Version V01.05.0048 oder hdher
4..7
1 0..7
2 alle | Sollwert High-Byte Sollwert 0...1000 ppt,
3 alle | Sollwert Low-Byte skaliert zwischen Endlagen Zu und Auf

2.1.3 Zyklische Treiberschnittstelle der Module PP5 und PP6:

Tabelle 6: Prozessabbild 5, 6 - Eingdnge (PAE) = Zustandsdaten (15 Byte)

Byte |Bit | Signal Bedeutung
0 alle | Positionswert High-Byte 0...1000ppt Positions-Istwert,
1 alle | Positionswert Low-Byte skaliert zwischen Endlagen Zu und Auf
2 alle | Status Positionswert Status gemaB PA-Profil sieche Tabelle 1
3 0 Sammelstérung 1 Sammelstérung 1 aktiv = s. Bedienungsanleitung
1 Sammelstérung 2 Sammelstérung 2 aktiv = s. Bedienungsanleitung
2 Phasenausfall Eine der drei Phasen ist ausgefallen
3 Ausfall interne 24 V DC Elektronik wird nicht mehr aus Anschlussnetz versorgt
4 Ausfall extern gespeiste 24 V DC externe Speisespannung liegt nicht an
5 Drehmoment in Auf-Richtung max. Drehmoment in Auf Uberschritten
6 Drehmoment in Zu-Richtung max. Drehmoment in Zu Uberschritten
7 Antrieb in fail-safe Antrieb befindet sich im Modus fail-safe
4 0 Antrieb fahrt auf (nur statisch) Fahrmeldung in Richtung Auf
1 Antrieb fahrt zu (nur statisch) Fahrmeldung in Richtung Zu
2 Antrieb in Endlage Auf Endlagenmeldung fir Positionswert = 100%
3 Antrieb in Endlage Zu Endlagenmeldung fir Positionswert < 0%
4 Antrieb in Endlage Auf + Endlagenmeldung fur Position = 100% und Drehmoment
Drehmoment héher als Abschaltmoment Auf
5 Antrieb in Endlage Zu + Endlagenmeldung fur Position < 0% und Drehmoment
Drehmoment héher als Abschaltmoment Zu
6 Motor zu heiB3 Motorschutz hat ausgelést wegen Motoriibertemperatur
7 Antrieb in Fernbetrieb Antrieb I&sst sich Uber externe Befehle ansteuern
5 0 Antrieb in Lokalbetrieb Zustandsmeldung der gewahlten Betriebsart
1 Antrieb in Lokalsteuerung Antrieb wird in der Betriebsart Lokal verfahren
5 Aktivierung der diskreten Befehle Antrieb kann Uber PBOFIBUS mittels AL_Jf oder Zu
verfahren werden (Eingangsbit Automatik = 0)
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Byte |Bit |Signal Bedeutung
3 Antrieb im Learnmodus Zustandsmeldung der gewéhlten Betriebsart
4 immer 0, reserviert fur zukinftige Erweiterungen
5 Drehmo-Abschaltung in AUF Antrieb ist auf Drehmomentabschaltung in AUF eingestellt
6 Drehmo-Abschaltung in ZU Antrieb ist auf Drehmomentabschaltung in ZU eingestellt
7 Anfahriberbrickung in AUF Anfahriberbriickung in Richtung AUF ist parametriert
6 0 Anfahriberbrickung in ZU Anfahriberbriickung in Richtung ZU ist parametriert
1 Ort_ind = /Fern Antrieb ist nicht in Betriebsart Fern
5 Notschutzfahrt Zus?andslmeldung .der Notschutzfahrt
0 = inaktiv, 1 = aktiv
. Parametereinstellung Fail-safe Verhalten:
8 Fail-safe Verhalten 0 = Antrieb stoppen,g1 = Fail-safe anfahren
4 Taktgeber aktiv Parametereinstellung
5 Zwischenstellung 1 Meldung aktiv zwischen Stellung ZU und ZS 1
6 Zwischenstellung 2 Meldung aktiv zwischen ZS 2 und Stellung AUF
7 Antrieb 1auft nicht an Zustandsmeldung
7 0 Drehmomentwarnung Auf Drehmoment héher als Warnmoment bei Fahrt nach Auf
1 Drehmomentwarnung Zu Drehmoment héher als Warnmoment bei Fahrt nach Zu
2 Kein Sollwertsignal Wird gesetzt wie Signal ,Antrieb in fail-safe*
3 Hardwarefehler Hardwarekomponente als defekt erkannt
Kombisensor (EMB) ist nicht funktionstiichtig. Das Bit wird
gesetzt, wenn wahrend des Selbsttests ein Fehler des
4 Kombisensor defekt EM6_erk§1nnt wird. Es vyird durch eine erneute Hardware-
Konfigurierung durch die Steuerung versucht, den Fehler
zu beheben. Die Meldung steht bis zur Fehlerbehebung an
- solange kann der Motor nicht angesteuert werden.
Bei der Selbstpriifung hat die Steuerung einen Fehler
festgestellt, einen System-Reset durchgeflhrt, und
versucht, den Zustand fail-safe anzunehmen. Die
Fehlermeldung kann entweder Uber das azyklische Bit
.Reset Systemtest Fehler” Slot 1 Index 240, oder lokal
mittels der Funktion System>Reset, oder durch einen Aus-
Ein Schaltzyklus zuriickgesetzt werden. Der Fehlert
5 Systemtest Fehler (siehe Bediénungsanleit%ng i-matic) kann Uber die P
azyklischen Dienste ,Systemtest Fehler code® in Slot 1,
Index 195 oder im lokalen Men( im Eintrag System unter
der Istwerte/Diagnose abgerufen werden. Diese Meldung
ist insbesondere relevant fir sicherheitsgerichtete
Systeme, wenn die Anlage aufgrund eines Fehlers in den
sicheren Zustand gebracht werden muss.
6 Wartung notwendig Betriebsdaten Uberschritten = s. Bedienungsanleitung
7
8 0 Stellzeit zu hoch Stellzeit gréBer als Wert fiir Laufzeitiberwachung Zu / Auf
1 immer 0, reserviert fir zuk(nftige Erweiterungen
2 Handradbetatigung Armatur wird per Handrad betétigt
3 Drehrichtungstberwachung Antrieb dreht richtig = 0, Antrieb dreht falsch = 1
4 Datenlbertragung auf Kanal1 gultiger Datenaustausch auf Kanal 1
5 Datenlbertragung auf Kanal2 gultiger Datenaustausch auf Kanal 2
6 Kanal 1 aktiver Kanal Antriebssteuerung erfolgt tber Kanal 1
7 Kanal 2 aktiver Kanal Antriebssteuerung erfolgt Uber Kanal 2
9 alle | Drehmomentwert 0...100% des Drehmomentwertes am Abtrieb
10 alle | Analogwert High-Byte 0...1000ppt des analogen Eingangs 1,
11 alle | Analogwert Low-Byte skaliert zwischen 4...20 mA
12 alle | Analogwert High-Byte 0...1000ppt des analogen Eingangs 2,
13 alle | Analogwert Low-Byte skaliert zwischen 4...20 mA
14 0 Prozesseingang 1 Zustand des digitalen Eingangs 1
1 Prozesseingang 2 Zustand des digitalen Eingangs 2
2 Prozesseingang 3 Zustand des digitalen Eingangs 3
3 Prozesseingang 4 Zustand des digitalen Eingangs 4
4.7
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Tabelle 7: Prozessabbild 5,6 - Ausgénge (PAA) = Steuerdaten (4 Byte)

