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Rechtliche Hinweise

Die in diesem Dokument enthaltenen Informationen umfassen allgemeine
Beschreibungen, technische Merkmale und Kenndaten und/oder Empfehlungen in
Bezug auf Produkte/Losungen.

Dieses Dokument ersetzt keinesfalls eine detaillierte Analyse bzw. einen betriebs- und
standortspezifischen Entwicklungs- oder Schemaplan. Es darf nicht zur Ermittlung der
Eignung oder Zuverlassigkeit von Produkten/Lésungen fir spezifische
Benutzeranwendungen verwendet werden. Es liegt im Verantwortungsbereich eines
jeden Benutzers, selbst eine angemessene und umfassende Risikoanalyse,
Risikobewertung und Testreihe fiir die Produkte/Lésungen in Ubereinstimmung mit der
jeweils spezifischen Anwendung bzw. Nutzung durchzufiihren bzw. von
entsprechendem Fachpersonal (Integrator, Spezifikateur oder dhnliche Fachkraft)
durchfiihren zu lassen.

Die Marke Schneider Electric sowie alle anderen in diesem Dokument enthaltenen
Markenzeichen von Schneider Electric SE und seinen Tochtergesellschaften sind das
Eigentum von Schneider Electric SE oder seinen Tochtergesellschaften. Alle anderen
Marken kdnnen Markenzeichen ihrer jeweiligen Eigentimer sein.

Dieses Dokument und seine Inhalte sind durch geltende Urheberrechtsgesetze
geschutzt und werden ausschlieRlich zu Informationszwecken bereitgestellt. Ohne die
vorherige schriftliche Genehmigung von Schneider Electric darf kein Teil dieses
Dokuments in irgendeiner Form oder auf irgendeine Weise (elektronisch, mechanisch,
durch Fotokopieren, Aufzeichnen oder anderweitig) zu irgendeinem Zweck
vervielfaltigt oder Gbertragen werden.

Schneider Electric gewahrt keine Rechte oder Lizenzen fir die kommerzielle Nutzung
des Dokuments oder dessen Inhalts, mit Ausnahme einer nicht-exklusiven und
personlichen Lizenz, es ,wie besehen” zu konsultieren.

Schneider Electric behalt sich das Recht vor, jederzeit ohne entsprechende schriftliche
Vorankiindigung Anderungen oder Aktualisierungen mit Bezug auf den Inhalt bzw. am
Inhalt dieses Dokuments oder dessen Format vorzunehmen.

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

Schneider Electric und TeSys sind Marken und das Eigentum von Schneider Electric
SE, seiner Tochtergesellschaften und verbundenen Unternehmen. Alle anderen
Marken sind das Eigentum ihrer entsprechenden Inhaber.

Dieses Dokument kann standardisierte Fachbegriffe enthalten, die u. U. nicht mit der
von unseren Kunden verwendeten Terminologie Ubereinstimmen.
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Sicherheitshinweise

Lesen Sie diese Anweisungen sorgfaltig durch und machen Sie sich mit dem Gerat
vertraut, bevor Sie es installieren, bedienen, reparieren oder warten. In diesem
Benutzerhandbuch oder auf dem Gerat kdnnen sich folgende Hinweise befinden, die
vor Gefahren warnen oder die Aufmerksamkeit auf Informationen lenken, die ein
Verfahren erklaren oder vereinfachen.

. Der Zusatz eines Symbols zu den Sicherheitshinweisen
A ™ .Gefahr” oder ,Warnung"“ deutet auf eine elektrische Gefahr hin,
7\ die zu schweren Verletzungen flihren kann, wenn die
Anweisungen nicht befolgt werden.

Dies ist ein allgemeines Warnsymbol. Es macht Sie auf die
i’i Gefahr eines Personenschadens aufmerksam. Beachten Sie

alle unter diesem Symbol aufgeflihrten Hinweise, um

Verletzungen oder Unfalle mit Todesfolge zu vermeiden.

a A GEFAHR

GEFAHR weist auf eine gefahrliche Situation hin, die bei Nichtbeachtung zu
schweren bzw. tédlichen Verletzungen fiihrt.

AWARNUNG

WARNUNG weist auf eine gefahrliche Situation hin, die bei Nichtbeachtung zu
schweren bzw. tédlichen Verletzungen fiihren kann.

AACHTUNG

ACHTUNG weist auf eine gefahrliche Situation hin, die bei Nichtbeachtung zu
leichten Verletzungen fiihren kann.

HINWEIS

HINWEIS wird verwendet, um Verfahren zu beschreiben, die sich nicht auf
eine Verletzungsgefahr beziehen.

HINWEIS: Bietet zusatzliche Informationen zur Klarung oder Vereinfachung eines
Verfahrens.

Bitte beachten

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

Als qualifiziertes Fachpersonal gelten Mitarbeiter, die Gber Fahigkeiten und
Kenntnisse hinsichtlich der Montage, der Konstruktion und des Betriebs elektrischer
Gerate verfugen und eine Schulung zur Erkennung und Vermeidung moglicher
Gefahren absolviert haben.

DOCA0127DE-03
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Elektrische Gerate dirfen nur in der Umgebung transportiert, gelagert, installiert und
betrieben werden, fir die sie konzipiert sind

Proposition 65-Hinweis

WARNUNG: Dieses Produkt kann Sie Chemikalien aussetzen, darunter Blei und
A Bleiverbindungen, die im Bundesstaat Kalifornien als krebserregend sowie als Ursache fir

Geburtsfehler oder sonstige reproduktive Schaden eingestuft werden. Weitere Informationen
hierzu finden Sie auf www.P65Warnings.ca.gov.

DOCA0127DE-03
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Uber das Handbuch

Geltungsbereich des Dokuments

Dieses Handbuch enthalt eine Beschreibung des TeSys™ T-LTMR-Motormanagement-
Controllers und des LTME-Erweiterungsmoduls.

Dieses Handbuch dient folgenden Zwecken:

Beschreibung und Erlauterung der Uberwachungs-, Schutz- und
Steuerungsfunktionen des LTMR-Controllers und LTME-Erweiterungsmoduls

Bereitstellung der Informationen, die fir die Implementierung und den Support
einer Lésung erforderlich sind, die die Anforderungen lhrer Applikation optimal

erfallt

Im vorliegenden Handbuch werden die vier wichtigsten Elemente fiir eine erfolgreiche
Systemimplementierung beschrieben:

* Installation des LTMR-Controllers und LTME-Erweiterungsmoduls

* Inbetriebnahme des LTMR-Controllers durch Einstellung grundlegender

Parameterwerte

* Verwendung des LTMR-Controllers und LTME-Erweiterungsmoduls mit bzw.
ohne zusatzliche Mensch-Maschine-Schnittstellen (HMI)

*  Wartung des LTMR-Controllers und LTME-Erweiterungsmoduls

Das Handbuch richtet sich an:
« Entwickler
+ Systemintegratoren
» Systemoperatoren
*  Wartungstechniker

Gultigkeitshinweis

Dieses Handbuch gilt fir LTMR-Controller. Die Verfligbarkeit einiger Funktionen hangt
von der Softwareversion des Controllers ab.

Zugehorige Dokumente

Titel der Dokumentation Beschreibung Referenznummer
TeSys T LTMR — Motormanagement- In diesem Handbuch werden DOCA0128EN
Controller — Installationshandbuch Installation, Inbetriebnahme und

Wartung des TeSys T-LTMR-

Motormanagement-Controllers und des

LTME-Erweiterungsmoduls

beschrieben.
TeSys T LTMR — Motormanagement- In diesem Handbuch wird das Ethernet- | DOCA0129EN
Controller — Ethernet- Netzwerkprotokoll fiir den TeSys T-
Kommunikationshandbuch LTMR-Motormanagement-Controller

und das LTME-Erweiterungsmodul

beschrieben.
TeSys T LTMR — Motormanagement- In diesem Handbuch wird das Modbus- | DOCAO130EN
Controller — Modbus- Netzwerkprotokoll fiir den TeSys T-
Kommunikationshandbuch LTMR-Motormanagement-Controller

und das LTME-Erweiterungsmodul

beschrieben.

DOCA0127DE-03
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Uber das Handbuch

Titel der Dokumentation Beschreibung Referenznummer
TeSys T LTMR — Motormanagement- In diesem Handbuch wird das DOCAO0131EN
Controller — PROFIBUS DP- PROFIBUS DP-Netzwerkprotokoll fir
Kommunikationshandbuch den TeSys T-LTMR-

Motormanagement-Controller und das

LTME-Erweiterungsmodul beschrieben.
TeSys T LTMR — Motormanagement- | In diesem Handbuch wird das DOCAO0132EN
Controller — CANopen- CANopen-Netzwerkprotokoll fir den
Kommunikationshandbuch TeSys T-LTMR-Motormanagement-

Controller und das LTME-

Erweiterungsmodul beschrieben.
TeSys T LTMR — Motormanagement- In diesem Handbuch wird das DOCAO0133EN
Controller — DeviceNet- DeviceNet-Netzwerkprotokoll fiir den
Kommunikationshandbuch TeSys T-LTMR-Motormanagement-

Controller und das LTME-

Erweiterungsmodul beschrieben.
TeSyse T LTM CU — Bedieneinheit — In diesem Handbuch werden 1639581EN
Benutzerhandbuch Installation, Konfiguration und

Verwendung der TeSys T LTMCU-

Bedieneinheit beschrieben.
Kompakte Anzeigeeinheiten — In diesem Handbuch werden die 1681029EN
Magelis XBT N/XBT R — Merkmale und Eigenschaften der XBT
Benutzerhandbuch N/XBT R-Anzeigeeinheiten

beschrieben.
TeSys T LTMR Ethernet/IP mit einer Dieses Handbuch fungiert als Referenz | DOCA0119EN
Fremd-SPS — Kurzanleitung fur die Konfiguration und den

Anschluss der

speicherprogrammierbaren

Steuerungen (SPS) der Baureihe

TeSys T und Allen-Bradley.
TeSys T LTM R Modbus — Dieses Handbuch enthalt ein 1639572EN
Motormanagement-Controller — Applikationsbeispiel zur Beschreibung
Kurzanleitung der verschiedenen Arbeitsschritte fiir

eine schnelle und problemlose

Installation, Konfiguration und

Verwendung des TeSys T flr ein

Modbus-Netzwerk.
TeSys T LTM R Profibus-DP — Dieses Handbuch enthalt ein 1639573EN
Motormanagement-Controller — Applikationsbeispiel zur Beschreibung
Kurzanleitung der verschiedenen Arbeitsschritte fir

eine schnelle und problemlose

Installation, Konfiguration und

Verwendung des TeSys T flr ein

PROFIBUS-DP-Netzwerk.
TeSys T LTM R CANopen — Dieses Handbuch enthalt ein 1639574EN
Motormanagement-Controller — Applikationsbeispiel zur Beschreibung
Kurzanleitung der verschiedenen Arbeitsschritte fur

eine schnelle und problemlose

Installation, Konfiguration und

Verwendung des TeSys T flr ein

CANopen-Netzwerk.
TeSys T LTM R DeviceNet — Dieses Handbuch enthalt ein 1639575EN
Motormanagement-Controller — Applikationsbeispiel zur Beschreibung
Kurzanleitung der verschiedenen Arbeitsschritte fur

eine schnelle und problemlose

Installation, Konfiguration und

Verwendung des TeSys T flr ein

DeviceNet-Netzwerk.
Elektromagnetische Vertraglichkeit — Dieses Handbuch bietet einen DEG999EN
Praktische Installationsrichtlinien Uberblick iiber die elektromagnetische

Vertraglichkeit
TeSys T LTM Re« — Kurzanleitung In diesem Dokument werden die AAV7709901

Montage und der Anschluss des

TeSys T-LTMR-Motormanagement-

Controllers beschrieben.
TeSys T LTM Ee« — Kurzanleitung In diesem Dokument werden die AAV7950501

Montage und der Anschluss des
TeSys T-LTME-Erweiterungsmoduls
beschrieben.
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Titel der Dokumentation

Beschreibung

Referenznummer

XBT N/R/RT — Kurzanleitung

In diesem Dokument werden die
Montage und der Anschluss des
Magelis XBT-N beschrieben.

1681014

TeSys T LTM CUs — Kurzanleitung

In diesem Dokument werden die
Montage und der Anschluss der
TeSys T-LTMCU-Bedieneinheit
beschrieben.

AAV6665701

TeSys T DTM fir FDT-Container —
Online-Hilfe

In dieser Online-Hilfe werden der
TeSys T DTM und der in den TeSys T
DTM integrierte, anwenderspezifisch
anpassbare Logikeditor beschrieben,
der die bedarfsgerechte Anpassung der
Steuerungsfunktionen des TeSys T
Motormanagement-Systems
ermdglicht.

1672614EN

TCSMCNAM3MO002P Konverter USB
zu RS485 — Kurzanleitung

In dieser Kurzanleitung wird das
Konfigurationskabel zwischen einem
Computer und einem TeSys T
beschrieben: USB zu RS485

BBV28000

Handbuch elektrische Installation
(Wiki-Version)

Das Handbuch zur elektrischen
Installation (und jetzt Wiki) wurde als
Unterstiitzung fir Elektroplaner und
-installateure fiir die Gestaltung
elektrischer Anlagen gemaR Standards
wie IEC60364 oder anderer geltender
Standards konzipiert.

www.electrical-
installation.org

Sie kdnnen diese technischen Veroffentlichungen sowie andere technische
Informationen von unserer Website www.se.com herunterladen.

DOCA0127DE-03
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Einfiihrung in das TeSys T Motormanagementsystem

Einfuhrung in das TeSys T Motormanagementsystem

Ubersicht

Dieses Kapitel dient der Einfihrung in das TeSys T Motormanagementsystem und die
zugehdorigen Gerate.

Allgemeine Beschreibung des TeSys T
Motormanagementsystems

Zweck des Produkts

Das TeSys T -Motormanagementsystem bietet Schutz-, Steuerungs- und
Uberwachungsfunktionen flr einphasige und dreiphasige AC-Induktionsmotoren.

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

Hochprazise Sensoren und ein vollstandiger Halbleiter-Motorschutz sorgen fir eine
bessere Nutzung des Motors. Die umfassenden Uberwachungsfunktionen
ermoglichen eine Analyse der Motorbetriebsbedingungen und eine schnellere
Reaktion zur Verhinderung von Systemausfallen.

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

Beispiele fur unterstutzte Maschinensegmente

Das Motormanagementsystem unterstiitzt folgende Maschinensegmente:

12
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Motormanagement-Controller

Maschinensegment

Beispiele

Verfahrensbezogene und spezielle Maschinensegmente

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

* Zement

+ Glas

« Stahl

+ Erzabbau
Olund Gas

+  Ol-und Gasverarbeitun

o Petrochemie

o Raffinerien, Offshore-Plattformen
Mikroelektronik

Pharmazie

Chemische Industrie
*  Kosmetik
* Reinigungsmittel
+ Dingemittel
* Farben und Lacke
Transportindustrie
* TransferstralRen in der Automobilindustrie
*  Flughéfen
+ U-Bahnen
Andere Industriezweige
*  Tunnelbohrmaschinen

Komplexe Maschinensegmente

EinschlieRlich stark automatisierter und koordinierter Maschinen fir den Einsatz in:
*  Pumpensystemen
« Papierveredelung
* Druckstralien
« HVAC

Unterstutzte Industriezweige

Das Motormanagementsystem unterstitzt folgende Industriezweige und damit
verbundene Geschaftssektoren:

DOCA0127DE-03




Motormanagement-Controller Einfiihrung in das TeSys T Motormanagementsystem

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

Frachtgut: Flughafen, StraRentunnel, U- . .
Bahne?\ und S?ra[senbahnen * Fernsteuerung von Windturbinen
» Dezentrales Datenmanagement von einem oder mehreren

Stromerzeugung und -verteilung Standorten aus Uber das Internet

TeSys T-Motormanagementsystem

Die beiden wichtigsten Hardwarekomponenten des Systems sind der LTMR-
Controller und das LTME-Erweiterungsmodul.

Der auf einem Mikroprozessor basierende LTMR-Controller ist die zentrale
Komponente im System und verwaltet die Steuer-, Schutz- und
Uberwachungsfunktionen der einphasigen oder dreiphasigen AC-Induktionsmotoren.

Der LTMR-Controller wurde fiir einen Einsatz in folgenden Netzwerken entwickelt:

« Ethernet-Netzwerk mit dem Modbus/TCP- oder dem EtherNet/IP-
Kommunikationsprotokoll

* Modbus-Netzwerk
+ PROFIBUS DP-Netzwerk
» CANopen-Netzwerk
» DeviceNet-Netzwerk
Das System kann wie folgt konfiguriert und gesteuert werden:

+ Mit einem HMI-Gerat (Mensch-Maschine-Schnittstelle): Magelis* XBT oder
TeSys T LTMCU.