Byte

Bit |Signal

Bedeutung

0

alle | Sollwert High-Byte

1

alle | Sollwert Low-Byte

Sollwert 0...1000 ppt,
skaliert zwischen Endlagen Zu und Auf

2 0 Stdérung quittieren Rucksetzmechanismus flr ausgewahlte gespeicherte
Stérungen. (z.B. Drehmomentfehler, Phasenfehler. etc.)
wie in der Geratebedienungsanleitung néher beschrieben
— gliltig for Software-Version V01.05.0048 oder héher

3 0 Automatik Aktiviert den integrierten 3-Punkt Stellungsregler
(Verfahren wird durch Vergleich des Sollwertes mit dem
Istwert)

1 Halt Stoppt den Antrieb falls Automatik = 0

2 Zu Fahrt den Antrieb Zu wenn Automatik =0

3 Auf Fahrt den Antrieb Auf wenn Automatik = 0

4 Notschutzfahrt (ESD) Aktiviert die Notschutzfahrt des Antriebes

5 Taktbetrieb aktiv Aktiviert den Taktbetrieb falls auf extern gestellt

6 Freigabe der Ortsteuerstelle Gibt die lokale Bedienung frei

7 Kanalumschaltung Wechselt bei einer Flanke von 0 auf 1 den aktiven Kanal,

falls auf dem neuen Kanal gultiger Datenaustausch
stattfindet

2.1.4 Zyklische Treiberschnittstelle der Module PP7 und PP8

Tabelle 8: Prozessabbild 7, 8 - Eingadnge (PAE) = Zustandsdaten (11 byte)

Byte |Bit |Signal Bedeutung
0 alle Positionswert High-Byte 0...1000ppt Positions-Istwert,
1 alle Positionswert Low-Byte skaliert zwischen Endlagen Zu und Auf
2 alle Drehmomentwert High-Byte 0...100% aktueller Drehmomentwert
3 alle Drehmomentwert Low-Byte
4 alle dyn. Wartung High-Byte 0...100% relative Verbrauch (bezogen auf den
5 alle dyn. Wartung Low-Byte Grenzwert) des Wartungsintervalls
6 0 Antrieb in Fernbetrieb Antrieb 1&sst sich Uber externe Befehle ansteuern
1 Antrieb in Betriebsart “Aus” Antrieb 1&sst sich nicht Gber Befehle ansteuern
2 Antrieb in Lokalbetrieb Zustandsmeldung der gewahlten Betriebsart
3 Antrieb nicht in Fernbetrieb Antrieb 1&sst sich nicht Gber externe Befehle
ansteuern
4 Antrieb im “Learn-Modus” Zustandsmeldung der gewahlten Betriebsart
5 immer 0, reserviert fir zukinftige Erweiterungen
6
7 Handradbetatigung Armatur wird per Handrad betatigt
7 0 Antrieb fahrt auf (nur statisch) Fahrmeldung in Richtung Auf
1 Antrieb fahrt zu (nur statisch) Fahrmeldung in Richtung Zu
2 Antrieb in Endlage Auf Endlagenmeldung fur Positionswert = 100%
3 Antrieb in Endlage Zu Endlagenmeldung fir Positionswert < 0%
4 Drehmoment in Auf-Richtung max. Drehmoment in Auf Gberschritten
5 Drehmoment in Zu-Richtung max. Drehmoment in Zu Uberschritten
6 Sammelstérung 1 Sammelstérung 1 aktiv = s. Bedienungsanleitung
7 Sammelstérung 2 Sammelstérung 2 aktiv = s. Bedienungsanleitung
8 0 Hardwarefehler Hardwarekomponente als defekt erkannt
1 Kombisensor defekt Kombisensor (EMB) ist nicht funktionstiichtig. Das Bit
wird gesetzt, wenn wahrend des Selbsttests ein
Fehler des EM6 erkannt wird. Es wird durch eine
erneute Hardware-Konfigurierung durch die
Steuerung versucht, den Fehler zu beheben. Die
Meldung steht bis zur Fehlerbehebung an - solange
kann der Motor nicht angesteuert werden.
2 Systemtest Fehler Bei der Selbstpriifung hat die Steuerung einen Fehler
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Byte |Bit |Signal

Bedeutung

festgestellt, einen System-Reset durchgefihrt, und
versucht, den Zustand fail-safe anzunehmen. Die
Fehlermeldung kann entweder Uber das azyklische
Bit ,Reset Systemtest Fehler” Slot 1 Index 240, oder
lokal mittels der Funktion System>Reset, oder durch
einen Aus-Ein Schaltzyklus zurlickgesetzt werden.
Der Fehlertyp (siehe Bedienungsanleitung i-matic)
kann Uber die azyklischen Dienste ,Systemtest Fehler
code” in Slot 1, Index 195 oder im lokalen Men( im
Eintrag System unter der Istwerte/Diagnose
abgerufen werden. Diese Meldung ist insbesondere
relevant flr sicherheitsgerichtete Systeme, wenn die
Anlage aufgrund eines Fehlers in den sicheren
Zustand gebracht werden muss.

Ausfall interne 24 V DC

3 Motoriibertemperatur Motorschutz hat ausgeldst wegen
Motorubertemperatur

4 Phasenausfall Fehler Phase 1,2 oder 3 der Leistungseinspeisung ist
ausgefallen

5 Phasenkorrektur Fehler Die automatische Phasenkorrektur funktioniert nicht

6 Elektronik wird nicht mehr aus Anschlussnetz

versorgt

Drehmomentwarnung Auf

7 Ausfall extern gespeiste 24 V DC externe Speisespannung liegt nicht an
9 0 Zwischenstellung 1 Meldung aktiv zwischen Stellung ZU und ZS 1
1 Zwischenstellung 2 Meldung aktiv zwischen ZS 2 und Stellung AUF
2 Drehmoment héher als Warnmoment bei Fahrt nach

Auf

3 Drehmoment héher als Warnmoment bei Fahrt nach
Drehmomentwarnung Zu Zu

4 Antrieb Iauft nicht an Zustandsmeldung

5 Drehrichtungstberwachung Antrieb dreht richtig = 0, Antrieb dreht falsch = 1

6 Wartung notwendig Betr_iebsdaten Uberschritten =s.

Bedienungsanleitung

7 immer 0, reserviert fur zuklnftige Erweiterungen
10 0 Datenlbertragung auf Kanal1 gulltiger Datenaustausch auf Kanal 1

1 Datenlbertragung auf Kanal2 glltiger Datenaustausch auf Kanal 2

2 Kanal 1 aktiver Kanal Antriebssteuerung erfolgt Uber Kanal 1

3 Kanal 2 aktiver Kanal Antriebssteuerung erfolgt Gber Kanal 2

4 Digln1 Zustand des digitalen Eingangs 1

5 Digln2 Zustand des digitalen Eingangs 2

6 DigIn3 Zustand des digitalen Eingangs 3

7 Digln4 Zustand des digitalen Eingangs 4

Tabelle 9: Prozessabbild 7,8 - Ausgédnge (PAA) = Steuerdaten (4 Byte)

Byte |Bit |Signal Bedeutung
0 alle | Sollwert High-Byte Sollwert 0...1000 ppt,
1 alle | Sollwert Low-Byte skaliert zwischen Endlagen Zu und Auf
2 0 Stoérung quittieren Rucksetzmechanismus fir ausgewahlte gespeicherte
Stérungen. (z.B. Drehmomentfehler, Phasenfehler.
etc.) wie in der Geratebedienungsanleitung naher
beschrieben — glltig fur Software-Version
V01.05.0048 oder héher
3 0 Automatik Aktiviert den integrierten 3-Punkt Stellungsregler
(Verfahren wird durch Vergleich des Sollwertes mit
dem Istwert)
1 Halt Stoppt den Antrieb falls Automatik = 0
2 Zu Fahrt den Antrieb Zu wenn Automatik =0
3 Auf Fahrt den Antrieb Auf wenn Automatik = 0
4 Notschutzfahrt (ESD) Aktiviert die Notschutzfahrt des Antriebes
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Byte | Bit | Signal Bedeutung

5 Taktbetrieb aktiv Aktiviert den Taktbetrieb falls auf extern gestellt
6 Freigabe der Ortsteuerstelle Gibt die lokale Bedienung frei
7 Kanalumschaltung Wechselt bei einer Flanke von 0 auf 1 den aktiven

Kanal, falls auf dem neuen Kanal gultiger
Datenaustausch stattfindet

2.1.5 Funktion Fail-Safe

Bei Ablauf der vom Master parametrierten Busausfallzeit gibt der PROFIBUS-ASIC eine
Fehlermeldung an den Hauptprozessor weiter. Diese Fehlermeldung I6st nach Ablauf der
unter Fail-Safe parametrierbaren Verzégerungszeit den Fail-safe Zustand aus. Der Antrieb
fihrt daraufhin die Aktionen geman den ebenfalls parametrierbaren Fail-safe Einstellungen
durch (siehe Bedienungsanleitung i-matic, Parameter fail-safe).