* Mit einem PC, auf dem SoMove™ mit dem TeSys T DTM ausgefihrt wird.

+ Uber eine SPS (PLC), die mit dem System (iber das Kommunikationsnetzwerk
verbunden ist.

+ Uber den Ethernet-Webserver (nur fir LTRM-Ethernet-Controller).

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

LTMR-Controller

In der folgenden Tabelle werden die Funktionen der LTRM-Controller aufgefiihrt:

14
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Motormanagement-Controller

LTMR-Controller

Funktionsbeschreibung

« Stromerfassung 0,4-100 A

» Ein- oder dreiphasige Stromeingange

» Sechs digitale Logikeingange

» Vier Relaisausgange: Drei SPST, ein DPST

* Anschlisse fiur einen Erdschlusssensor

*  Anschluss fur einen Motortemperaturfihler

*  Anschluss fur ein Kommunikationsnetzwerk

*  Anschluss fir ein HMI-Gerat oder Erweiterungsmodul

»  Funktionen fur Stromschutz, -messung und -liberwachung
*  Motorsteuerfunktionen

» Leistungsanzeige und Anzeige des ausgewahlten
Kommunikationsprotokolls

* LED-Anzeigen firr Ausldsungen und Alarme

*  Anzeigen fir Netzwerkkommunikation und Alarme
* LED-Anzeige fiir HMI-Kommunikation

*  Test- und Reset-Funktion

HINWEIS: LTMR -Ethernet-Controller, die tiber ein Ethernet-Netzwerk

kommunizieren, konnen entweder auf das Modbus/TCP- oder auf das Ethernet/

IP-Kommunikationsprotokoll zurlickgreifen.

Beide Protokolle sind im Controller geladen. Der Controller ist fiir eine
Kommunikation Uber das Modbus/TCP-Protokoll vorkonfiguriert. Durch eine
Anderung der Konfiguration kann zur Verwendung des Ethernet/IP-Protokolls

umgeschaltet werden.

Beschreibung der LTMR-Controller-Referenzen

Die folgende Tabelle enthalt die Referenznummern des LTMR-Controllers:

LTMRxxyzz
XX Bemessung
08 0,4-8A
27 1,36-27 A
100 5-100 A
y Kommunikationsprotokoll
E Ethernet (Modbus/TCP und Ethernet/IP)
M Modbus SL
P PROFIBUS DP
C CANopen
D DeviceNet
zz Steuerspannung
BD 24VDC
FM 100 bis 240 VAC

DOCA0127DE-03
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Motormanagement-Controller Einfiihrung in das TeSys T Motormanagementsystem

LTME-Erweiterungsmodul

Es gibt zwei Modelle des LTME-Erweiterungsmoduls, die Funktionen zur
Spannungsuberwachung und zusatzliche Logikeingange bieten. Die LTME-
Erweiterungsmodule werden Uber ein Anschlusskabel vom LTMR-Controller versorgt.

LTME- Funktionsbeschreibung Bestellreferenz
Erweiterungsmodul

*  Spannungserfassung 110-690 VAC, 47-63 Hz LTMEV40BD (24-VDC-
» Dreiphasige Spannungseingange Logikeingange)
» Vier zusétzliche digitale Logikeingénge LTMEV40FM (100-240-

«  Zusstzliche Funktionen fiir Spannungsschutz, -messung und -iiberwachung VAC-Logikeingange)

* LED-Betriebsanzeige
* LED-Anzeigen fir den Status der Logikeingange

Zusatzliche, fur ein optionales Erweiterungsmodul erforderliche Komponenten:
*  Verbindungskabel vom LTMR-Controller zum LTME

HMI-Gerat: Magelis XBTN410 (Discontinued)

Das System verwendet das Magelis HMI-Gerat XBTN410 mit FlUssigkristallanzeige.

Magelis XBTN410 Funktionsbeschreibung Bestellreferenz

+ Konfiguriert das System uber Menteintrage XBTN410 (HMI)
+  Zeigt Parameter, Alarme und Auslésungen an

XBTZ938 (Kabel)

Zusatzliche, fur ein optionales HMI-Geréat erforderliche Komponenten:
«  Separate Stromquelle XBTL1000 (Software)
» Dateniibertragungskabel von LTMR/LTME zu HMI

*  Programmier-Software Magelis XBTL1000

HMI-Gerat: LTMCU-Bedieneinheit

Das System verwendet als HMI-Gerat die TeSys T LTMCU-Bedieneinheit mit
Flussigkristallanzeige und kontextsensitiven Navigationstasten. Die LTMCU wird
intern Gber den LTMR versorgt. Weitere Informationen hierzu finden Sie im TeSys T
LTMCU-Bedieneinheit — Benutzerhandbuch.

LTMCU-Bedieneinheit Funktionsbeschreibung Bestellreferenz
» Konfiguriert das System Uber Mentieintrage LTMCU (HMI-Gerat)
» Zeigt Parameter, Alarme und Auslésungen an LTMCUF (HMI-Gerét mit FDR-
»  Steuert den Motor Dienst)
» Stellt den FDR-Dienst (Fast Device Replacement) bereit LTMICU-0
(nur mit LTMCUF mit integriertem Speicher)
Zusatzliche, fir ein optionales HMI-Gerat erforderliche (HMI Kommunikationskabel)
Komponenten:
- Dateniibertragungskabel von LTMR/LTME zu HMI TCSMCNAM3MOo02P
(Kabelsatz)
LTM9KCU

(Kit fur tragbare LTMCU)
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SoMove mit dem TeSys T DTM

Die SoMove-Software ist eine Microsoft Windowse-basierte Applikation unter
Verwendung der offenen FDT/DTM-Technologie.

SoMove enthalt zahlreiche DTMs. Ein spezifischer DTM ist fuir das TeSys T
Motormanagementsystem bestimmt.

SoMove mit TeSys T DTM | Funktionsbeschreibung Bestellreferenz
« Konfiguration des Systems Uber Menueintrage SoMove mit TeSys T DTM
*  Zeigt Parameter, Alarme und Auslésungen an TCSMCNAM3MO02P
»  Steuert den Motor
(Kabelsatz)

+ Ermdglicht eine anwenderspezifische Konfiguration von
Betriebsmodi

_ Zusatzliche, fir den SoMove FDT -Container erforderliche
Komponenten:

+ EinPC
* separate Stromquelle
*  Kommunikationskabel von LTMR / LTME / LTMCU zu PC

Laststromwandler

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

Schneider Electric Laststromwandler | Primarstrom | Sekundar- Innendurchmesser Bestellreferenz
strom mm n.
100 1 35 1,38 LT6CT1001
"-‘ = 200 1 35 1,38 LT6CT2001
] 400 1 35 1,38 LT6CT4001

Hinweis: Die folgenden Stromwandler sind ebenfalls erhaltlich: Schneider Electric LUTC0301,
LUTCO0501, LUTC1001, LUTC2001, LUTC4001 und LUTC8001.
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Einfiihrung in das TeSys T Motormanagementsystem

Erdschlussstromsensoren

Externe Erdschlussstromsensoren messen Erdschlussstrom-Auslésebedingungen.

Schneider Electric Vigirex™- Typ Maximal- Innendurchmesser Stromwandler- Bestellreferenz
Erdstromwandler strom m n. verhaéltnis
TA30 65 A 30 1,18 1000:1 50437
r"'fr rl‘q—-_____\ PA50 85A 50 1,97 50438
[, b )
--'l - H;: IA80 160 A 80 3,15 50439
O . MA120 250 A 120 4,72 50440
SA200 400 A 200 7,87 50441
PA300 630 A 300 11,81 50442
POA 85A 46 1,81 50485
GOA 250 A 110 4,33 50486
Kabel

Fir den Anschluss der Systemkomponenten an andere Komponenten und fiir die

Kommunikation im Netzwerk sind Kabel erforderlich.

Verbindung mit...

LTME-
Erweiterungsmodul

Kabel Beschreibung Bestellreferenz
Anschlussbricke, Lange 0,04 m (1,57 in), zum LTMCCO004
Anschluss Seite an Seite des LTMR und des LTME
RJ45-Verbindungskabel zwischen LTMR und LTME, LTM9CEXP10

Lange 1,0 m (3,28 ft)

Ethernet-Netzwerk

Geschirmte/Ungeschirmte verdrillte

Netzwerkverbindungskabel mit zwei RJ45-Steckern

490 NTW 000 ee-

18
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Motormanagement-Controller

Verbindung mit... Kabel Beschreibung Bestellreferenz

Modbus-Netzwerk Modbus-Netzwerk-Kommunikationskabel, Lange 0,3 VW3A8306R03
m (11,81 in)
Modbus-Netzwerk-Kommunikationskabel, Lange 1,0 VW3A8306R10
m (3,28 ft)
Modbus-Netzwerk-Kommunikationskabel, Lange 3,0 VW3A8306R30
m (9,84 ft)

PROFIBUS DB-Netzwerk PROFIBUS DP-Netzwerk-Kommunikationskabel, TSXPBSCA100
Lange 100 m (328,08 ft)
PROFIBUS DP-Netzwerk-Kommunikationskabel, TSXPBSCA400
Lange 400 m (1.312,33 ft)

CANopen-Netzwerk LZSH CANopen-Netzwerk-Kommunikationskabel, TSXCANCADDO3
Lange 0,3 m (11,81 in)
UL/IEC332-2 CANopen-Netzwerk- TSXCANCBDDO03
Kommunikationskabel, Lange 0,3 m (11,81 in)
LZSH CANopen-Netzwerk-Kommunikationskabel, TSXCANCADD1
Lange 1,0 m (3,28 ft)
UL/IEC332-2 CANopen-Netzwerk- TSXCANCBDD1
Kommunikationskabel, Lange 1,0 m (3,28 ft)
LZSH CANopen-Netzwerk-Kommunikationskabel, TSXCANCADD3
Lange 3,0 m (9,84 ft)
UL/IEC332-2 CANopen-Netzwerk- TSXCANCBDD3
Kommunikationskabel, Lange 3,0 m (9,84 ft)
LZSH CANopen-Netzwerk-Kommunikationskabel, TSXCANCADD5
Lange 5,0 m (16,40 ft)
UL/IEC332-2 CANopen-Netzwerk- TSXCANCBDD5
Kommunikationskabel, Lange 5,0 m (16,40 ft)

LTMCU HMI Verbindungskabel zwischen LTMR/LTME und LTMCU- LTM9OCU10
HMI-Gerat, Lange 1,0 m (3,28 ft)
Verbindungskabel zwischen LTMR/LTME und LTMCU- LTMOCU30
HMI-Gerat, Lange 3,0 m (9,84 ft)

DOCA0127DE-03
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Verbindung mit... Kabel Beschreibung Bestellreferenz
PC Kabelsatz, einschlieRlich Kommunikationskabel TCSMCNAM3MO002P
zwischen LTME / LTMR / LTMCU und PC, Lange 2,5

m (8,2 ft)

Anleitung zur Systemauswahl

Uberblick

In diesem Abschnitt wird die Verwendung des LTMR-Controllers mit und ohne
optionales LTME-Erweiterungsmodul fiir Mess- und Uberwachungs- sowie Schutz-
und Steuerfunktionen beschrieben.

+ Mess- und Uberwachungsfunktionen
o Messung
o Zahler fur Auslésungen und Alarme
o System- und Gerateuberwachungsauslésungen
> Motorhistorie
o Systembetriebsstatus
* Schutzfunktionen
o Thermischer Motorschutz
o Motorstromschutz
o Motorschutzfunktionen fir Spannung und Leistung
+ Steuerfunktionen
o Steuerkanale (Auswahl der lokalen/dezentralen Steuerquelle)
o Betriebsmodi
> Auslésungsmanagement

Messfunktionen
In der folgenden Tabelle sind die Vorrichtungen aufgefiihrt, die zur Unterstlitzung der
Messfunktionen des Motormanagementsystems erforderlich sind:
Funktion LTMR-Controller LTMR mit LTME
Messung
Netzstrome

Erdschlussstrom

Strommittelwert

Strom Phasenunsymmetrie

X | X | X | X|X
X | X | X | X | X

Niveau Warmekapazitat
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Funktion LTMR-Controller LTMR mit LTME

Motortemperaturfihler X

Frequenz -

Leiterspannung -

Netzspannungsunsymmetrie -

Spannungsmittelwert -

Leistungsfaktor -

Wirkleistung -

Blindleistung -

Wirkleistungsaufnahme -

X | X[ X| X| X| X[ X]| X[ X]| X

Blindleistungsaufnahme -

System- und Geriteliberwachungsauslésungen

Controller — interne Auslésungen

Controller — Interne Temperatur

Steuerbefehle — Auslésungsdiagnose

Verdrahtungsauslésung — Temperaturfiihleranschliisse

X | X | X| X| X

Verdrahtungsausldésung — Stromanschlisse

Verdrahtungsauslésung — Spannungsanschlisse

X

Konfigurationsprifsumme

Kommunikationsverlust X

X | X | X[ X| X| X[ X]| X[ X

x

Zeit bis Auslésung

Zahler fir Auslésungen und Alarme

Schutzauslésungszahler

Schutzalarmzahler

Diagnoseausldsungszahler

Motorsteuerungsfunktionszahler

X | X | X | X| X
X | X | X|X| X

Auslésungshistorie

Motorhistorie

Motoranlaufe / O1-Anlaufe / O2-Anlaufe

Laufzeit

Motoranlaufe pro Stunde

Motor - Letzter Anlauf - Strom

X | X | X | X|X
X | X | X | X|X

Motor - Letzter Anlauf - Dauer

Systembetriebsstatus

Motor - Betrieb

Motor - Bereit

Motor - Anlauf

X | X | X | X
X | X | X | X

Mindestverzégerung

X Die Funktion ist verfugbar
— Die Funktion ist nicht verfligbar
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Schutzfunktionen

In der folgenden Tabelle sind die Vorrichtungen aufgefihrt, die zur Unterstiitzung der
Schutzfunktionen des Motormanagementsystems erforderlich sind:

Funktionen

LTMR-Controller

LTMR mit LTME

Thermische Uberlast

Strom Phasenunsymmetrie

Strom - Phasenverlust

Strom - Phasenumkehr

Schweranlauf

Blockierung

Unterstrom

Uberstrom

Erdschlussstrom

Motortemperaturfihler

Schneller Zyklus - Verriegelung

X | X[X| X|X| X[X]|X|X]| X|X

Spannung - Phasenunsymmetrie

Spannung - Phasenverlust

Spannung- Phasenumkehr

Unterspannung

Uberspannung

Lastabwurf (,Load Shedding®)

Unterleistung

Uberleistung

Unterleistungsfaktor

Uberleistungsfaktor

X| X[ X[ X| X[ X[ X]| X[ X]| X| X|X|X|X|X| X[X|X|[X]| X|X

X Die Funktion ist verfugbar
— Die Funktion ist nicht verfugbar

Steuerfunktionen

In der folgenden Tabelle sind die Vorrichtungen aufgefihrt, die zur Unterstiitzung der
Steuerfunktionen des Motormanagementsystems erforderlich sind:

Steuerfunktionen LTMR-Regler LTMR mit LTME
Motorsteuerungskanile

Klemmenleiste

HMI X

Dezentral

Betriebsmodus

Uberlast

Unabhangig

Reverser

22
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Steuerfunktionen LTMR-Regler LTMR mit LTME
2-Schritt X X
2 Drehz. X X
Kundenspezifisch X X

Auslésungsmanagement

Manuelles Ricksetzen

Automatisches Rulcksetzen

Dezentrales Riicksetzen

X Die Funktion ist verfigbar
— Die Funktion ist nicht verfugbar

Richtlinie fur die Firmware-Aktualisierung

Eine Aktualisierung der Firmware wird empfohlen, damit die aktuellsten Funktionen
genutzt und potenzielle Fehlerkorrekturen integriert werden konnen. Aktualisieren Sie
die Firmware auf die neueste Version, wenn die aktuellsten Funktionen und
Fehlerkorrekturen fir lhre Applikation erforderlich sind. In den Firmware-
Versionshinweisen finden Sie entsprechende Informationen dazu, ob eine
Aktualisierung auf die neueste Firmware-Version fiur lhre Applikation zweckdienlich
ist. Suchen Sie fur die neueste Firmware-Version und die zugehérigen
Versionshinweise auf www.se.com nach ,TeSys T Firmware*.

Firmware-Aktualisierung mit TeSys Programmiersoftware

Verwenden Sie die neueste Version der TeSys Programmiersoftware fir die
Aktualisierung der TeSys T-Geratereihe mit der aktuellsten Firmware-Version. Die
neueste Version der TeSys Programmiersoftware ist auf www.se.com erhaltlich.
Weitere Informationen zur Verwendung der TeSys Programmiersoftware kénnen Sie
dem TeSys Programmier-Hilfedokument entnehmen, das im Lieferumfang der
Software enthalten ist.