2.1.6 Fehlermeldungen

Das Riicksetzen von Fehlermeldungen kann — neben der Quittierungsmaéglichkeit ber das
Quittierungsbit im Prozessabbild — fehlerabhéngig erfolgen:
- Durch einen Fahrbefehl in Gegenrichtung:
Drehmomentiberschreitung, Drehrichtungstberwachung
- Automatisch beim Entfallen der Fehlerursache:
alle anderen Fehler, z.B. Motortubertemperaturauslésung.

2.2 Azyklische Treiberschnittstelle:

Die azyklischen Parameter kénnen Uber die DPV1 Dienste MSAC1 und MSAC2 verandert
werden. Die verwendeten Datentypen sind PROFIBUS-PA konform definiert.

Eine Auflistung des azyklischen Datenmodells entfallt an dieser Stelle, da der Zugriff durch
das Automatisierungssystem in der Regel entweder Uber eine geratespezifische DDL
(Device Description Language — Geratebeschreibungsdatei) oder aber tber einen DTM
(Device Type Manager — Geratetreiber fir FDT-Field Device Tool) erfolgt.

DDL und auch DTM kénnen entweder von der Drehmo Homepage geladen oder aber Uber
den DREHMO Service bezogen werden.
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3 Elektrischer Anschluss

3.1 Netzanschluss

Arbeiten an elektrischen Anlagen und Elektro-Installationsarbeiten an
Stellantrieben dirfen nur von einer Elektrofachkraft oder unterwiesenen
Personen unter Anleitung und Aufsicht einer Elektrofachkraft — den
elektrotechnischen Regeln entsprechend — vorgenommen werden.

Die Verdrahtung erfolgt geman dem dem Antrieb beiliegenden Anschluss-
plan. Der Leitungsschutz fur die interne Verdrahtung des Antriebs muss
bauseitig erfolgen. Die Auslegungswerte sind dem Anschlussplan oder dem
Typenschild zu entnehmen.

Besondere Sorgfalt gilt dem korrekten PE-Anschluss (siehe Anschlussplan).
Elektrischer Schutz ist erst nach Verschluss aller Deckel gegeben.

3.2 Geriateausflihrung i-matic fiir den Normalbereich — DiM-X0X
3.2.1 Anschluss in Kupfer

Die Verdrahtung erfolgt gemaB dem dem Antrieb beiliegenden Anschlussplan. Bei
Standard, d.h. bei Nicht-Ex Geraten, erfolgt der Anschluss Uber die Busanschlussplatine
DiM-10. Die Lage der Anschlussklemmen auf dieser Platine ist auf dem folgenden Bild
gekennzeichnet. Die Abbildung zeigt die Variante flr redundanten Busanschluss. Je nach
Ausstattung ist es mdglich, dass die Komponenten fir den Bus 2 oder die optionalen
Prozesseingange nicht vorhanden sind.

Netzanschluss (Rickseite)

. Schirm
Schirm . ’ ' ' Ext. 24V
Bus 1 f 2P eDe ".
~ "" : &
o - _— S Terminator
D)) i e o oo (9 o
Terminator & ;
Bus 1 . EraeE T 5
= - ' Schirm
Bus 2
BUS 1
BUS 2
) Optionale 24V DC
Abbildung 4 Prozesseingénge Einspeisung
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Die Anschlussplatine verflgt Gber verschiedene Anschlussklemmen. Die kleinen
Anschlussklemmen sind fir einen Kabelquerschnitt bis 0,5 mm?2 ausgelegt, die groBen
Klemmen flr einen Kabelquerschnitt bis 2,5 mm2.

Tabelle 10: Klemmenquerschnitte auf der Anschlussplatine

Klemme Klein — AWG 20 - 28 0,08 - 0,5 mm?2
Busanschluss, Prozesseingange (opt.)

Klemme Grol3 — AWG 12 - 20 0,5-2,5mm?2
Externe 24V Speisung

Die Busanschlussplatine ist mit RS485 Bustreibern bestlickt. Interne Stichleitungen zur
Profibusschnittstelle sind somit flr die Signalqualitat des Bussegments nicht relevant.

Bei der Handhabung der Busanschlussplatine sind ESD SchutzmaBnahmen zu
beachten. Insbesondere hat eine ausreichende Personenerdung zur etwaigen

Entladung zu erfolgen.

Wenn die Busanschlussplatine aus dem Gehause entnommen wird, darf eine
Ablage oder ein Transport ebenfalls nur ESD gerecht erfolgen.

3.2.2 Busleitung

Anschlussdaten:

Abisolierlange:
Leitereinfihrung zur Platinenebene:
Anschlusstechnik:

Querschnitt (eindrahtig):

Querschnitt (mehrdrahtig):
Querschnitt (mehrdrahtig):

Anschluss:

5 bis 6 mm
40°

CAGE CLAMP® Printklemme mit Betatigungsschieber

(WAGO Serie 218)

0,08 bis 0,5 mm?2; AWG 28 bis 20
0,08 bis 0,5 mm?; AWG 28 bis 20
bis 0,25 mm?2, AWG 28 bis 23 (mit Aderendhlse ohne

Kunststoffkragen)

- die PROFIBUS-Kabel durch die Kabelverschraubung einflihren
- die Schirmschellen des PROFIBUS-Kabels vollstandig entfernen
- das PROFIBUS-Kabel gemaR folgender Abbildung absetzen

L0

\/\\/

R

alle MaBe in mm

Abbildung 5: Abisolierung Profibuskabel
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ohne Aderendhiilse mit Aderendhilse

Abbildung 6: Profibuskabel eindrahtig ohne Aderendhulse
Abbildung 7: Profibuskabel mehrdrahtig mit Aderendhlse

- zum Offnen der Klemme den Betatigungsschieber nach vorne schieben oder mit
einem Schraubendreher (2,5 bis 3,5 mm) die Feder (vor dem Betatigungsschieber)
nach unten driicken

- die PROFIBUS-Leitungen in einem Winkel von ca. 40° zur Leiterplattenebene in die
Klemme einfihren und den Betatigungsschieber nach hinten schieben (bei Verwen-
dung mit einer Aderendhulse ohne Kunststoffkragen kann die Isolierung nicht in der
Klemme verschwinden, da die Aderendhllse eine Lange von 7 mm hat)

L LT IS

LLE XY

-NM+a
r4

DIGITAL"

-
3

Abbildung 8: Profibusanschlussklemme

- das PROFIBUS-Kabel an den Schirmanschluss legen und mit den Schellen
befestigen

- die Kabelverschraubung zur Einhaltung des IP-Schutzes mit dem entsprechenden
Drehmoment anziehen
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Zum Verpressen der Aderendhilsen empfehlen wir die Aderendhllsenpresszange der
Firma WAGO (Variocrimp 4). Diese presst mit vier Backen und ist ideal abgestimmt auf die
Anschlussklemme.

Abbildung 9: Aderendhilsenpresszange WAGO Variocrimp 4

3.2.3 Schirmanschluss

Die Zugentlastungs-Klemmschellen der Busleitungen und der 24V DC Einspeisung kénnen
zum Auflegen der Kabelschirmungen dienen (anstelle der Verwendung von EMV-
Verschraubungen). Die Klemmschellen sind Uber RC-Glieder an das Geh&ausepotential
gekoppelt. Somit kénnen hochfrequente Signale auf den Schirmen zum Geh&use abgeleitet
werden. Potentialausgleichsstréme (Ober den Schirm werden vermieden. Wenn
sichergestellt ist, dass zwischen den Geraten ein guter bauseitiger Potentialausgleich
hergestellt ist, kénnen die RC-Glieder Uber die Schiebeschalter S3, S4, S5 fur eine bessere
Ableitung mdglicher Stdrsignale gebriickt werden (direkte Verbindung zwischen Schirm und
Gehause).

3.2.4 Aktiver Busabschluss

RS485 Segmente missen am Anfang und am Ende mit Abschlusswiderstanden versehen
werden, um die Bussignale zu konditionieren und Reflektionen zu vermeiden. Bei den
entsprechenden Geraten muss der Terminierungsschalter S1 fur BUS1 und S2 fur BUS2
auf ,TERM.” stehen (Abschlusswiderstand zugeschaltet). Ist der jeweilige Terminator
aktiviert, wird der jeweilige Busabgang vom Eingang abgekoppelt, so dass ein eventuell
nachfolgender Busteilnehmer vom Master getrennt wird. Bei nachfolgenden Busteilnehmern
muss der Terminierungswiderstand S1 bzw. S2 auf ,IN=OUT" stehen (Abschlusswiderstand
abgeschaltet).

Die aktive Konditionierung der Bussignale bei zugeschaltetem Busabschluss-
widerstand ist nur gegeben, wenn die Antriebselektronik Uber die Leistungs-
einspeisung oder die optionale externe 24V Versorgung mit Spannung versorgt ist.
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3.2.5 Zusitzliche konventionelle I/O Schnittstelle (Parallel-Interface)

Falls der Antrieb parallel zum Profibus mit einer konventionellen /O Schnittstelle
ausgerustet ist, befindet sich zwischen dem Kompaktsteckerdeckel fur den Busanschluss
Uber die Busanschlussplatine und dem Antriebsgehause ein Gehdusezwischenrahmen, der
zusatzlichen Verdrahtungsraum und Kabeleinfihrungsmdglichkeiten, sowie separate
Anschlussklemmen fir die konventionellen Signale bereitstellt. Die zusatzlichen konven-
tionellen Ein- und Ausgangssignale stehen dabei auf einer zusatzlichen Anschlussplatine
geman Anschlussplan zur Verfligung.

Abbildung 10: Geh&usezwischenrahmen mit der Anschlussplatine der konventionellen
Schnittstellensignale

Der Netzanschlussstecker ist dann nicht mehr in der im Kompaksteckerdeckel befindlichen
Busanschlussplatine, sondern in der im Gehausezwischenrahmen befindlichen
Anschlussplatine fir die konventionellen Signale eingebaut.

Die Profibussignale werden vom Antriebsgehduse kommend mittels einer separaten D-Sub
Kabelverbindung durch den Zwischenrahmen hindurch zum Kompaktsteckerdeckel-
anschluss gefihrt.

3.2.6 Anschluss von LWL-Systemen

Fir den Anschluss von Lichtwellenleitern (LWL) beachten Sie bitte die separate Anleitung
(BA_Matic_LWL).
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3.3 Gerateausflihrung i-matic fiir den Ex-Bereich — DiM-X1X

3.3.1 Anschluss in Kupfer

Der Anschluss der Profibus Signalleitungen (A, B) erfolgt im Anschlussraum des Antriebs.
In Verbindung mit Klemmenkasten wird ein ggf. erforderliches T-Stick zur Strang-
weiterfihrung durch elektrisch miteinander verbundene Doppelklemmen (A1-A1, B1-B1, A2-
A2, B2-B2) gebildet.