Physische Beschreibung des LTMR-Ethernet-Controllers

Phasenstromeingange

Der LTMR-Controller enthalt interne Stromwandler zur direkten Messung des
Motoriberlast-Phasenstroms von den Motorlast-Netzkabeln oder von den
Sekundarkabeln der externen Stromwandler.

DOCA0127DE-03
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1 Kabeldurchgange flr die Phasenstrommessung

Vorderseite
Folgende Funktionen sind an der Vorderseite des LTMR-Controllers verflgbar:
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1 Test / Reset-Taste

2 LTME / HMI-Port mit RJ45-Buchse zum Anschluss des LTMR-Controllers an ein
HMI, einen PC oder ein LTME-Erweiterungsmodul

3 Ethernet-Port Nummer 1 mit RJ45-Buchse zum Anschluss des LTMR-Controllers an
ein Modbus/TCP-Netzwerk

4 Ethernet-Port Nummer 2 mit RJ45-Buchse zum Anschluss des LTMR-Controllers an
ein Modbus/TCP-Netzwerk

5 LEDs zur Anzeige des LTMR-Status

6 Steckklemme: Steuerleistung, Logikeingange und gemeinsame Leitungen

7 Steckklemme: DPST-Ausgangsrelais (Double Pole/Single Throw)

8 Steckklemmen-Ausgangsrelais

9 Steckklemme: Erdschlussstrom-Auslésungseingang und Temperaturfihlereingang
10 Drehschalter (Zehner und Einer) fur IP-Adressierung

11 LEDs fUr Verbindung und Aktivitat der Ethernet-Ports

12 MAC-Adresse

Test / Reset-Taste

Die Test / Reset-Taste dient dazu, eine Ricksetzung oder einen Selbsttest
durchzufiihren oder den LTMR-Controller in einen internen Auslésezustand zu
versetzen.

HMI-Gerat/Erweiterungsmodul/PC-Port

Dieser Port dient zur Verbindung des LTMRRJ45-Controllers mit folgenden Geraten
uber den HMI-Port mit einem -Steckverbinder:

* Erweiterungsmodul

* LTMCU/LTMCUF

« Ein PC, auf dem SoMove mit TeSys T ausgefihrt wird DTM
* A Magelis XBTN410-HMI

LEDs zur Anzeige des LTMR-Status

LED-Name Beschreibung

HMI Comm Kommunikation zwischen LTMR-Controller und HMI-Modul, PC oder LTME-Erweiterungsmodul

Power Spannungsversorgung des LTMR-Controllers oder interne Auslésung, Motorstatus und konfiguriertes
Kommunikationsprotokoll

Alarm/MS Schutzalarm oder -auslésung oder interne Ausléseanzeige

Fallback Zeigt einen Kommunikationsverlust zwischen dem LTMR-Controller und dem Netzwerk oder der HMI-Steuerquelle
an.

STSINS Anzeige des Netzwerkstatus

DOCA0127DE-03
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Motormanagement-Controller Einfiihrung in das TeSys T Motormanagementsystem

LEDs fiir Verbindung und Aktivitat der Ethernet-Ports

LED-Name Beschreibung

LK/ACT Ethernet-Verbindungsstatus

Status der Ethernet-Kommunikationsaktivitat

Physische Beschreibung des LTMR Modbus-Controllers

Phasenstromeingange

Der LTMR-Controller enthalt interne Stromwandler zur direkten Messung des
Motorliberlast-Phasenstroms von den Motorlast-Netzkabeln oder von den
Sekundarkabeln der externen Stromwandler.

kN
A

R\

1 Kabeldurchgange flr die Phasenstrommessung

Vorderseite

Folgende Funktionen sind an der Vorderseite des LTMR-Controllers verfugbar:
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Test / Reset Taste

® ®
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1 Test / Reset-Taste

2 HMI-Port mit RJ45-Buchse zum Anschluss des LTMR-Controllers an ein HMI, einen
PC oder ein LTME-Erweiterungsmodul

3 Netzwerk-Port mit RJ45-Buchse zum Anschluss des LTMR-Controllers an ein
Modbus-Netzwerk

4 LEDs zur Anzeige des LTMR-Status

5 Steckklemme: Steuerleistung, Logikeingange und gemeinsame Leitungen

6 Steckklemme: DPST-Ausgangsrelais (Double Pole/Single Throw)

7 Steckklemmen-Ausgangsrelais

8 Steckklemme: Erdschlussstrom-Auslésungseingang und Temperaturfiihlereingang

9 Steckklemme: Modbus-Netzwerk

Die Test / Reset-Taste dient dazu, eine Ricksetzung oder einen Selbsttest
durchzufiihren oder den LTMR-Controller in einen internen Ausldsezustand zu
versetzen.

HMI-Gerat/Erweiterungsmodul/PC-Port

Dieser Port dient zur Verbindung des LTMRRJ45-Controllers mit folgenden Geraten
Uber den HMI-Port mit einem -Steckverbinder:

* Erweiterungsmodul

+ LTMCU/LTMCUF

+ Ein PC, auf dem SoMove mit TeSys T ausgefiuhrt wird DTM
* A Magelis XBTN410-HMI
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LEDs zur Anzeige des LTMR-Status

LED-Name Beschreibung

HMI Comm Kommunikation zwischen LTMR-Controller und HMI-Modul, PC oder LTME-Erweiterungsmodul

Power LTMR-Controller-Spannungsversorgungs- oder interne Auslésebedingung

Alarm Schutzalarm oder -auslésung oder interne Auslésung

Fallback Kommunikationsverlust zwischen dem LTMR-Controller und dem Netzwerk oder der HMI-Steuerquelle
PLC Comm Netzwerkaktivitat

Physische Beschreibung des LTMR PROFIBUS DP-
Controllers

Phasenstromeingange

Der LTMR-Controller enthalt interne Stromwandler zur direkten Messung des
Motorliberlast-Phasenstroms von den Motorlast-Netzkabeln oder von den
Sekundarkabeln der externen Stromwandler.

R\

1 Kabeldurchgange flr die Phasenstrommessung

Vorderseite

Folgende Funktionen sind an der Vorderseite des LTMR-Controllers verfugbar:
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Test /| Reset Taste
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1 Test / Reset-Taste

2 HMI-Port mit RJ45-Buchse zum Anschluss des LTMR-Controllers an ein HMI, einen
PC oder ein LTME-Erweiterungsmodul

3 Netzwerk-Port mit 9-poligem Sub-D-Stecker zum Anschluss des LTMR-Controllers
an eine PROFIBUS DP-SPS

4 LEDs zur Anzeige des LTMR-Status

5 Steckklemme: Steuerleistung, Logikeingang und gemeinsame Leitung

6 Steckklemme: DPST-Relaisausgang (Double Pole/Single Throw)

7 Steckklemmen-Relaisausgang

8 Steckklemme: Erdschlussstrom-Auslésungseingang und Temperaturfuhlereingang

9 Steckklemme: SPS-Netzwerk

Die Test / Reset-Taste dient dazu, eine Ricksetzung oder einen Selbsttest
durchzufiihren oder den LTMR-Controller in einen internen Auslésezustand zu
versetzen.

HMI-Gerat/Erweiterungsmodul/PC-Port

Dieser Port dient zur Verbindung des LTMRRJ45-Controllers mit folgenden Geraten
Uber den HMI-Port mit einem -Steckverbinder:

* Erweiterungsmodul

+ LTMCU/LTMCUF

« Ein PC, auf dem SoMove mit TeSys T ausgefihrt wird DTM
+ Magelis XBTN410 HMI
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Einfiihrung in das TeSys T Motormanagementsystem

Netzwerk-Port

Dieser Port dient zur Kommunikation zwischen dem LTMR-Controller und einer
Netzwerk-PLC Uber einen 9-poligen Sub-D-Anschlussstecker.

LEDs zur Anzeige des LTMR-Status

LED-Name Beschreibung Zustand Status
HMI Comm Kommunikation zwischen LTMR-Controller und Gelbes Blinken Kommunikation
HMI-Modul, PC oder LTME-Erweiterungsmodul
AUS Keine Kommunikation
Power LTMR-Controller-Spannungsversorgungs- oder Griines Leuchten Spannung eingeschaltet, Motor ausgeschaltet,
interne Ausldsebedingung keine internen Ausldsungen
Grunes schnelles Spannung eingeschaltet, Motor eingeschaltet,
Blinken keine internen Auslésungen
AUS Spannung ausgeschaltet oder interne
Auslésungen vorhanden
Alarm Schutzalarm oder -auslésung oder interne Rot Interne oder Schutzauslésung
Auslésung
Rotes schnelles Alarm
Blinken — 2 x pro
Sekunde
Rotes schnelles Lastabwurf oder schneller Zyklus
Blinken — 5 x pro
Sekunde
AUS Keine Auslésungen, keine Alarme und kein
Lastabwurf oder schneller Zyklus (bei
eingeschalteter Spannungsversorgung)
Fallback Zeigt einen Kommunikationsverlust zwischen dem | Rot Fallback
LTMR-Controller und dem Netzwerk oder der
HMI-Steuerquelle an. AUS Keine Spannungsversorgung (nicht im Fallback-
Modus)
BF Anzeige des Netzwerkstatus AUS Kommunikation
Rot Keine Kommunikation
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Physische Beschreibung des LTMR CANopen-Controllers

Phasenstromeingange

Der LTMR-Controller enthalt interne Stromwandler zur direkten Messung des
Motorlberlast-Phasenstroms von den Motorlast-Netzkabeln oder von den
Sekundarkabeln der externen Stromwandler.

e

1 Kabeldurchgénge fir die Phasenstrommessung

Vorderseite

Folgende Funktionen sind an der Vorderseite des LTMR-Controllers verfligbar:
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1 Test / Reset-Taste

2 HMI-Port mit RJ45-Buchse zum Anschluss des LTMR-Controllers an ein HMI, einen
PC oder ein LTME-Erweiterungsmodul

3 LEDs zur Anzeige des LTMR-Status

4 Netzwerk-Port mit 9-poligem Sub-D-Stecker zum Anschluss des LTMR-Controllers
an eine CANopen-SPS

5 Steckklemme: Steuerleistung, Logikeingang und gemeinsame Leitung

6 Steckklemme: DPST-Relaisausgang (Double Pole/Single Throw)

7 Steckklemmen-Relaisausgang

8 Steckklemme: Erdschlussstrom-Auslésungseingang und Temperaturfihlereingang
9 Steckklemme: SPS-Netzwerk

Test / Reset-Taste

Die Test / Reset-Taste dient dazu, eine Ricksetzung oder einen Selbsttest
durchzufiihren oder den LTMR-Controller in einen internen Auslésezustand zu
versetzen.

HMI-Gerat/Erweiterungsmodul/PC-Port

Dieser Port dient zur Verbindung des LTMRRJ45-Controllers mit folgenden Geraten
Uber den HMI-Port mit einem -Steckverbinder:

* Erweiterungsmodul

* LTMCU/LTMCUF

» Ein PC, auf dem SoMove mit TeSys T ausgefihrt wird DTM
* Magelis XBTN410 HMI

Netzwerk-Port

Dieser Port dient zur Kommunikation zwischen dem LTMR-Controller und einer
Netzwerk-PLC Uber einen 9-poligen Sub-D-Stecker.

LEDs zur Anzeige des LTMR-Status

LED-Name Beschreibung Zustand Status
HMI Comm Kommunikation zwischen LTMR-Controller und Gelbes Blinken Kommunikation
HMI-Modul, PC oder Erweiterungsmodul
AUS Keine Kommunikation
Power LTMR-Controller-Spannungsversorgungs- oder Grunes Leuchten Spannung eingeschaltet, Motor ausgeschaltet,
interne Auslésebedingung keine internen Auslésungen
Grunes schnelles Spannung eingeschaltet, Motor eingeschaltet,
Blinken keine internen Auslésungen
AUS Spannung ausgeschaltet oder interne

Auslésungen vorhanden
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LED-Name Beschreibung Zustand Status
Alarm Schutzalarm oder -auslésung oder interne Rot Interne oder Schutzauslésung
Auslésung

Rotes schnelles Alarm
Blinken — 2 x pro
Sekunde
Rotes schnelles Lastabwurf oder schneller Zyklus
Blinken — 5 x pro
Sekunde
AUS Keine Auslésungen, keine Alarme und kein

Lastabwurf oder schneller Zyklus (bei
eingeschalteter Spannungsversorgung)

Fallback Zeigt einen Kommunikationsverlust zwischen dem | Rot Fallback
LTMR-Controller und dem Netzwerk oder der - —
HMI-Steuerquelle an. AUS Keine Spannungsversorgung (nicht im Fallback-
Modus)
Status Anzeige des Netzwerkstatus Grun Kommunikation
Rot Keine Kommunikation

Physische Beschreibung des LTMR DeviceNet-Controllers

Phasenstromeingange

Der LTMR-Controller enthalt interne Stromwandler zur direkten Messung des
Motorlberlast-Phasenstroms von den Motorlast-Netzkabeln oder von den
Sekundarkabeln der externen Stromwandler.

B
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1 Kabeldurchgéange fir die Phasenstrommessung

Vorderseite

Folgende Funktionen sind an der Vorderseite des LTMR-Controllers verfugbar:
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1 Test/Reset-Taste

2 HMI-Port mit RJ45-Buchse zum Anschluss des LTMR-Controllers an ein HMI, einen
PC oder ein LTME-Erweiterungsmodul

3 LEDs zur Anzeige des LTMR-Status

4 Steckklemme: Steuerleistung, Logikeingang und gemeinsame Leitung

5 Steckklemme: DPST-Relaisausgang (Double Pole/Single Throw)

6 Steckklemmen-Relaisausgang

7 Steckklemme: Erdschlussstrom-Auslésungseingang und Temperaturfihlereingang

8 Steckklemme: SPS-Netzwerk

Test / Reset Taste

Die Test / Reset-Taste dient dazu, eine Ricksetzung oder einen Selbsttest
durchzufihren oder den LTMR-Controller in einen internen Auslésezustand zu
versetzen.

HMI-Gerat/Erweiterungsmodul/PC-Port

Dieser Port dient zur Verbindung des LTMRRJ45-Controllers mit folgenden Geraten
Uber den HMI-Port mit einem -Steckverbinder:

* Erweiterungsmodul

* LTMCU/LTMCUF

» Ein PC, auf dem SoMove mit TeSys T ausgefihrt wird DTM
*  Magelis XBTN410 HMI

Netzwerk-Port

Dieser Port dient zur Kommunikation zwischen dem LTMR-Controller und einer
Netzwerk-PLC Uber die Klemmenverdrahtung.
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Motormanagement-Controller

LEDs zur Anzeige des LTMR-Status

LED-Name Beschreibung Zustand Status
HMI Comm Kommunikation zwischen LTMR-Controller und Gelbes Blinken Kommunikation
HMI-Modul, PC oder Erweiterungsmodul
AUS Keine Kommunikation
Power LTMR-Controller-Spannungsversorgungs- oder Griines Leuchten Spannung eingeschaltet, Motor ausgeschaltet,
interne Auslésebedingung keine internen Auslésungen
Grines schnelles Spannung eingeschaltet, Motor eingeschaltet,
Blinken keine internen Auslésungen
AUS Spannung ausgeschaltet oder interne
Auslésungen vorhanden
Alarm Schutzalarm oder -auslésung oder interne Rot Interne oder Schutzausldsung
Auslésung
Rotes schnelles Alarm
Blinken — 2 x pro
Sekunde
Rotes schnelles Lastabwurf oder schneller Zyklus
Blinken — 5 x pro
Sekunde
AUS Keine Auslésungen, keine Alarme und kein
Lastabwurf oder schneller Zyklus (bei
eingeschalteter Spannungsversorgung)
Fallback Zeigt einen Kommunikationsverlust zwischen dem | Rot Fallback
LTMR-Controller und dem Netzwerk oder der
HMI-Steuerquelle an. AUS Keine Spannungsversorgung (nicht im Fallback-
Modus)
MNS Anzeige des Netzwerkstatus Griin/Rot- Start-Selbsttest
Wechselblinken
Griines Aufblitzen Kommunikation startet
Grunes Dauerlicht Kommunikation hergestellt
Rotes Aufblitzen Kommunikationsverlust/-timeout
Rotes Dauerlicht Netzwerk kann aufgrund eines Adressierungs-/
Baudraten-Fehlers nicht gestartet werden
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Physische Beschreibung des LTME-Erweiterungsmoduls

Uberblick
Das LTME-Erweiterungsmodul erweitert die Uberwachungs- und Steuerfunktionen
des LTMR-Controllers durch die Bereitstellung von Spannungsmessungs- und
zusatzlichen Logikeingangen:
» Dreiphasige Spannungseingange
» Vier zusatzliche digitale Logikeingange
LTME-Erweiterungsmodul LTME-Erweiterungsmodul mit Anschluss an einen LTMR-Ethernet-Controller
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Vorderseite

Folgende Funktionen sind an der Vorderseite des LTME-Erweiterungsmoduls
verflgbar:
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HMI
LTMR

®
1 Port mit RJ45-Anschluss fur HMI oder PC
2 Port mit RJ45-Anschluss fur LTMR-Controller
3 Status-LEDs
4 Steckklemme: Spannungseingange

5 Steckklemme: Logikeingange und gemeinsame Leitung

HINWEIS: Die Logikeingange werden extern gemaf den Nenndaten fiir die
Eingangsspannung versorgt.

LEDs zur Statusanzeige

LED-Name Beschreibung Zustand Status
Power Spannungsversorgung/Auslosestatus Griin Spannung eingeschaltet, keine
Auslésungen
Rot Spannung eingeschaltet, Auslésungen
AUS Spannung nicht eingeschaltet
1.7 Status des Logikeingangs 1.7 Gelb Aktiviert
AUS Nicht aktiviert
1.8 Status des Logikeingangs 1.8 Gelb Aktiviert
AUS Nicht aktiviert
1.9 Status des Logikeingangs 1.9 Gelb Aktiviert
AUS Nicht aktiviert
1.10 Status des Logikeingangs .10 Gelb Aktiviert
AUS Nicht aktiviert
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Mess- und Uberwachungsfunktionen

Uberblick

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

Messung

Ubersicht

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

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

Netzstrome

Beschreibung

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

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

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

Der LTMR-Controller fiihrt echte Berechnungen der Strommittelwerte fir Netzstrome
bis zur siebten Harmonischen durch.

Der Einphasenstrom wird an L1 und L3 gemessen.

Merkmale der Netzstrome

Die Funktion ,Netzstréme* umfasst folgende Merkmale:

Merkmal Wert

Einheit A

Genauigkeit *  +/—1 % fir Versionen mit 8 Aund 27 A
*  +/—2 % fur Versionen mit 100 A
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Merkmal Wert

Auflésung 0,01A

Aktualisierungsrate 100 ms
Netzstromverhaltnis

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

Formeln fiir das Netzstromverhaltnis

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

Berechneter Messwert Formel
Netzstromverhaltnis 100 x Ln/FLC
Wobei:

FLC = Parametereinstellung fir FLC1 oder FLC2, je nachdem, welche Einstellung zu dem Zeitpunkt aktiv ist.

Ln = Stromwert L1, L2 oder L3 in Ampere

Merkmale des Netzstromverhaltnisses

Die Funktion ,Netzstromverhaltnis* umfasst folgende Merkmale:

Merkmal Wert
Einheit % von FLC
Genauigkeit Siehe Merkmale der Netzstrome, Seite 38
Auflésung 1% FLC
Aktualisierungsrate 100 ms
Erdschlussstrom
Beschreibung

Der LTMR-Controller misst Erdschlussstrome und liefert die entsprechenden Werte in
Ampere sowie als Prozentsatz von FLCmin.

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

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

Konfigurierbare Parameter

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

Formel flur den externen Erdschlussstrom

Der Wert des externen Erdschlussstroms hangt von folgenden
Parametereinstellungen ab:

Berechneter Messwert

Formel

Externer Erdschlussstrom

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

Merkmale des Erdschlussstroms

Die Funktion ,Erdschlussstrom” hat folgende Merkmale:

Kenndaten Wert
Interner Erdschlussstrom (IgrZ) Externer Erdschlussstrom (Igr)
Einheit A A
Genauigkeit
LTMR 08xxx Igr=0,3 A +/-10 % Der héhere Wert von +/— 5 % oder +/- 0,01
0,2A<Igr<0,3A +/-15% A
0,1A<Igr<0,2A +/—20 %
lgr<0,1A E\UA
LTMR 27xxx Ilgr=0,5A +/-10 %
0,3A<Igr<0,5A +/—15 %
0,2A<Igr<0,3A +/—-20 %
Igr<0,2A E\I/A
LTMR 100xxx Igr=1,0A +/—10 %
05A<Igr<1,0A +/-15%
0,3A<Igr<0,5A +/-20 %
lgr<0,3A N/A
1
Aufldsung 0,01 A 0,01A
Aktualisierungsrate 100 ms 100 ms

1. Fur Strédme in dieser Hohe oder darunter sollte die Schutzfunktion flr interne Erdschlussstréme nicht verwendet werden. Setzen Sie
stattdessen die Stromwandler fiir externe Erdschlussstréme ein.
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% Erdschlussstrom

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

Formeln fur Erdschlussstrom - Verhaltnis

Der Erdschlussstromwert wird mit FLCmin verglichen.

Berechneter Messwert Formel

Erdschlussstrom - Verhaltnis 100 x Erdschlussstrom / FLCmin

Merkmale des Erdschlussstrom-Verhaltnisses

Die Funktion ,Erdschlussstrom - Verhaltnis“ hat folgende Merkmale:

Kenndaten Wert
Einheit 0-2.000 % von FLCmin
Genauigkeit Siehe Merkmale des Erdschlussstroms, Seite 40
Aufldsung 0,1 % FLCmin
Aktualisierungsrate 100 ms
Strommittelwert
Beschreibung

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

Die Funktion ,Strommittelwert® gibt das arithmetische Mittel fiir den Strommittelwert
wieder. Der Wert 0 wird zurtickgegeben, wenn der Strommittelwert unter 20 % von
FLCmin liegt.

Formel fir ,,.Strommittelwert

Der LTMR-Controller berechnet den Strommittelwert anhand der gemessenen
Netzstrome. Die Messwerte werden anhand der folgenden Formel intern summiert:

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

Merkmale des Strommittelwerts

Die Funktion ,Strommittelwert“ hat folgende Merkmale:

Merkmal Wert
Einheit A
Genauigkeit *  +/—1 % fur Versionen mit 8 Aund 27 A
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Merkmal Wert

+/— 2 % flr Versionen mit 100 A
Aufldsung 0,01 A

Aktualisierungsrate 100 ms

Strommittelwert-Verhaltnis

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

Formel fur ,,Strommittelwert — Verhaltnis*“

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

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

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

Merkmale von ,,Strommittelwert — Verhaltnis*“

Die Funktion ,Strommittelwert — Verhaltnis® hat folgende Merkmale:

Merkmal Wert

Einheit % von FLC

Genauigkeit Siehe Merkmale des Strommittelwerts, Seite 41
Auflésung 1% FLC

Aktualisierungsrate 100 ms

Strom - Phasenunsymmetrie

Beschreibung
Die Funktion ,Strom — Phasenunsymmetrie® misst den maximalen Prozentsatz der
Abweichung zwischen dem Strommittelwert und den individuellen Phasenstromen.
Formeln
Die Messung der Stromphasenunsymmetrie basiert auf einem
Unsymmetrieverhaltnis, das nach folgenden Formeln berechnet wird:
Berechneter Messwert Formel
Unsymmetrieverhaltnis des Stroms in Phase 1 (in %) li1=(| L1-1lavg | x 100)/lavg
Unsymmetrieverhaltnis des Stroms in Phase 2 (in %) lia=(| L2 -lavg | x 100) / lavg
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Berechneter Messwert Formel
Unsymmetrieverhaltnis des Stroms in Phase 3 (in %) li3=(]L3-lavg|x 100)/lavg
Unsymmetrieverhaltnis des Stroms fiir drei Phasen (in %) limb = Max(li1, 1i2, 1i3)

Kenndaten
Die Funktion ,Netzstromunsymmetrie“ umfasst folgende Merkmale:
Merkmal Wert
Einheit %
Genauigkeit +/- 1,5 % fur Versionen mit 8 A und 27 A
+/—- 3 % fur Versionen mit 100 A
Aufldsung 1%

Aktualisierungsrate

100 ms

Warmegrenzleistungsniveau

Beschreibung

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

AuRerdem schatzt die Funktion folgende Faktoren und zeigt diese an:

+ Die verbleibende Zeit bis zum Auslésen einer thermischen Uberlastauslésung
(siehe Zeit bis Auslésung, Seite 59) und

+ Die verbleibende Zeit bis zum Loschen einer Auslésung nach der Auslosung
einer thermischen Uberlastauslésung (siehe Autom. Riicksetzen - Min.
Verzbgerung, Seite 69).

Merkmale des Auslosestroms

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

» Eindeutige Zeit
* Invers therm. (Werkseinstellung)

Modelle fur das Warmegrenzleistungsniveau

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

Die Funktion ,Warmegrenzleistung - Niveau“ umfasst folgende Merkmale:

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

Beschreibung

Die Funktion ,Motor Temperaturfiihler zeigt Folgendes an:

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

Temperaturfiihler

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

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

verwendet werden:
+ PTC binar
« PT100
+ PTC analog
+ NTC analog
Kenndaten
Die Funktion ,Motor Temperaturfuhler” verfugt GUber folgende Merkmale:
Merkmal PT100 Temperaturfiihler Anderer Temperaturfiihler
Einheit °C oder °F, je nach Wert des Parameters ,HMI-Anzeige | Q
- Temperaturfihler Grad CF*
Genauigkeit +/- 2% +—-2%
Aufldsung 1°C oder 1°F 0.1Q
Aktualisierungsrate 500 ms 500 ms

Frequenz

Beschreibung

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

Wenn kein LTME-Erweiterungsmodul vorhanden ist, ist der Frequenzwert gleich 0.
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Kenndaten
Die Funktion ,Frequenz® umfasst folgende Merkmale:
Merkmal Wert
Einheit Hz
Genauigkeit +-2%
Auflésung 0,1 Hz
Aktualisierungsrate 30 ms
Leiterspannungen
Beschreibung
Die Funktion ,Leiterspannung* liefert das quadratische Mittel der Spannung zwischen
den einzelnen Phasen (V1 zu V2, V2 zu V3 und V3 zu V1):
* L1-L2-Spannung: Spannung Phase 1 zu Phase 2
* L2-L3-Spannung: Spannung Phase 2 zu Phase 3
* L3-L1-Spannung: Spannung Phase 3 zu Phase 1
Das Erweiterungsmodul fiihrt echte Berechnungen des quadratischen Mittels fur
Leiterspannungen bis zur siebten Harmonischen durch.
Die Einphasenspannung wird an L1 und L3 gemessen.
Kenndaten
Die Funktion ,Leiterspannung” umfasst folgende Merkmale:
Merkmal Wert
Einheit VAC
Genauigkeit +-1%
Auflésung 1VAC
Aktualisierungsrate 100 ms

Netzspannungsunsymmetrie

Beschreibung
Die Funktion ,Spannung — Phasenunsymmetrie® zeigt den maximalen Prozentsatz
der Abweichung zwischen dem Spannungsmittelwert und den einzelnen
Leiterspannungen an.

Formeln

Der berechnete Wert der Phasenunsymmetrien basiert auf folgenden Formeln:
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Berechneter Messwert

Formel

Unsymmetrieverhaltnis der Spannung in Phase 1in %

Vi1 =100 x | V1 - Vavg | / Vavg

Unsymmetrieverhaltnis der Spannung in Phase 2 in %

Vi2=100x | V2 - Vavg | / Vavg

Unsymmetrieverhaltnis der Spannung in Phase 3 in %

Vi3 =100 x | V3 - Vavg | / Vavg

Unsymmetrieverhaltnis der Spannung fir drei Phasen in % Vimb = Max (Vi1, Vi2, Vi3)

Wobei:

» Vavg = Spannungsmittelwert

* V1 =L1-L2-Spannung (Spannung Phase 1 zu Phase 2)
* V2 =L2-L3-Spannung (Spannung Phase 2 zu Phase 3)
* V3 =L3-L1-Spannung (Spannung Phase 3 zu Phase 1)

Kenndaten
Die Funktion ,Spannung - Phasenunsymmetrie“ umfasst folgende Merkmale:
Merkmal Wert
Einheit %
Genauigkeit +-15%
Auflésung 1%
Aktualisierungsrate 100 ms

Spannungsmittelwert

Beschreibung

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

Formeln

Der LTMR-Controller berechnet das Spannungsmittel anhand der gemessenen
AuBenleiterspannungen. Die Messwerte werden anhand der folgenden Formel intern

summiert:

Berechneter Messwert

Formel

Spannungsmittelwert, dreiphasiger Motor

Uavg = (Spannung L1-L2 + Spannung L2-L3 + Spannung L3-L1)/3

Spannungsmittelwert, 1-phasiger Motor

Uavg = Spannung L3-L1

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

Leistungsfaktor

Beschreibung

Formel

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

Der Parameter ,Leistungsfaktor® — auch als ,Kosinus Phi (oder cos ¢) bezeichnet —
stellt den absoluten Wert des Verhaltnisses zwischen Wirkleistung und Scheinleistung
dar.

Das folgende Schaubild zeigt ein Beispiel fur die Sinuskurve des quadratischen
Strommittelwerts mit einem geringen Nachlauf gegeniber der Sinuskurve fir den
quadratischen Spannungsmittelwert sowie den Unterschied im Phasenwinkel der
beiden Kurven:

360°
voltage
+1 — \ . !
- R current
~, Ve
‘ AN
N )‘/ ' N s t
N N ~
\\ // \\ //

phase angle (g)

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

+1
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Eigenschaften
Die Funktion ,Leistungsfaktor® umfasst folgende Merkmale:
Kenndaten Wert
Genauigkeit +/- 10 % fur cos ¢ 20,6
Aufldsung 0,01
Aktualisierungsrate 30 ms (typischer Wert)2

Wirkleistung und Blindleistung

Beschreibung
Die Berechnung von Wirk- und Blindleistung basiert auf folgenden Werten:
* quadratisches Mittel der Phasenspannung von L1, L2, L3
* quadratisches Mittel des Phasenstroms von L1, L2, L3
» Leistungsfaktor
* Anzahl Phasen
Formeln
Die Wirkleistung, auch als Echtleistung bezeichnet, misst das quadratische Mittel des
Leistungsmittelwerts. Sie leitet sich aus folgenden Formeln ab:
Berechneter Messwert Formel
Wirkleistung fir einen dreiphasigen Motor V3 x lavg x Vavg x cosd
Wirkleistung fir einen einphasigen Motor lavg x Vavg x cos¢$
Wobei:
* lavg = quadratisches Mittel des Stromwerts
* Vavg = quadratisches Mittel des Spannungswerts

Die Messung der Blindleistung leitet sich aus folgenden Formeln ab:

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

» lavg = quadratisches Mittel des Stromwerts

* Vavg = quadratisches Mittel des Spannungswerts

Kenndaten

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

2. Die Aktualisierungsrate hangt von der Frequenz ab.
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Merkmal Wirkleistung Blindleistung
Einheit kW kVAR
Genauigkeit +-15% +/-15%
Aufldsung 0,1 kW 0,1 kVAR
Aktualisierungsrate 100 ms 100 ms

Wirkleistungsaufnahme und Blindleistungsaufnahme

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

System- und Gerateuberwachungsauslosungen

Uberblick

Der LTMR-Controller und das LTME-Erweiterungsmodul erkennen Auslésungen, die
die Funktionsfahigkeit des LTMR-Controllers beeintrachtigen (interne Priifung des
Controllers und Prifung auf erkannte Kommunikations-, Verdrahtungs- und
Konfigurationsfehler).

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

» einen PC, auf dem SoMove mit dem TeSys T DTM lauft
* ein HMI-Gerat
» eine SPS Uber den Netzwerk-Port

Controller — interne Auslosung

Beschreibung

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

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

Schwerwiegende interne Auslosungen

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

+ StapelUberlauf-Auslésung

» Stapelunterlauf-Auslésung

» Timeout des Watchdog

» Fehler in Firmware-Prifsumme erkannt

» festgestellter CPU-Fehler

» Interne Temperaturauslésung (bei 100 °C/212 °F)
» Fehler bei RAM-Prifung erkannt

Geringfugige interne Auslosungen

Geringfligige interne Auslésungen weisen darauf hin, dass die vom LTMR-Controller
zur Verfliigung gestellten Daten unzuverlassig und die Schutzfunktionen eventuell
beeintrachtigt sind. Bei einer geringfiigigen Auslosung versucht der LTMR-Controller
weiterhin, Status und Kommunikation zu iberwachen, akzeptiert aber keine
Startbefehle und benutzerdefinierte Logik-Funktionen werden ausgesetzt. Aulierdem
setzt der LTMR-Controller die Erkennung und Aufzeichnung schwerwiegender
Auslésungen fort, nicht aber die Erkennung und Aufzeichnung von weiteren
geringfiigigen Auslésungen. Zu den geringfiigigen internen Auslésungen gehdren:

* Interne Netzwerkkommunikationsauslésung

» Erkannter EEPROM-Fehler

» Erkannter Fehler — A/D auf3erhalb des Bereichs

* Reset-Taster klemmt

* Interne Temperaturausldsung (bei 85 °C/185 °F)

» Erkannter Fehler — Ungiiltige Konfiguration (Konfigurationskonflikte)

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

Interne Controller-Temperatur

Beschreibung

Der LTMR-Controller Gberwacht seine eigene interne Controller-Temperatur und
meldet Alarme sowie geringfligige und schwerwiegende Auslésungen. Die
Auslésungserkennung kann nicht deaktiviert werden. Die Alarmerkennung kann
aktiviert und deaktiviert werden.
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Der Controller flhrt einen Datensatz mit dem hochsten Wert, der fiir die interne
Temperatur erreicht wird.