In Verbindung mit dem Kompakisteckverbinder wird das ankommende und das ggf.
erforderliche abgehende Signal unter einer Kontakistelle verdrahtet.

Terminator” Terminator”

* Bus-Abschluss-
widerstand beim
letzten Busteil-
nehmer eines

Segmentes ’—':‘ | |—|:‘
aktivieren ~
(wie bei Kanal 2).| WIHRFYad B0 o<~
= | i [l
WERY T bEtt
—H 1] ]
Kanal 2 Kanal 1

Abbildung 11: Anschlussprinzip von zwei Profibussystemen an einen i-matic Antrieb:
Kanal 1 an nachstes Gerat weiterfiihrend
Kanal 2 letztes Gerat am Segment (Terminator aktiviert)

Durch geeignete Kabelbriicken im Anschlussraum ist anstelle einer Strangweiterflihrung die
Terminierung der ankommenden Busleitung méglich. Der Terminator des jeweiligen Kanals
x wird dadurch aktiviert (s. Kanal2 in Abbildung 11), dass die Klemme Tx+ mit Bx, und Tx-
mit Ax verbunden wird (x steht hier als Platzhalter fir die Kanalnummer).

Geréte der Geratekategorie 2G/D weisen eine Stichleitungslédnge von bis zu ca. 40 cm auf.

— Beachte maximale Stichleitungslange in einem PROFIBUS-Segment! (siehe dazu
Abschnitt 6.1)
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3.3.2 Anschluss von LWL-Systemen

Bei Antrieben der Geratekategorie 2 G/D flr LWL-Systeme erfolgt der Anschluss
ausschlieBlich mittels hutschienenmontierbaren Klemmen. Der LWL-Koppler ist als
druckfest gekapselte, lichtseitig eigensichere Komponente im Anschlussraum untergebracht
und wird durch die Elektronik versorgt. Die Gerate sind sowohl fir einfache
Glasfasersysteme (Stern-, Linienstruktur) als auch fir redundante Systeme (Glasfaserring)
lieferbar. Der Aufteiler ist dabei jeweils im Anschlussraum unterzubringen — es ist deshalb
darauf zu achten, dass das Glasfaserkabel durch eine Kabeleinfiihrung der GréBe M20
durchgefiihrt werden kann. Der Anschluss erfolgt standardmaBig mittels F-SMA-Steck-
verbindern. In den nachfolgenden Abbildungen ist der Aufbau des Klemmenanschluss-
raumes dargestellt.

¢ i B i i

T

&% &9

Abbildung 12: LWL Anschluss im Klemmenkasten — Detailansicht Gerateklemmen
Abbildung 13: LWL Anschluss im Klemmenkasten — Detailansicht Glasfaser

3.4 Fehlersuche und Diagnosemoglichkeiten

Nachfolgend sind auftretende Fehlerbilder angesprochen:

- Antrieb meldet sich nicht am Bus:
Richtige Klemmen genutzt? Adern A und B vertauscht?
Spannungsversorgung OK ?
Stationsadresse nur einmal vergeben?
Stationsadresse liegt tber ,Highest Station Address” (HSA) der bereits arbeitenden
Stationen?

- Antrieb stért bei Einschalten andere Stationen:
Richtige Klemmen genutzt? Adern A und B vertauscht?
Sind die Werte fiir minTspgr und maxTgpr anderen Stationen angepasst?

- Antrieb verweigert Verbindungsaufbau zur Leitstation:
(falls méglich, Fehlermeldung analysieren)
Existiert bereits Verbindung zu einer anderen Station?
Sind die Adressparameter korrekt?
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3.4.1 Verbindungsstatusdiagnose am LC-Display

Es erfolgt eine Zustandsanzeige hinsichtlich des Kommunikationszustandes der Schnittstelle tber
das Display der i-matic. Bei einer einkanaligen Buskarte wird nur ein Symbol angezeigt. Bei einer
zweikanaligen Karte werden jeweils zwei Symbole angezeigt, wobei das obere Symbol den Zustand
des Kanals 1 und das untere den des Kanals 2 symbolisiert. Der aktive Kanal (Kanal dessen
Steuersignale fir die Antriebssteuerung verwendet wird) wird invers dargestellt.

I
55.1 7

?—
Zustand Feldous — gl FEEHM

—

I

!

Abbildung 14: Diagnosemdglichkeit am LC-Display

Tabelle 11: Symbole zur Verbindungsstatusdiagnose am LC-Display

Symbol Bedeutung

pA Der Slave befindet sich im Zustand Baudratensuche. Es werden keine glltigen
' Profibustelegramme erkannt. Entweder ist der Master nicht aktiv oder es
existieren Verdrahtungsprobleme.

‘i'; Es wurde eine gliltige Baudrate erkannt. Der Slave wird jedoch nicht vom Master
parametriert oder die Parametrierung ist falsch.

‘?:, Der Slave befindet sich im Zustand Datenaustausch. (DPVO0).

o Der Slave Watchdog ist abgelaufen. Der Antrieb befindet sich im Zustand Fail-
safe, wenn dies parametriert wurde.

s Der Slave hat ein Global Control Clear vom Master erhalten. In der Regel befindet

sich die SPS des Masters oder die Schnittstellenbaugruppe im Zustand Stop.