Eigenschaften
Die Messwerte fiir ,Controller - Interne Temperatur® haben folgende Merkmale:
Kenndaten Wert
Einheit °C
Genauigkeit +/-4°C (+/-7,2 °F)
Auflésung 1°C (1,8 °F)
Aktualisierungsrate 100 ms
Parameter
Die Funktion ,Controller - Interne Temperatur® hat einen bearbeitbaren Parameter:
Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Controller — Interne Temperatur — Alarm aktivieren »  Aktivieren Aktivieren
* Sperren
Die Funktion ,Controller — Interne Temperatur beinhaltet die folgenden festen Alarm-
und Ausloseschwellenwerte:
Bedingung Fester Schwellwert Einstellparameter
Alarm interne Temperatur 80 °C (176 °F) Controller — Alarm interne Temperatur
Interne Temperatur — Geringfligige 85 °C (185 °F) Controller — interne Auslésung
Auslésung
Interne Temperatur — Schwerwiegende 100 °C (212 °F)
Auslésung

Eine Alarmbedingung wird aufgehoben, wenn die interne Temperatur des LTMR
-Controllers auf unter 80 °C (176 °F) absinkt.

Blockschaltplan

Controller internal temperature alarm and trip:

> T>80°C — Controller internal temperature alarm
T ——@—— T>85°C ——— Controller internal temperature minor trip
> T>100°C ———- Controller internal temperature major trip
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T Temperatur
T > 80 °C (176 °F) Fester Alarmschwellenwert
T > 85 °C (185 °F) Fester Schwellenwert fur geringfligige Ausldsungen

T >100 °C (212 °F) Fester Schwellenwert fir schwerwiegende Ausldsungen

Controller — Max. interne Temperatur

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

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

Steuerbefehle — Auslosungsdiagnose

Beschreibung

Der LTMR-Controller fiihrt Diagnosetests aus, mit denen die ordnungsgemafie
Funktion von Steuerbefehlen erfasst und Giberwacht wird.

Die Steuerbefehle enthalten vier Diagnosefunktionen:
» Prifung Startbefehl
» Prifung ausfiihren
» Prifung Stoppbefehl
» Prifung stoppen

Parametereinstellungen

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

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

Prifung Startbefehl

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

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

» Die Prifung des Startbefehls endet, wenn der Motor am 1-Sekunden-
Verzdgerungspunkt den Start- oder Laufstatus (lavg > 20 % FLC) hat. Dann
beginnt ,Prufung ausfiihren®.
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Prufung ausfihren

Durch ,Prafung ausfihren® wird der LTMR-Controller veranlasst, den Hauptschaltkreis
kontinuierlich zu Gberwachen, um den Stromfluss sicherzustellen.

~Prufung ausfliihren“ meldet eine Auslésung oder einen Alarm, wenn der
Phasenstrom-Mittelwert langer als 0,5 Sekunden ohne Stoppbefehl nicht erkannt
wird.

,Prufung ausfihren® endet, wenn ein Stoppbefehl ausgeflhrt wird.

Priufung Stoppbefehl

Die Prifung des Stoppbefehls beginnt nach einem Stoppbefehl und veranlasst den
LTMR-Controller, den Hauptschaltkreis zu Gberwachen und sicherzustellen, dass kein
Strom flief3t.

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

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

Prifung stoppen

Durch ,Prifung stoppen® wird der LTMR-Controller veranlasst, den Hauptschaltkreis
kontinuierlich zu Gberwachen, um sicherzustellen, dass kein Strom flielt.

« ,Prifung stoppen® meldet eine Auslosung oder einen Alarm fir ,Prifung
stoppen®, wenn der Phasenstrom-Mittelwert Ianger als 0,5 Sekunden nach einem
Stoppbefehl erkannt wird.

« ,Prufung stoppen” endet, wenn ein Laufbefehl ausgefihrt wird.
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Zeitliche Abfolge

Das nachfolgende Schaubild zeigt die zeitliche Abfolge fiir eine Prifung des Start-
bzw. des Stoppbefehls:

Start Command j

L

Start Command Check —%

Stop Command

Stop Command Check

Main Circuit Current

1 Normalbetrieb
2 Bedingung fiir Auslésungen oder Alarme

3 Der LTMR-Controller Giberwacht den Hauptschaltkreis, um zu prifen, ob Strom
anliegt.

4 Der LTMR-Controller Uberwacht den Hauptschaltkreis, um zu prifen, ob kein Strom
anliegt.

5 Der LTMR-Controller meldet eine Auslésung und/oder einen Alarm fiir die Prifung
des Startbefehls, wenn nach einer Sekunde kein Strom festgestellt wird.

6 Der LTMR-Controller meldet eine Auslésung und/oder einen Alarm fur die Prifung
des Stoppbefehls, wenn nach einer Sekunde Strom festgestellt wird.
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Das nachfolgende Schaubild zeigt die zeitliche Abfolge fiir ,Priifung ausfiihren“ bzw.
.Prufung stoppen®:

Start Command —H

Run Check / %

Stop Command

Stop Check / %_‘

N

| 7 A~§ \ N\\%
Main Circuit Current ‘ &\& %

@
®

S
®)

1 Normalbetrieb
2 Bedingung flr Auslésungen oder Alarme

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

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

5 Der LTMR-Controller meldet eine Auslésung und/oder einen Alarm fir ,Prifung
ausfuhren®, wenn langer als 0,5 Sekunden kein Strom erkannt wird, ohne dass ein
Stoppbefehl vorliegt.

6 Der LTMR-Controller meldet eine Auslésung und/oder einen Alarm fir ,Prifung
stoppen®, wenn langer als 0,5 Sekunden Strom gemessen wird, ohne dass ein
Startbefehl vorliegt.

7 Weniger als 0,5 Sekunden lang flief3t kein Strom.
8 Weniger als 0,5 Sekunden lang flief3t Strom.

Verdrahtungsauslosungen

Beschreibung

Der LTMR-Controller prift externe Verdrahtungsanschliisse und meldet eine
Auslésung, wenn er Verdrahtungsfehler oder Konflikte mit externer Verdrahtung
feststellt. Der LTMR-Controller kann vier Verkabelungsfehler erkennen:

» Stromwandler-Umkehr — Erkannter Fehler
* Phasenkonfiguration — Erkannter Fehler

» Erkannte Fehler in der Verdrahtung des Motortemperaturfiihlers (Kurzschluss
oder Drahtbruch)

Wenn der LTMR-Controller mit dem linken Port des LTME-Erweiterungsmoduls
verbunden ist, ergibt die Frequenzmessung ein falsches Ergebnis. Aus diesem Grund
sollte die LTMCCO004-Anschlussbriicke verwendet werden, um Auslésungen zu
vermeiden.

Auslosungserkennung aktivieren

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

Stromwandler-Umkehr — Erkannter Fehler

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

Diese Funktion kann aktiviert und deaktiviert werden.

Phasenkonfiguration — Erkannter Fehler

Der LTMR-Controller untersucht, ob alle drei Motorphasen auf Pegelstrom eingestellt
sind, und prift dann die Parametereinstellungen fiir die Motorphasen. Der LTMR-
Controller meldet einen erkannten Fehler, wenn er Strom in Phase 2 feststellt und der
LTMR -Controller fiir den einphasigen Betrieb konfiguriert ist.

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

Motortemperaturfihler — Erkannte Fehler

Wenn der LTMR-Controller fiir den Schutz des Motortemperaturfihlers konfiguriert ist,
bietet der LTMR Funktionen zur Erkennung von Kurzschliissen und Drahtbriichen fir
das Temperaturfiihlelement.

Der LTMR-Controller signalisiert einen erkannten Fehler, wenn der berechnete
Widerstand an den Klemmen T1 und T2:

» unter den festen Schwellenwert fiir Kurzschlusserkennung fallt (Auslésungscode
= 34) oder

» den festen Schwellenwert fur Kurzschlusserkennung tberschreitet
(Auslésungscode = 35)

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

Die Schwellenwerte fir Kurzschluss- und Drahtbrucherkennung haben keine
Ausldsezeitverzogerung. Der Kurzschluss- und Drahtbrucherkennung sind keine
Alarme zugewiesen.

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

Dieser Schutz wird aktiviert, wenn ein Temperaturfiihler eingesetzt und konfiguriert ist,
und kann nicht deaktiviert werden.
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Die Funktion ,Motor Temperaturfiihler” verfligt Giber folgende Merkmale:

Kenndaten Wert

Einheit Q

Normaler Betriebsbereich 15-6500 W
Genauigkeit bei 15 Q: +/- 10 %

bei 6500 Q: +/-5 %
Aufldsung 0,1Q

Aktualisierungsrate 100 ms

Die festen Schwellwerts flir Kurzschluss- und Drahtbrucherkennungsfunktionen

lauten:
Erkennungsfunktion Feste Resultate fiir ,,PTC binar“, ,,PT100“ oder Genauigkeit
»PTCI/NTC analog*

Schwellwert 15Q +/-10 %
Kurzschlusserkennung

Erneutes SchlieRen 20Q +/-10 %

Schwellwert 6500 Q +-5%
Drahtbrucherkennung

Erneutes SchlieRen 6000 Q +-5%

Konfigurationsprufsumme

Beschreibung

Der LTMR-Controller berechnet eine Prifsumme aus Parametern, basierend auf allen
Konfigurationsregistern. Der EEPROM-Code flr erkannte Fehler (64) wird gemeldet.

Kommunikationsverlust

Beschreibung

Der LTMR-Controller iberwacht die Kommunikation tber:
« den Netzwerk-Port
e den HMI-Port

Einstellungen fur den Netzwerk-Port

Der LTMR-Controller Gberwacht die Netzwerkkommunikation und erstellt sowohl
einen Auslésungs- als auch einen Alarmbericht, wenn die Netzwerkkommunikation
unterbrochen wird.

* Auf LTMR-Ethernet-Controllern, die mit dem EtherNet/IP- oder Modbus/TC-
Kommunikationsprotokoll konfiguriert sind, wird ein Kommunikationsverlust
erkannt, wenn fir einen Zeitraum, der dem Timeout fir Kommunikationsverlust
des Netzwerk-Ports entspricht, oder langer kein Datenaustausch mit der Primar-
IP stattgefunden hat. Die Primar-IP muss konfiguriert werden, damit ein
Kommunikationsverlust erfasst werden kann.

+ Bei LTMR Modbus-Controllern wird ein Kommunikationsverlust festgestellt, wenn
Uber einen Zeitraum, der dem Timeout fir Kommunikationsverlust des Netzwerk-
Ports entspricht, oder langer kein Datenaustausch stattgefunden hat.
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* Bei LTMR-Controllern mit PROFIBUS DP, CANopen oder DeviceNet wird ein
Kommunikationsverlust im Rahmen des Protokollmanagements ohne spezifische

einstellbare Parameter erkannt.

Die Kommunikation Uber den Netzwerk-Port hat folgende konfigurierbare
Einstellungen:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Netzwerk-Port — Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Netzwerk-Port — Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Timeout fur Kommunikationsverlust des Netzwerk- | 0,01-99,99 s 2s
Ports (fur Ethernet- und Modbus-Controller)
In Schritten von 0,01 s

Netzwerk-Port — Fallback-Einstellung3(1) * Halt 0.1,0.2 aus

* Betrieb

¢« 0.1,0.2aus

« 0.1,0.2¢€in

+ O.1aus

+ O.2aus
Primar-IP-Adresse (nur fur Ethernet-Controller) 0.0.0.0 bis 255.255.255.255 0.0.0.0

Parametereinstellungen fiir den HMI-Port

Der LTMR-Controller tberwacht die Kommunikation Gber den HMI-Port und meldet
sowohl einen Alarm als auch eine Auslésung, wenn mehr als 7 Sekunden lang keine
glltige Kommunikation Gber den HMI-Port erfolgt.

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

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
HMI-Port — Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
HMI-Port — Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
HMI-Port — Fallback-Einstellung3 * Halt 0.1,0.2 aus
* Betrieb
+ 0.1,0.2aus
+ 0.1,02ein
+ O.1aus
+ O.2aus

Fallback-Bedingung

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

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

» den Betriebsmodus (siehe Betriebsmodi, Seite 149)

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

3. Der Betriebsmodus hat Einfluss auf die konfigurierbaren Parameter fiir die Fallback-Einstellungen des Netzwerk-Ports.

58

DOCA0127DE-03



Mess- und Uberwachungsfunktionen

Zu den Fallback-Einstellungen kénnen folgende Optionen gehdren:

Port-Fallback-Einstellung

Beschreibung

Halt (0.1, 0.2) Weist den LTMR-Controller an, den Status der Logikausgange O.1 und O.2 zum Zeitpunkt des
Kommunikationsverlusts zu halten.

Betrieb Weist den LTMR-Controller an, den Betriebsbefehl fiir eine 2-Schritt-Steuersequenz bei
Kommunikationsverlust auszufiihren.

0.1, 0.2 Off Weist den LTMR-Controller an, beide Logikausgéange O.1 und O.2 nach einem
Kommunikationsverlust auszuschalten.

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

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

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

einzuschalten.

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

Motormanagement-Controller

Port-Fallback-Einstellung

Betriebsmodus

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

fisch

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

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

0.1, 0.2 Off Ja Ja Ja Ja Ja Ja

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

0.1 Ein Ja Ja Ja Anz. Ja Ja

0.2 Ein Ja Ja Ja Anz. Ja Ja

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

Zeit bis Auslosung

Beschreibung

Eigenschaften

Wenn eine thermische Uberlastbedingung vorliegt, dann meldet der LTMR-Controller

die Zeit bis zur Auslésung im Parameter ,Zeit bis Auslésung®, bevor die Auslésung
auftritt.

Wenn keine thermische Uberlastbedingung im LTMR-Controller vorliegt, dann
zeichnet der LTMR-Controller den Wert 9999 fiir die Zeit bis zur Auslésung auf, um
den Anschein eines Auslésezustands zu vermeiden.

Wenn der Motor Uber einen zuséatzlichen Lufter verfligt und der Parameter ,Motor -
Kihlung per Hilfslifter” gesetzt wurde, dann verkiirzt sich die Kiihlungszeit um das
Vierfache.

Die Funktion ,Zeit bis Auslésung® verfigt Uber folgende Merkmale:
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Kenndaten Wert
Einheit s
Genauigkeit +/-10 %
Aufldsung 1s
Aktualisierungsrate 100 ms

LTMR-Konfigurationsauslosung

Beschreibung

Der LTMR-Controller prift die im Konfigurationsmodus eingestellten Parameter fiir
Laststromwandler.

Eine LTMR-Konfigurationsauslésung wird erkannt, wenn die Parameter

,Last Stromwandler — Primarstrom®, ,Last Stromwandler — Sekundarstrom* und

,Last Stromwandler — mehrere Durchlaufe” nicht gultig sind, und es wird eine System-
und Gerateluberwachungsausldsung ausgeldst. Sobald die Parameter richtig sind,
wird die Ausldsebedingung geldscht. Solange die Parameter nicht gultig sind, bleibt
der LTMR-Controller im Konfigurationsmodus.

LTME-Konfigurationsauslosung und -alarm

Beschreibung

Der LTMR-Controller pruft das Vorhandensein des LTME-Erweiterungsmoduls. Sollte
dieses nicht vorhanden sein, wird eine System- und Geréatelberwachungsausldsung
ausgelost.

LTME-Konfigurationsauslosung

LTME-Konfigurationsauslosung:

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

» Eine Verzdgerungseinstellung ist nicht vorhanden.

» Die Auslésebedingung wird aufgehoben, wenn keine Schutzauslésung vorliegt,
fur die ein LTME vorhanden sein muss, oder wenn ein geeignetes LTME
vorhanden ist und der LTMR aus- und wieder eingeschaltet wurde.

LTME-Konfigurationsalarm

LTME-Konfigurationsalarm:

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

» Der Alarm wird aufgehoben, wenn kein Schutzalarm aktiviert ist, fir den ein
LTME vorhanden sein muss, oder wenn ein geeignetes LTME vorhanden ist und
der LTMR aus- und wieder eingeschaltet wurde.
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Externe Auslosung

Beschreibung

Der LTMR-Controller verfiigt GUber eine externe Auslésefunktion, die in einem
externen, an den Controller angeschlossenen System aufgetretene Fehler erkennt.

Eine externe Auslésung wird durch Einstellen eines Bits im ,Register 1,
Anwenderspezifische Logik® ausgelost (siehe nachfolgende Tabelle). Diese externe
Ausloésung versetzt den Controller auf der Grundlage verschiedener
Systemparameter in einen Auslésezustand.

Eine externe Ausldsung kann nur durch Léschen des externen Auslésebits im
Register zuriickgesetzt werden.

Externe Auslosung — Parametereinstellungen

Parameter Beschreibung

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

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

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

Zahler fur Auslosungen und Alarme

Uberblick

Der LTMR-Controller zahlt die aufgetretenen Auslésungen und Alarme und und
zeichnet diese Anzahl auf. Auflerdem zahlt er die Anzahl der automatischen Reset-
Versuche. Diese Informationen sind zur Unterstitzung der Systemleistung und
-wartung zuganglich.
Die Zahler fir Auslésungen und Alarme sind lber folgende Gerate zuganglich:

« einen PC, auf dem SoMove mit dem TeSys T DTM lauft

+ ein HMI-Gerat

« eine SPS Uber den Netzwerk-Port

Zahler fur Auslosungen und Alarme — Einfuhrung

Alarmerkennung

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

Auslosungserkennung

Der LTMR-Controller kann eine Ausldsung erst erkennen, wenn bestimmte
Voraussetzungen erfiillt sind. Zu diesen Voraussetzungen kénnen zahlen:
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Zahler

Zahlerloschung

» die Auslésungserkennungsfunktion muss aktiviert sein

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

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

Bei Erkennung einer Ausldsung erhoht der LTMR-Controller mindestens zwei Zahler:
» einen Zahler fur die jeweilige Ausldsung und
» einen Zahler fur alle Ausldsungen

Wenn ein Alarm erkannt wird, erhéht der LTMR-Controller einen einzelnen Zahler fir
alle Alarme. Erkennt der LTMR -Controller jedoch einen Alarm aufgrund thermischer
Uberlast, erhoht er auch den Zahler fiir ,Thermische Uberlast — Alarm®.

Ein Z&hler enthalt einen Wert zwischen 0 und 65.535 und erhéht diesen um den Wert
1, wenn eine Auslésung, ein Alarm oder ein Reset-Ereignis erfasst wird. Ein Zahler
stoppt die Erhéhung bei Erreichen eines Werts von 65.535.

Wird eine Ausldsung automatisch zurtickgesetzt, erhoht der LTMR-Controller nur den
Zahler fir Auto-Resets. Bei einem Ausfall der Spannungsversorgung bleiben die
Zahler gespeichert.

Alle Ausldsungs- und Alarmzahler werden durch Ausfiihren von ,Ldschbefehl —
Statistik“ oder ,Loschbefehl — Alles* auf 0 zurtickgesetzt.

Zahler fur alle Auslosungen

Beschreibung

Der Parameter ,Ausldsungszahler® enthalt die Anzahl der Auslésungen, die seit der
letzten Ausfihrung des Loschbefehls fur alle Statistiken aufgetreten sind.

Der Parameter ,Auslésungszahler wird um den Wert 1 erhéht, wenn der LTMR-
Controller eine Ausldsung erkennt.

Zahler fur alle Alarme

Beschreibung

Der Parameter ,Alarmzahler” enthalt die Anzahl der Alarme, die seit der letzten
Ausfiihrung des Loschbefehls fiir alle Statistiken aufgetreten sind.

Der Parameter ,Alarmzahler” wird um den Wert 1 erhoht, wenn der LTMR-Controller
einen Alarm erkennt.
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Zahler Automatisches Ruiicksetzen

Beschreibung

Der Parameter ,Autom. Riicksetzen — Zahler enthalt die Anzahl der
fehlgeschlagenen Versuche des LTMR-Controllers, eine Auslésung automatisch
zurlickzusetzen. Dieser Parameter wird fiir die drei Gruppen fiir Auslosungen von
automatischem Rucksetzen verwendet.

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

Informationen zum Auslésungsmanagement finden Sie unter
Auslésungsmanagement und Loschbefehle, Seite 175.

Zahler fur Schutzauslosungen und -alarme

Schutzauslosungszahler

Schutzalarmzahler

Die Schutzauslésungszahler umfassen:
« Strom Phasenunsymmetrie — Auslésungszéhlung
» Strom Phasenverlust — Auslésungszahlung
+ Strom Phasenumkehr — Auslésungszahlung
» Erdschlussstrom — Auslésungszahlung
+ Blockierung — Auslésungszahlung
» Schweranlauf — Auslésungszéhlung
» Motortemperaturfiihler — Auslésungszahlung
+ Uberleistungsfaktor — Auslésungszahlung
+ Uberstrom — Auslésungszahlung
+ Uberleistung — Ausldsungszahlung
+ Uberspannung — Auslésungszahlung
+ Thermische Uberlast — Auslésungszahlung
* Unterleistungsfaktor — Ausldsungszahlung
* Unterstrom — Ausldsungszahlung
* Unterleistung — Auslésungszahlung
* Unterspannung — Auslésungszahlung
* Spannung Phasenunsymmetrie — Auslésungszahlung
+ Spannung Phasenverlust — Auslésungszahlung
» Spannung Phasenumkehr — Auslésungszahlung

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

Wenn ein Alarm, einschlieRlich des Alarms fiir thermische Uberlast, auftritt, erhéht der

LTMR-Controller den Parameter ,Alarmzahler”.
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Steuerbefehle — Auslosungszahler

Beschreibung

Eine Diagnose-Ausldsung tritt auf, wenn der LTMR-Controller einen der folgenden
erkannten Steuerbefehlsfehler erfasst:

» Erkannte Fehler bei Priifung des Startbefehls
» Erkannte Fehler bei Prifung des Stoppbefehls
» Erkannte Fehler bei ,Priifung stoppen®

+ Erkannte Fehler bei ,Prifung ausfihren®

Informationen zu diesen Steuerbefehlsfunktionen finden Sie unter Steuerbefehle —
Auslésungsdiagnose, Seite 52.

Verdrahtung — Auslosungszahler

Beschreibung

Der Parameter ,Verdrahtung — Auslésungszahlung“ enthalt die Gesamtzahl der
folgenden Verdrahtungsauslésungen, die seit der letzten Ausfiihrung des
Statistikldschbefehls aufgetreten sind:

» Verdrahtungsausldsung, die ausgeldst wird durch Folgendes:
o Stromwandler-Umkehr — Erkannter Fehler
o Phasenkonfiguration — Erkannter Fehler
o Erkannter Verdrahtungsfehler am Motortemperaturfiihler
» Spannungshasenumkehr — Auslésung
» Stromphasenumkehr — Auslésung

Der LTMR-Controller erhéht den Parameter ,Verdrahtung — Auslésungszahlung®
immer dann um den Wert 1, wenn eine der drei zuvor genannten Auslésungen auftritt.
Informationen zu erkannten Verdrahtungsfehlern und damit verbundenen
Ausldsungen finden Sie unter Verdrahtungsauslésungen, Seite 55.

Zahler fur Kommunikationsverlust

Beschreibung
Erkannte Auslésungen fiir die folgenden Kommunikationsfunktionen:

Zahler Inhalt

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

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

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

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

Netzwerk-Port — Auslésungszahlung Gibt an, wie oft die Kommunikation Uber den Netzwerk-Port verloren gegangen ist.
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Zahler fiur interne Auslosungen

Beschreibung

Erkannte Auslésungen fiir die folgenden internen Auslésungen:

Zahler Inhalt

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

Informationen zu internen Auslésungen finden Sie unter Controller — interne Auslosung, Seite 49.

Interner Port — Auslésungszahlung Die Anzahl interner Kommunikationsauslésungen des LTMR-Controllers, plus die Anzahl der
fehlgeschlagenen Versuche, das Netzwerk-Kommunikationsmodul zu identifizieren.

Auslosungshistorie

Auslosungshistorie
Der LTMR-Controller speichert eine Historie von LTMR-Controller-Daten, die zum
Zeitpunkt der letzten flinf Auslésungen aufgezeichnet wurden. Auslésung n-0 enthalt
die jungste Auslésungsaufzeichnung, Ausldsung n-4 die dlteste noch gespeicherte
Ausldsungsaufzeichnung.
Jeder Ausldsungsdatensatz enthalt folgende Informationen:
* Auslésungscode
« Datum und Uhrzeit
+ Einstellwerte
o Motor — Volllaststrom — Verhéltnis (% FLCmax)
* Messwerte
o Niveau Warmekapazitat
o Strommittelwert-Verhaltnis
o L1-, L2-, L3-Strom Verhaltnis
o % Erdschlussstrom
o Max. Volllaststrom
o Strom - Phasenunsymmetrie
o Spannung - Phasenunsymmetrie
o Leistungsfaktor
o Frequenz
o Motor Temperaturfiihler
o Spannungsmittelwert
o L3-L1-Spannung, L1-L2-Spannung, L2-L3-Spannung
o Wirkleistung
Motorhistorie

Ubersicht

Der LTMR-Controller halt Daten zur Motorbetriebsstatistik nach und speichert sie.
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Die Motorstatistik ist tGber folgende Einrichtungen zugéanglich:
+ einen PC, auf dem SoMove mit dem TeSys T DTM lauft
* ein HMI-Gerat
» eine SPS lUber den Netzwerk-Port

Motor - Anlaufzahler

Beschreibung

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

* Motor - Anlaufzahler
* Motor — Anlaufzahler LO1 (Starts Logikausgang O.1)
* Motor - Anlaufzéhler LO2 (Starts Logikausgang O.2)
Der Léschbefehl ,Statistik” setzt den Parameter ,Motor - Anlaufzahler” auf 0 zurlck.

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

Motor - Zahler Anlaufe pro Stunde

Beschreibung

Der LTMR-Controller verfolgt die Zahl der Motoranlaufe der vergangenen Stunde
nach und speichert den Wert im Parameter ,Motor — Zahler Anlaufe pro Stunde®.

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

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

Kenndaten
Die Funktion ,Motoranlaufe pro Stunde® verflgt Uber folgende Merkmale:
Merkmal Wert
Genauigkeit 5 Minuten (+ 0/— 5 Minuten)
Aufldsung 5 Minuten
Aktualisierungsrate 100 ms
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Lastabwurf - Zahler

Beschreibung

Der Parameter ,Lastabwurf - Zahler* enthalt die Haufigkeit, mit der die
Lastabwurfschutzfunktion seit der letzten Ausfihrung des Statistikléschbefehls
aktiviert wurde.

Informationen zur Lastabwurfschutzfunktion finden Sie unter Lastabwurf, Seite 123.

Zahler fur automatischen Neustart

Beschreibung

Es sind drei Typen von Zahlstatistiken vorhanden:
+ Autom. Neustart - Z&hler sofortiger Start
* Autom. Neustart - Zahler verzogerter Start
* Autom. Neustart — Zahler manueller Start

Informationen zur Schutzfunktion Automatischer Neustart finden Sie unter
Automatischer Neustart, Seite 126.

Motor - Letzter Anlauf - Strom

Beschreibung
Der LTMR-Controller misst den maximalen Stromwert, der beim letzten Anlauf des
Motors erreicht wurde, und meldet den Wert im Parameter ,Motor — Letzter Anlauf —
Strom* fur die Systemanalyse zu Wartungszwecken.
Dieser Wert kann auch zur Konfiguration der Einstellung fiir den Schweranlauf-
Schwellwert in der Schutzfunktion ,Schweranlauf verwendet werden.
Der Wert wird nicht im nicht-flichtigen Speicher abgelegt: bei einem Aus- und
anschlieBenden Wiedereinschalten geht er verloren.
Eigenschaften
Die Funktion ,Letzter Anlauf - Strom* umfasst folgende Merkmale:
Kenndaten Wert
Einheit % von FLC
Genauigkeit +/— 1 % fur Versionen mit 8 A und 27 A
+/— 2 % fur Versionen mit 100 A
Auflésung 1% FLC
Aktualisierungsrate 100 ms
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Motor - Letzter Anlauf - Dauer

Beschreibung

Der LTMR-Controller misst die Dauer des letzten Motoranlaufs und speichert den
Wert im Parameter ,Motor — Letzter Anlauf — Dauer®, damit er bei der Systemanalyse
zu Wartungszwecken verwendet werden kann.

Dieser Wert kann auch bei der Einstellung des Timeouts fur Schweranlauf-
Verzégerung in den Schutzfunktionen ,Schweranlauf und ,Auslésung bei Uberlast®
ndtzlich sein.

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

Kenndaten
Die Funktion ,Motor - Letzter Anlauf - Dauer® verfugt Uber folgende Merkmale:
Merkmal Wert
Einheit s
Genauigkeit +-1%
Aufldsung 1s
Aktualisierungsrate 1s
Laufzeit

Beschreibung

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

Systembetriebsstatus

Ubersicht

Der LTMR-Controller Giberwacht den Motorbetriebszustand und die erforderliche
Mindestverzogerung fir einen Neustart des Motors.

Der Zugriff auf die Motorzustande erfolgt iber:
» einen PC, auf dem SoMove mit dem TeSys T DTM lauft
» ein HMI-Gerat
» eine SPS uber den Netzwerk-Port
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Motorstatus
Beschreibung
Der LTMR-Controller halt den Motorstatus nach und meldet die folgenden Stati durch
Setzen der entsprechenden booleschen Parameter:
Motorstatus Parameter
Betrieb Motor - Betrieb
Ready System bereit
Anlauf Motor - Anlauf
HINWEIS: Der Status des Bits fur ,System bereit* (455.0) verhindert nicht die
Aktivierung der Ausgange durch das System. Das Bit ,System bereit* wird nur fir
Ruckmeldungen an die SPS verwendet.
Mindestverzogerung
Beschreibung

Eigenschaften

Der LTMR-Controller verfolgt die bis zum Neustart des Motors verbleibende Zeit in
Abhéangigkeit eines der folgenden Ereignisse:

* Automatisches Rucksetzen, Seite 179

» Thermische Uberlast, Seite 74

» Schneller Zyklus Verriegelung, Seite 91

» Lastabwurf (,Load Shedding®), Seite 123
» Automatischer Neustart, Seite 126

+ Ubergangszeit

Wenn mehr als ein Timer aktiv ist, zeigt der Parameter den maximalen Timerwert an,
der die Mindestverzdgerung fiir das Rlcksetzen der Auslosereaktion oder der
Steuerfunktion darstellt.

HINWEIS: Auch bei ausgeschaltetem LTMR wird die Zeit (ber mindestens 30
Min. nachgehalten.

Die Funktion ,Autom. Riicksetzen — Min. Verzdgerung“ verfiigt iber folgende
Merkmale:

Kenndaten Wert
Einheit s
Genauigkeit +1%
Auflésung 1s
Aktualisierungsrate 1s
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Motorschutzfunktionen

Ubersicht

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

Motorschutzfunktionen — Einfuhrung

Ubersicht

Definitionen

In diesem Abschnitt werden die Motorschutzfunktionen des LTMR-Controllers,
einschlieRlich der Schutzparameter und ihrer Eigenschaften, beschrieben.

Definierte Funktionen und Daten

Der LTMR-Controller tberwacht die Parameter fur Strom, Erdschlussstrom und
Motortemperaturfhler. Wenn der LTMR-Controller an ein Erweiterungsmodul
angeschlossen ist, dann tberwacht er auRerdem die Spannungs- und
Leistungsparameter. Der LTMR-Controller verwendet diese Parameter in
Schutzfunktionen, um Auslése- und Alarmbedingungen zu erkennen. Die Reaktion
des LTMR-Controllers auf Auslése- und Alarmbedingungen erfolgt auf eine
festgelegte, von den vordefinierten Betriebsmodi abhangige Weise. Logikausgang
0.4 wird bei einer Auslésung und Logikausgang O.3 bei einem Alarm aktiviert.
Informationen zu den vordefinierten Betriebsmodi finden Sie unter Betriebsmodi,
Seite 149.

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

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

Anwenderspezifische Funktionen und Daten

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

Im anwenderspezifischen Logik-Editor kdnnen Sie einen anwenderspezifischen
Betriebsmodus durch folgende MaRnahmen erstellen:

+ Andern der Reaktionen des LTMR-Controllers auf Schutzauslésungen oder
-alarme

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

70
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Auslosungen

Alarme

Eine Ausldsung weist auf einen ernsten unerwiinschten Betriebszustand hin.
Auslésungsbezogene Parameter kdnnen fir die meisten Schutzfunktionen
konfiguriert werden.