3.4.2 Zustandsdiagnose des DPV0 Verbindungsaufbaus

Kommt ein DPVO Verbindungsaufbau aufgrund von Fehlern im Parametriertelegramm nicht
zustande, so wird dies durch den Fehler 25: PB PRM Error signalisiert. Eine erweitere Diagnose
erlaubt der MenUpunkt: ,Istwerte/Diagnose->Zusatzkarte->Profibus->Parametrier Fehlercode®.
Dieser kann die folgenden Werte annehmen:

Tabelle 12: Parametrier Fehlercode zur Zustandsdiagnose

Wert Beschreibung

0 Es liegt kein Fehler vor.

1 Es ist ein unglltiges Bit in den 3 DPV1 Bytes im Parametriertelegramm gesetzt.

2 Das Parametriertelegramm hat eine ungiltige Lange.

3 Der PRM_CMD Teil fir die Parametrierung der DPV2 Redundanz ist ungliltig.

4 Der PRM_CMD Teil weist eine ungultige Lange auf oder der Antrieb verfigt nicht
Uber die nétige DPV2 Funktionalitat.

5 Der TIME_AR Teil fir die Parametrierung der Zeitstempelung und Distribution ist
ungultig.

6 Der TIME_AR Teil fur die Parametrierung der Zeitstempelung und Distribution weist
eine unglltige Lange auf oder der Antrieb verflgt nicht Uber die nétige DPV2
Funktionalitat.

9 Innerhalb der erweiterten Parametrierung ist ein Block mit einer nicht unterstitzten
Block ID.

10 Innerhalb der erweiterten Parametrierung sind die Blocklédngen inkonsistent.
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4 Schnittstelle fir externen Sensor => Prozesseingang

Optional kénnen Antriebe vom Typ i-matic eine Schnittstelle zum Anschluss eines externen
Sensors bereitstellen. Die Schnittstelle setzt sich aus 4 Gber Optokoppler galvanisch von
der Elektronik getrennten Digitaleingangen fir 24 V DC und 2 Analogeingéangen fir 4...20
mA-Signale zusammen. Die Digitaleingdnge sind untereinander elektrisch verbunden. Je
Digitaleingang flie Bt bei anliegender Spannung 24V DC ein Eingangsstrom von etwa 12
mA.

Die digitalen Eingange kénnen Gber die Antriebsparametrierung mit verschiedenen
Funktionen belegt werden. Die Wechselwirkmechanismen dieser Funktionen mit den
Befehlen der PROFIBUS-Schnittstelle lassen sich tber die Festlegung einer Fern-Prioritat
beeinflussen. Hinweise dazu sind der Antriebs-Bedienungsanleitung zu entnehmen.

Die folgende Abbildung ist ein Auszug aus dem Anschlussplan und zeigt den Aufbau der
vier Prozesseingange.

Dig_In
0V +24V Eingange/Inputs
GND 1 2 3 L

[~ [~

Abbildung 15: Digitale Prozesseingéange

Die Analogeingange sind galvanisch mit der Elektronik verbunden. Die folgenden
Abbildungen zeigen mdgliche Anschlussvarianten fir die Nutzung der analogen Eingange:

Anschluss in 2-Leiter Technik Anschluss in 3-Leiter Technik Anschluss in &4-Leiter Technik
Sensor 4..20 mA Sensor 4..20 mA Sensor 4..20 mA
+24V |_ .
bv]
D S L T s e
- +Y - out +V - +7 -

lout < 60mA ! 4..20mA Input lout < 60mA ! 4.20mA Input lout < 60mA ! 4.20mA Input

Abbildung 16: Anschluss in 2-Leiter Technik
Abbildung 17: Anschluss in 3-Leiter Technik
Abbildung 18: Anschluss in 4-Leiter Technik

Beachte:

Die transparente Abbildung der Signale in das Profibus Prozessabbild erfolgt ausschlieBlich
in den Modulen PP5 und PP6.
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5 Technische Kenndaten der Feldbusschnittstelle

Identifikations-Nummer 0x0824 fir Master-Slave redundante Systeme
0x0825 fur sonstige DP oder DPV1 Antriebe

Baudrate: wird vom Master vorgegeben und betragt max. 1,5MBaud
Protokoll: gemaB IEC 61158 und IEC 61784-1
Bussystem: RS-485

6 Projektierungshinweise

Die aktuellen Guidelines der Profibus Nutzerorganisation, sowie die Richtlinien der Norm
IEC 61158 sind grundsétzlich zu beachten. Nachfolgend sind wesentliche Punkte
auszugsweise angefuhrt.

6.1 Kabelsystem

Nach IEC 61158 spezifiziert:

Kabel Typ A IEC 61158 Teil 2 (DP)
Wellenwiderstand 135 - 165 Ohm
Kapazitatsbelag < 30 pF/m
Schleifenwiderstand | < 110 Ohm/km
Aderdurchmesser > 0,64 mm
Aderquerschnitt >034mm

Tabelle 13: Kabelspezifikation

Aufbauend auf diese Kabelparameter ergeben sich folgende zulassige Langen der
Leitungssegmente:

Baudrate 9,6 19,2 | 93,75 | 187,5 | 500 | 1500 kbit/s
Kabel Typ A 1.200 | 1.200 | 1.200 | 1.000 | 400 | 200 m

Tabelle 14: Segmentlédngen

Bei Datenraten bis 500 kbit/s sollten die Stichleitungen innerhalb eines Segmentes
zusammen nicht langer sein als 6,6 m (vgl. dazu Hinweise der PNO, siehe auch 2).