Zu den Reaktionen des LTMR-Controllers auf eine Auslésung gehodren:
» Kontakte des Ausgangs O.4:
o Kontakt 95-96 ist offen.
o Kontakt 97-98 ist geschlossen.
+ Bei LTMR-Ethernet-Controllern: Alarm/MS-LED leuchtet

o Geringfligige Auslosung, wenn die LED einmal pro Sekunde rot blinkt (nur
EtherNet/IP).

o Geringfligige Auslésung, wenn die LED rotes Dauerlicht zeigt (nur Modbus/
TCP).

o Schwerwiegende Auslosung, wenn die LED rotes Dauerlicht zeigt.
+ Beianderen LTMR-Controllern: Alarm-LED leuchtet (rotes Dauerlicht)
+ Die Auslésestatusbits sind in einem Auslosungsparameter gesetzt.

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

+ Eine Auslésestatusanzeige erscheint im TeSys T DTM (sofern angeschlossen).

Der LTMR-Controller zahlt die Auslésungen fiir jede Schutzfunktion und zeichnet
diese Informationen auf.

Eine Ausldsung ist noch nicht geldscht, wenn die zugrunde liegende Ursache nach
dem Auftreten der Auslésung behoben wird. Zum Léschen der Auslésung muss der
LTMR-Controller zuriickgesetzt werden. Weitere Informationen hierzu finden Sie unter
Auslésungsmanagement — Einflihrung, Seite 175.

Ein Alarm weist auf einen weniger ernsthaften, aber dennoch unerwiinschten
Betriebszustand hin. Ein Alarm weist darauf hin, dass méglicherweise
KorrekturmalRnahmen erforderlich sind, um den unerwiinschten Zustand zu beheben.
Wird der Alarm nicht aufgehoben, kann er zu einer Auslésebedingung flhren. Fir die
meisten Schutzfunktionen kdnnen alarmbezogene Parameter konfiguriert werden.

Zu den Reaktionen des LTMR-Controllers auf einem Alarm gehdren:
» Ausgang 0.3 ist geschlossen.
+ Bei LTMR-Ethernet-Controllern: Alarm/MS-LED blinkt (nur Modbus/TCP)
+ Bei anderen LTMR-Controllern: Alarm-LED blinkt rot (zweimal pro Sekunde)
+ Die Alarmstatusbits sind in einem Alarmparameter gesetzt
+ Eine Textmeldung wird an einem HMI-Bildschirm angezeigt (falls angeschlossen)
» Eine Alarmstatusanzeige erscheint im TeSys T DTM

HINWEIS: Fur einige Schutzfunktionen wird der gleiche Schwellenwert fur die
Alarmerkennung und die Auslésungserkennung verwendet. Flr andere
Schutzfunktionen hat die Alarmerkennung einen separaten Alarmschwellenwert.

Der LTMR-Controller I6scht den Alarm, wenn der gemessene Wert den
Alarmschwellwert nicht mehr Uberschreitet — plus oder minus eines Hysteresebands
von 5 %.
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Merkmale der Motorschutzfunktionen

Betrieb

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

I>1s1 Inst > Alarm

Timer

> Is2 Inst T 0 - Trip

I Messwert des (iberwachten Parameters
Is1 Alarmschwellenwert-Einstellung

Is2 Ausléseschwellenwert-Einstellung

T Ausldsetimeout-Einstellung

Inst Momentane Alarm-/Auslésungserkennung

Einstellungen

Einige Schutzfunktionen verfiigen Gber konfigurierbare Einstellungen, darunter:

» Schwellenwert fir Auslésung: Eine Grenzwerteinstellung fur den tberwachten
Parameter, die eine Auslosung der Schutzfunktion ausldst.

» Alarmschwellenwert: Eine Grenzwerteinstellung fir den Uberwachten Parameter,
die einen Alarm der Schutzfunktion auslost.

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

» Kennlinie der Ausldsekurve (TCC): Der LTMR-Controller verfligt Gber eine
eindeutige Ausldsekennlinie flr alle Schutzfunktionen, mit Ausnahme der
Funktion ,Thermische Uberlast — Invers therm*, die sowohl eine inverse als auch
eine eindeutige Ausldsekennlinie beinhaltet (siehe nachfolgende Beschreibung).
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Eindeutige TCC: Die Dauer des Ausl6setimeouts bleibt konstant, unabhangig von
Anderungen der gemessenen GrofRe (Strom) — wie im nachfolgenden Schaubild

gezeigt:
‘ t
- |-
No operation Delayed operation
T -~~~ =—-=——- | ]

\ Delay
|

I h_

Is

Inverse TCC: Die Dauer der Zeitverzégerung andert sich invers zum Wert der
gemessenen GroRe (hier: Warmegrenzleistung). Wenn der Wert der gemessenen
GroRe ansteigt, erhoht sich auch das Gefahrenrisiko. Dies fiihrt zu einer Verkiirzung
der Zeitverzdgerung, wie im folgenden Schaubild verdeutlicht.

‘t

No operation

Delayed operation

Hysterese

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

« vom Schwellwert der oberen Grenzschwellwerte subtrahiert,
« zum Schwellwert der unteren Grenzschwellwerte hinzu addiert.
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Das folgende Schaubild zeigt das logische Ergebnis des Messvorgangs (Unv), wenn
die Hysterese auf einen oberen Grenzschwellwert angewendet wird:

Is2

Y-

d Prozentsatz Hysterese

Motorschutzfunktionen

Ubersicht

Dieser Abschnitt beschreibt die thermischen Motorschutzfunktionen des LTMR-
Controllers.

Thermische Uberlast

Uberblick

Der LTMR-Controller kann durch Auswahl von einer der folgenden Einstellungen fiir
Thermoschutz konfiguriert werden:

* Invers therm., Seite 75 (Werkseinstellung)
+ Eindeutige Zeit, Seite 79

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

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Thermische Uberlast verfiigt ber die nachstehenden konfigurierbaren
Parametereinstellungen, die fir jede Auslésestromkennlinie gelten:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung

Modus * Invers therm. Invers therm.
Eindeutige Zeit

Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren
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Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren
Motorkiihlung durch HilfslUfter Aktivieren/Deaktivieren Sperren

Thermische Uberlast — Invers therm.

Beschreibung

Wenn Sie den Parameter , Thermische Uberlast — Modus* auf Invers therm.
einstellen und eine Motorausloseklasse auswahlen, Gberwacht der LTMR-Controller
die verwendete Warmegrenzleistung des Motors und gibt Folgendes aus:

« Einen Alarm, wenn die verwendete Warmegrenzleistung einen konfigurierten
Alarmschwellenwert Uberschreitet

* Eine Auslésung, wenn die verwendete Warmegrenzleistung tber 100% liegt

AVORSICHT

GEFAHR DER MOTORUBERHITZUNG

Der Parameter ,Motor Ausl0seklasse® muss auf die Motoreigenschaften fir
thermische Uberlast eingestellt werden. Lesen Sie die Anweisungen des
Motorherstellers, bevor Sie diesen Parameter einstellen.

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

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

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

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

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

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

Riicksetzen fiir einen Neustart im Notfall

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

Dieser Befehl setzt auRerdem den Parameter ,Schneller Zyklus — Verriegelung
Timeout” zurlick, um einen sofortigen Neustart ohne Verriegelung zu ermdglichen.
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Der Befehl ,Loschen — Alles “ hat keine Ausflihrung von ,Loschen — Niveau
Warmegrenzleistung“ zur Folge.

AWARNUNG

VERLUST DES MOTORSCHUTZES

Das Ldschen des Warmegrenzleistungsniveaus blockiert die thermische
Uberlastsicherung und kann zu einer Geratetiberhitzung und zu einem Brand
fuhren. Fortgesetzter Betrieb mit blockiertem Uberhitzungsschutz sollte sich auf
Anwendungen beschranken, in denen ein sofortiger Neustart wichtig ist.

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

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

* kann nur eine Aktion auRerhalb des LTMR-Controllers (zum Beispiel eine
Senkung der Motorlast) die Auslésebedingung I6schen.

» setzt nur ein Riicksetzbefehl von der giiltigen, im Parameter ,Auslésung —
Rucksetzmodus* konfigurierten Quelle die Ausldsereaktion zurlck.

AWARNUNG

NICHT BESTIMMUNGSGEMASSER GERATEBETRIEB

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

» Der Betrieb der Gerate muss gemaf den ortlichen und nationalen
Sicherheitsvorschriften und -bestimmungen erfolgen.

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

Betrieb

Die Schutzfunktion ,Thermische Uberlast — Invers therm.“ basiert auf einem
Warmemodell des Motors, das zwei Warmebilder kombiniert:

» ein kupferbasiertes Abbild stellt den thermischen Zustand der Stator- und
Rotorwicklungen dar, und

* ein eisenbasiertes Abbild stellt den thermischen Zustand des Motorrahmens dar.
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Funktionsmerkmale

Auf der Grundlage des gemessenen Stroms und der vorgenommenen Einstellung fir
die Motorausléseklasse berticksichtigt der LTMR-Controller nur den héchsten
thermischen Status (Eisen oder Kupfer) zur Berechnung der vom Motor verwendeten
Warmegrenzleistung — wie nachfolgend beschrieben:

0

Heizung Kuhlung

Ocu|l— — — — — — — — — — e

bfe|— ——— " - N T T = =

|

| Kupfer AN -

|

1
Auslésung t

0 Warmewert

ffe Ausldseschwellenwert fiir Eisen
Ocu Ausloseschwellenwert fir Kupfer
t Zeit

Wenn der Auslésemodus ,Invers therm.“ ausgewanhlt ist, wird der Parameter
»~Warmegrenzleistung — Niveau®, der die aufgrund eines Laststroms verwendete
Warmegrenzleistung anzeigt, sowohl im Start- als auch im Betriebsstatus erhoht.
Wenn der LTMR-Controller feststellt, dass das Niveau der Warmegrenzleistung (6)
den Ausldseschwellenwert (8 s) Ubersteigt, 16st er eine thermische Uberlastausliésung
aus — wie nachfolgend beschrieben:

0
| | |
Anlauf/In Betrieb | Auslésezustand | Anlauf/in Betrieb | Auslésezustand
| — Kuhlung | | — Kuhlung
| | |
1 I [V

| | |
| | |
| | |
| | |
| | |
| | |
| | |
I I I

Auslésung Auslésung t

Die Funktionen fiir ,Thermische Uberlast — Invers therm.“ umfassen folgende
Merkmale:

» Eine Einstellung fur die Motorausldseklasse:
o Motor — Ausléseklasse
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» Vier konfigurierbare Schwellenwerte:
o Motorvolllaststrom — Verhaltnis (FLC1)
o Motor — Hohe Drehzahl — Volllaststrom — Verhaltnis (FLC2)
> Thermische Uberlast — Alarmschwellenwert
> Thermische Uberlast — Ausléseriicksetzung — Schwellenwert
* Eine Zeitverzégerung:
o Auslésung — Ricksetzen Timeout
» Zwei Funktionsausgange:
> Thermische Uberlast — Ausldsung
o Thermische Uberlast — Auslésung
+ Zwei Zahlstatistiken:
> Thermische Uberlast — Auslésungszéhlung
o Thermische Uberlast — Alarmzahlung
» Eine Einstellung fur eine externe Kihlung des Motors per Hilfslufter:
o Motor — Kiihlung durch HilfslUfter
» Ein Messwert flr die verwendete Warmegrenzleistung:
o Niveau Warmegrenzleistung

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

Blockschaltplan

1

—_—

12 Imax Bmax
—_————

- .
Bmax > Bs 1 Thermische Uberlast —

Alarm (Inverse Zeit)

13

—_—

Motorkihlung durch Hilfslifter

Bmax > 100 %

= Thermische Uberlast —
Auslésung (Inverse Zeit)

Motor — Ausléseklasse (TC)

Imax Maximaler Strom
Omax Niveau Warmegrenzleistung

0s1 Thermische Uberlast — Alarmschwellenwert

Parametereinstellungen

Die Funktionen fiir ,Thermische Uberlast — Invers therm.“ umfassen folgende
konfigurierbare Parametereinstellungen:
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Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
FLC1, FLC2 * 0,4-8,0 Aiin Schritten von 0,08 A fiir LTMRO08 0,4 Afir LTMRO8

* 1,35-27,0 A in Schritten von 0,27 A fir LTMR27
*  5-100 A in Schritten von 1 A fir LTMR100

«  1,35Afur LTMR27
*  5AflrLTMR100

Alarmschwellenwert

10-100 % der Warmegrenzleistung

85 % der Warmegrenzleistung

Motor — Auslésung Klasse

5-30 in Schritten von 5

5

Auslésung — Riicksetzen
Timeout

50-9999 in Schrittenvon 1 s

480's

Auslésung —
Ricksetzschwellenwert

35-95 % der Warmegrenzleistung

75 % der Warmegrenzleistung

Die Funktionen fiir ,Thermische Uberlast — Invers therm.“ umfassen folgende nicht

konfigurierbare Parametereinstellungen:

Parameter

Feste Einstellung

Thermische Uberlast — Ausléseschwellenwert

100 % Warmegrenzleistung

Technische Kenndaten

Die Funktionen fiir ,Thermische Uberlast — Invers therm.“ umfassen folgende

Merkmale:
Kenndaten Wert
Hysterese -5 % des Alarmschwellenwerts fiir thermische Uberlast

Genauigkeit der Auslosezeit

+/-0,1s

Thermische Uberlast - Eindeutige Zeit

Beschreibung

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

einstellen, dann signalisiert der LTMR-Controller:

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

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

Uberschreitet.
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Funktionsmerkmale

Die Ausldsung , Thermische Uberlast — Eindeutige Zeit“ beinhaltet eine
Zeitverzégerung mit konstanter Gré3e nach einem Startbefehl, bevor der Schutz aktiv
wird, sowie eine Ausldsetimeout-Dauer — wie im nachfolgenden Schaubild
beschrieben:

t

Trip - no operation

Tf---=-=--=-- t

M- =4 - = — — = = — = — — =

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

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

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

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

HINWEIS: Die Konfiguration dieser Schutzfunktion setzt die Konfiguration der
Schweranlauf-Schutzfunktion einschliel3lich des Parameters ,Schweranlauf —
Auslosetimeout” voraus.

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

» Zwei konfigurierbare Schwellwerteinstellungen; eine Einstellung (OC1) wird fur
Motoren mit einer Drehzahl verwendet. Fur Motoren mit zwei Drehzahlen sind
beide Einstellungen erforderlich.

> OC1 (Motor - Volllaststrom - Verhaltnis) oder
o OC2 (Motor - Hohe Drehzahl Volllaststrom - Verhaltnis)
» Eine Zeitverzégerung:

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

+ Zwei Funktionsausgange:
o Thermische Uberlast — Alarm
o Thermische Uberlast — Auslésung
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« Zwei Zahlstatistiken:

> Thermische Uberlast — Auslésungszéhlung
o Thermische Uberlast — Alarmzahlung

Blockschaltplan

Thermal overload alarm and trip:

11 Imax > Is
R Run state — |

» Thermal overload alarm

12 Imax

— = Imax

Imax > Is

13 AND

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

Is Auslose- und Alarmschwellenwert (OC1 oder OC2)

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

(Definite time)

Thermal overload trip

— 4 [ (Definite time)

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

Parameter

Einstellbereich

Werkseinstellung

Schwellenwert fur Auslésung:
*  Motor - Volllastrom Verhaltnis (OC1)
- oder -
*  Motor - Hohe Drehzahl Volllastrom - Verhaltnis (OC2)

5-100 % FLCmax in Schritten von 1 %. 5% FLCmax

Hinweis: Die Einstellungen fiir OC1 und OC2
koénnen direkt (in Ampere) Uber das Menl
Einstellungen eines HMI oder auf der
Registerkarte Parameter des TeSys T DTM

eingestellt werden.