Bei Antrieben der Geratekategorie 2 G/D betragt die Stichleitungslange etwa
40 cm — hier betragt die maximal zuladssige Anzahl an Stellantrieben in einem
Segment bei 500kbit/s somit 16.

Bei der Verlegung sind die fir Signalkabel Ublichen Bedingungen zu beachten:

- nicht in direkter Nahe von Leistungskabeln verlegen

- die minimalen Biegeradien der verwendeten Kabel sind zu beachten, da
sonst Schirm oder Adern beschadigt werden kdénnen.
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6.2 Glasfasersysteme

Fir Glasfaserkabel kann die maximale Lange zwischen zwei Matic-Antrieben bis zu 1400 m
(50 um Glasaser) oder 2600 m (62,5 um Glasfaser) betragen.

Die maximale Anzahl an Geraten mit LWL-Anschluss in einem Segment ist in der folgenden
Tabelle aufgelistet:

Baudrate max. Anzahl von LWL-Antrieben
9,6 kBd 124
19,2 kBd 124
93,75 kBd 32
187,5 kBd 16
500 kBd 6
1,5 MBd 2

Tabelle 15: Gerateanzahl bei LWL Anschluss

6.3 Bustopologie mit Segmentierung

Aufgrund der Ubertragungstechnik (RS-485) ergibt sich eine Beschrankung von maximal 32
Stationen pro Leitungssegment. Falls mehr Stationen oder grdBere Leitungslangen (vgl.
Tabelle 2) erforderlich sind, kbnnen Segmente (unabhangig von Segmentadressen) Uber
Zwischenverstarker (Repeater) gekoppelt werden. Damit kénnen in einem Strang mehrere
Segmente gekoppelt werden.

- Segment 1 - - Segment 2
- L%I{| Segment 3 L{E
Segment 4 L{FI a I.flz:| Segment 5 -
X] - Repeater s Segment 6 l#l

Abbildung 19: Beispiel eines aus mehreren Segmenten bestehenden Stranges
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Terminator T.Stick T_Stiick +Terminator

Repeater IR u 1l -'.
— Stichleitung— |
8 8 -
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= - Antrieb n

Antrieb 1 Antrieb 2

Abbildung 20: Beispiel eines Bussegmentes

6.4 Abschlusswiderstiande (Terminatoren)

Eine besondere Bedeutung kommt den Abschlusswiderstanden an beiden Segmentenden
zu. Mit ihnen wird zum einen die Leitung mit dem Wellenwiderstand abgeschlossen und
zum andern der Ruhepegel festgelegt.

( Vg;)o— 3900 [2200] 3900 DGND*
+
) )
Ader B Ader A * werden intern bereitgestellt

Abbildung 21: Abschlusswiderstand

Die Terminatoren sind jeweils nur am Anfang und am Ende eines Segmentes einzufligen.
Andere als eine solche Terminierung kdnnen zu den unterschiedlichsten Fehlern (Stérung
einzelner Telegramme bis hin zum kompletten Ausfall eines Segmentes) im PROFIBUS-
System fihren.
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6.5 Schirmung der Busleitungen bei Kupferkabeln

In der Regel sollten die Schirme ankommender und abgehender Leitungen tber EMV
Kabelverschraubungen direkt an das Gehausepotential angeschlossen werden, um
bestmdglichen EMV Schutz zu erreichen.

Als Alternative besteht bei Nicht-EX Geraten auf der Profibus-Anschlussplatine die
Méglichkeit, den Schirm der Feldbusleitungen tber die jeweiligen Zugentlastungsschellen
aufzulegen. Diese Alternative bietet bei ausgedehnteren Netzen die Méglichkeit,
Ausgleichsstréme zwischen den verbundenen Busteilnehmern Uber die Kabelschirme zu
vermeiden. Dazu kann auf der PROFIBUS-Anschlussplatine DiM-10 fiir die ankommenden
und abgehenden Kabelschirme die direkte Erdverbindung der zugehdrigen Schirmschellen
mittels separater Schiebeschalter aufgetrennt sein. Anstelle der direkten Erdverbindung ist
dann lediglich eine R/C Filterschaltung wirksam. Diese Filterschaltung schlieBt die
Kabelschirme zur Vermeidung von Ausgleichsstromen fir niederfrequente Signale
hochohmig gegen Erde ab (siehe Abbildung 22). Der Kondensator dient dann fir
hochfrequente Signale dazu, diese niederohmig abzuleiten.

Schirm Busleitungen

TMQ — 22nF

Abbildung 22: Mdgliche Schirmerdung Uber Filterschaltung bei Nicht-EX Geraten

6.6 Uberspannungsschutz

Bei der Installation von Buskabeln oder Signalleitungen auBerhalb von Gebauden sollte
bertcksichtigt werden:

- Verwendung von Standardibertragungskabel in beidseitig geerdeten, miteinander
verbundenen Metallrohren. Die Metallrohre missen am Eintritt in ein Gebaude in den
dortigen Potentialausgleich einbezogen werden.

- Verwendung von Kabel mit blitzstromtragfahigem Schirm

Etwaige separate Uberspannungsschutzelemente fiir die Bussignale kdnnen als Option und
zusatzliche Absicherung geman Anschlussplan installiert sein.

6.7 GSD-Datei

Die aktuellen GSD-Dateien sind unter http://www.drehmo.com -> Downloads -> Software
abrufbar.
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