Thermische Uberlast — Auslsung — festgelegtes Timeout (U-Zeit | 1-300 s in Schritten von 1's 10s
oder Uberstromzeit)

Thermische Uberlast — Alarmschwellenwert 20-800 % OC in Schritten von 1 % 80 % OC
Schweranlauf — Auslésetimeout# (V-Zeit) 1-200 s in Schritten von 1's 10s

Technische Kenndaten

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

Eigenschaften Wert
Hysterese -5 % der Alarm- und Ausléseschwellenwerte
Genauigkeit der Auslésezeit +/-0,1s

4. Die Funktion ,Thermische Uberlast — Eindeutige Zeit" setzt voraus, dass gleichzeitig die Schweranlauf-Motorschutzfunktion eingesetzt wird.
Beide Funktionen verwenden die Einstellung ,Schweranlauf — Auslésetimeout”.
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Beispiel
Das folgende Schaubild verdeutlicht eine Auslésung vom Typ , Thermische Uberlast —
Eindeutige Zeit":
I 1 1
| Start state | | Run state ! Trip condition
| ! | . :
| | | I I
| | |
ocle b/ _ N L 7 o ___
: | |
| | I I
I I | O-time I
: ! : | (trip |
| I I | timeout)
| | I I
[ [ [ | |
[ | [ | |
[ [ ! [ [
[ [ ! [ [
| | | \ 1
i D-time (Long start trip timeout) :
OC Ausléseschwellenwert (OC1 oder OC2)
Motortemperaturfiihler
Uberblick

Der LTMR-Controller verfugt Gber zwei Klemmen, T1 und T2, die an ein Element zur
Messung der Motortemperatur angeschlossen werden kdnnen. Auf diese Weise
werden die Motorwicklungen bei hohen Temperaturbedingungen geschiitzt, die
ansonsten zu Beschadigungen oder Beeintrachtigungen fiihren kénnen.

Diese Schutzfunktionen werden aktiviert, wenn eine der folgenden Einstellungen fir
den Parameter ,Motor - Temperaturfuhlertyp® gewahlt ist:

+ PTC binar, Seite 83

* PT100, Seite 84

+ PTC analog, Seite 87
*+ NTC analog, Seite 89

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

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

Wenn der FlUhlertyp gedndert wird, werden die Konfigurationseinstellungen des
LTMR-Controllers fiir die Messung der Motortemperatur auf die Werkseinstellung
zurlickgesetzt. Wenn ein Fihlertyp durch einen anderen Fihler des gleichen Typs
ersetzt wird, bleiben die Einstellwerte erhalten.

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Motor - Temperaturfiuihler hat die folgenden konfigurierbaren
Parametereinstellungen, die fiir den gewahlten Temperaturfihlertyp gelten:
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Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Fihlertyp * Keiner Keiner
* PTC binar
«  PT100
« PTC analog
*« NTC analog
Ausldsung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren

Motor Temperaturfuhler — PTC binar

Beschreibung

Funktionsmerkmale

Blockschaltplan

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

Der LTMR -Controller Uberwacht den Status des Temperaturmesselements und
signalisiert:

» Einen Alarm fiir den Motortemperaturfiihler, wenn der gemessene Widerstand
einen festen Schwellenwert libersteigt.

» Eine Auslésung fiir den Motortemperaturfiihler, wenn der gemessene Widerstand
den gleichen festen Schwellenwert Gbersteigt.

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

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

Die Funktion steht in allen Betriebszustanden zur Verfigung.

Die Funktion ,PTC binar® fuir den Motortemperaturfihler umfasst folgende Merkmale:
» Zwei Funktionsausgange:
o Motortemperaturfihler — Alarm
o Motortemperaturfiihler — Auslésung
» Eine Zahlstatistik:
o Motortemperaturfiihler — Auslésungszahlung

Motor temperature sensor trip/alarm:

g ——— 6>2900 Q —— Motor temperature sensor trip/alarm (PTC Binary)

0 Widerstand des Temperaturmesselements
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Parametereinstellungen

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

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

Technische Kenndaten

Die Funktion ,PTC binar” fir den Motortemperaturflihler umfasst folgende Merkmale:

Kenndaten Wert

Erfassungszeit 0,5-0,6s

Genauigkeit der Erfassungszeit +/-0,1s
Beispiel

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

Trip and alarm

8 Run state condition Run state (resume)

20000QF — - - - ————-—-—— - — -

L7/ o | S T e ——

2900 Q Ausléseschwellenwert
1575 Q Ausléseschwellenwert fir Wiedereinschaltung

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

Motortemperaturfihler - PT100

Beschreibung

Die Funktion ,Motortemperaturfiihler — PT100“ ist aktiviert, wenn der Parameter
»Motor — Temperaturfuhlertyp® auf PT100 eingestellt ist und der LTMR-Controller an
einem im Motor integrierten PT100-Sensor angeschlossen ist.
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Der LTMR -Controller Gberwacht den Status des Temperaturmesselements und
signalisiert:

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

» Eine Auslésung des Motortemperaturfiihlers, wenn die gemessene Temperatur
einen separat eingestellten Ausldseschwellenwert Gbersteigt.

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

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

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

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

Die Funktion steht in allen Betriebszustanden zur Verfigung.
HINWEIS:

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

wobei R = Widerstand (Q).

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

Funktionsmerkmale

Die Motortemperaturfiihler-Funktion PT100 umfasst folgende Merkmale:
« Zwei konfigurierbare Schwellwerte:
o Motortemperaturfiihler — Alarmschwellenwert — Grad
o Motortemperaturfiihler — Ausléseschwellenwert — Grad
+ Zwei Funktionsausgange:
o Motortemperaturfiihler — Alarm
o Motortemperaturfiihler — Auslésung
+ Eine Zahlstatistik:
o Motortemperaturfiihler — Auslésungszahlung
+ Eine Anzeigekonfiguration:
o HMI-Anzeige - Temperaturfihler Grad CF
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Blockschaltplan

Motor temperature sensor alarm:

0 ——— 6 > 6s1

Motor temperature sensor trip:

0 ——— 0 > 0s2

* Motor temperature sensor alarm (PT 100)

* Motor temperature sensor trip (PT 100)

0 Vom PT100-Fihler gemessene Temperatur

0s1 Motortemperaturfiihler — Alarmschwellenwert

0s2 Motortemperaturfiihler — Ausléseschwellenwert

Parametereinstellungen

Die Motortemperaturfiihler-Funktion PT100 umfasst folgende konfigurierbare

Parametereinstellungen:

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

F (1)

Technische Kenndaten

Die Motortemperaturfiihler-Funktion PT100 verfiigt Gber folgende Merkmale:

Kenndaten Wert

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

Genauigkeit der Auslosezeit +/-0,1s
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Beispiel

Das folgende Schaubild zeigt eine Auslésung des Motortemperaturfiihlers PT100 mit
automatischer Ricksetzung und aktivem Betriebsbefehl:

/

0 Run state Trip condition Run state (resume)

0s2

0s3

Reset

0s2 Ausloseschwellenwert

0s3 Ausloseschwellenwert fir Wiedereinschaltung (95 % des Ausléseschwellenwerts)

Motor Temperaturfuhler — PTC analog

Beschreibung

Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Motor Temperaturfiihler — PTC analog® ist aktiviert, wenn der Parameter
.Motor — Temperaturfiihlertyp” auf PTC analog eingestellt ist und der LTMR-Controller
an einem im Motor integrierten ,PTC analog“-Thermistor angeschlossen ist.

Der LTMR-Controller Giberwacht den Status des Temperaturmesselements und
signalisiert:

« Einen Alarm des Motortemperaturfiihlers, wenn der gemessene Widerstand
einen konfigurierbaren Alarmschwellenwert tbersteigt.

+ Eine Auslésung des Motortemperaturfihlers, wenn der gemessene Widerstand
einen separat eingestellten Ausléseschwellenwert Gbersteigt.

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

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

Die Funktion steht in allen Betriebszustanden zur Verfligung.

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

« Zwei konfigurierbare Schwellwerte:

o Motortemperaturfiihler — Alarmschwellenwert

o Motortemperaturfiihler — Ausloseschwellenwert
» Zwei Funktionsausgange:

o Motortemperaturfiihler — Alarm

o Motortemperaturfiihler — Auslésung
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* Eine Zahlstatistik:
o Motortemperaturfihler — Auslésungszahlung

Blockschaltplan

Motor temperature sensor alarm:

6 —» 6 > 6s1 Motor temperature sensor alarm (PTC Analog)

Motor temperature sensor trip:

0 —» 0 > 0s2 Motor temperature sensor trip (PTC Analog)

0 Widerstand des Temperaturmesselements
0s1 Motortemperaturfihler — Alarmschwellenwert

0s2 Motortemperaturfihler — Ausléseschwellenwert

Parametereinstellungen

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

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Ausloseschwellenwert 20-6500 Q in Schritten von 0,1 Q 20Q
Alarmschwellenwert 20-6500 Q in Schritten von 0,1 Q 200

Technische Kenndaten

Die Funktion ,PTC analog“ fir den Motortemperaturfiihler umfasst folgende

Merkmale:
Kenndaten Wert
Hysterese —5 % der Alarm- und Ausldseschwellenwerte
Erfassungszeit 0,5-0,6s
Genauigkeit der Erfassungszeit +/-0,1s
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Beispiel

Das folgende Schaubild zeigt eine Auslésung des Motortemperaturfihlers ,PTC
analog“ mit automatischer Rlcksetzung und aktivem Betriebsbefehl:
6 Run state

Trip condition Run state (resume)

0s2

0s3

Reset

0s2 Ausloseschwellenwert

0s3 Ausloseschwellenwert fir Wiedereinschaltung (95 % des Ausléseschwellenwerts)

Motor Temperaturfuhler - NTC analog

Beschreibung
Die Funktion ,Motor Temperaturfiihler — NTC analog® ist aktiviert, wenn der Parameter
.Motor — Temperaturfiihlertyp” auf NTC analog eingestellt ist und der LTMR-Controller
an einem im Motor integrierten ,NTC analog“-Thermistor angeschlossen ist.
Der LTMR-Controller Giberwacht den Status des Temperaturmesselements und
signalisiert:
« Einen Alarm des Motortemperaturfiihlers, wenn der gemessene Widerstand unter
einen konfigurierbaren Alarmschwellenwert absinkt.
+ Eine Auslésung des Motortemperaturfihlers, wenn der gemessene Widerstand
unter einen separat eingestellten Ausléseschwellenwert absinkt.
Die Ausldse- oder Alarmbedingung bleibt bestehen, bis der gemessene Widerstand
105 % des Ausldse- oder Alarmschwellenwerts Uberschreitet.
Die Ausldsungs- und die Alarmiberwachung kdénnen separat aktiviert und deaktiviert
werden.
Die Funktion steht in allen Betriebszustanden zur Verfligung.
Funktionsmerkmale

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

« Zwei konfigurierbare Schwellwerte:
o Alarmschwellenwert
o Ausldéseschwellenwert
» Zwei Funktionsausgange:
o Motortemperaturfiihler — Alarm
o Motortemperaturfiihler — Auslésung
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* Eine Zahlstatistik:
o Motortemperaturfihler — Auslésungszahlung

Blockschaltplan

Motor temperature sensor alarm:

6 —» 6 > 6s1 Motor temperature sensor alarm (NTC Analog)

Motor temperature sensor trip:

0 —» 0 > 0s2 Motor temperature sensor trip (NTC Analog)

0 Widerstand des Temperaturmesselements
0s1 Motortemperaturfihler — Alarmschwellenwert

0s2 Motortemperaturfihler — Ausléseschwellenwert

Parametereinstellungen

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

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

Technische Kenndaten

Die Funktion ,NTC analog“ fur den Motortemperaturfihler umfasst folgende

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

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

/

e Run state Trip condition Run state (resume)

0s3

0s2

Reset

0r2 Ausloseschwellenwert

0r3 Ausléseschwellenwert flr Wiedereinschaltung (105 % des
Ausloseschwellenwerts)

Schneller Zyklus — Verriegelung

Beschreibung

Die Funktion ,Schneller Zyklus — Verriegelung® verhindert mogliche Schaden am
Motor, die durch wiederholte, sukzessive Einschaltstrome infolge zu kurzer
Zeitabstande zwischen den Motoranlaufen entstehen.

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

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

» bleibt das Bit ,Schneller Zyklus - Verriegelung“ gesetzt,

+ ignoriert der LTMR-Controller den Betriebsbefehl und verhindert einen Neustart
des Motors,

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

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

* Uberwacht der LTMR-Controller die Wartezeit. Wenn mehr als ein Timer aktiv ist,
meldet der LTMR-Controller die Mindestwartezeit, bevor der Timer mit der
l&ngsten Zeitdauer ablauft.

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

Durch Einstellen des Parameters ,Schneller Zyklus — Verriegelung Timeout* auf 0 wird
diese Funktion deaktiviert.
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Die Einstellung ,Schneller Zyklus - Verriegelung Timeout* kann geédndert werden,
wenn sich der LTMR-Controller im normalen Betriebszustand befindet. Falls eine
Anderung bei laufendem Timer vorgenommen wird, dann wird diese Einstellung
wirksam, sobald der Timer abgelaufen ist.

Diese Funktion hat keinen Alarm und keine Auslésung.

HINWEIS: Die Funktion ,Schneller Zyklus - Verriegelung® ist nicht aktiv, wenn der
Betriebsmodus ,Uberlast" gewahlt ist.

Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Schneller Zyklus - Verriegelung“ hat folgende Parameter:
* Eine Zeitverzégerung:
o Schneller Zyklus — Verriegelung Timeout
+ Ein Statusbit:
o Schneller Zyklus — Verriegelung
Daneben bewirkt die Funktion ,Schneller Zyklus - Verriegelung“ Folgendes:
» Deaktivierung der Motorausgange
* Die Alarm-LED des LTMR blinkt 5 Mal pro Sekunde.

Parametereinstellungen

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

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung

Schneller Zyklus - Verriegelung Timeout 0-9999 s in Schrittenvon 1's Os

Technische Kenndaten

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

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

Rapid cycle lockout timeout

-— > - -
Run commands Run commands
ignored ' acknowledged

20% FLC

Y

92 DOCA0127DE-03



Motorschutzfunktionen

Motormanagement-Controller

Motorschutzfunktionen

Ubersicht

Dieser Abschnitt beschreibt die Motorstromschutzfunktionen des LTMR-Controllers.

Strom — Phasenunsymmetrie

Beschreibung

Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Stromphasenunsymmetrie signalisiert:

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

» Eine Auslésung wenn der Strom in einer beliebigen Phase fiir einen festgelegten
Zeitraum um mehr als einen separat eingestellten Prozentsatz vom
Strommittelwert in allen drei Phasen abweicht.

AVORSICHT

GEFAHR DER MOTORUBERHITZUNG

* Der Parameter ,Strom Phasenunsymmetrie — Ausldseschwellenwert” muss
ordnungsgemal eingestellt werden, um die Verdrahtung und Motorausristung
vor Schaden zu schitzen, die durch Motorliberhitzung verursacht werden.

» Die festzulegenden Einstellungen missen den nationalen und ortlichen
Sicherheitsvorschriften und -bestimmungen entsprechen.

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

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

HINWEIS: Mit dieser Funktion kdnnen Sie kleinere Stromphasenunsymmetrien
erkennen und den Motor davor schitzen. Bei gréfieren Unsymmetrien, die Uber
80 % des Strommittelwerts in allen drei Phasen liegen, verwenden Sie die
Motorschutzfunktion fur ,Strom Phasenverlust®.

Diese Funktion hat zwei einstellbare Auslésezeitverzdgerungen:
* eine gilt fir die Stromunsymmetrien, die im Status ,,Anlauf‘ des Motors auftreten.

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

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

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

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

Die Funktion betrifft nur 3-phasige Motoren.

Die Schutzfunktion ,Strom Phasenunsymmetrie® umfasst folgende Merkmale:

DOCA0127DE-03

93



Motormanagement-Controller

Motorschutzfunktionen

Blockschaltplan

Zwei Schwellwerte:

o Alarmschwellenwert

o Ausléseschwellenwert

Zwei Auslosezeitverzégerungen:

o Auslésetimeout Anlauf

o Auslésetimeout in Betrieb

Zwei Funktionsausgange:

o Strom Phasenunsymmetrie — Alarm

o Strom Phasenunsymmetrie — Auslésung
Eine Zahlstatistik:

o Strom Phasenunsymmetrie — Auslésungszahlung

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

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

Strom Phasenunsymmetrie — Alarm und Ausldsung:

limb

limb > Is1

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

limb > [s2

———= Current phase imbalance alarm

Start state —| 0.7s 0
™ T 0 _Current phas_e
& —imbalance trip
(motor starting)
AND
Current phase
& T2 0] . imbalance trip
Run state —| (motor starting)
AND

limb Unsymmetrieverhaltnis des Stroms fiir drei Phasen

Is1 Alarmschwellenwert

Is2 Ausloseschwellenwert

T1 Auslosetimeout Anlauf

T2 Auslosetimeout in Betrieb

Parametereinstellungen

Die Schutzfunktion ,Strom Phasenunsymmetrie“ umfasst folgende Parameter:

94
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Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren
Auslosetimeout Anlauf 0,2-20 s in Schritten von 0,1 s 0,7s
Auslésetimeout in Betrieb 0,2-20 s in Schritten von 0,1 s 5s
Ausléseschwellenwert 10-70 % der berechneten Unsymmetrie in Schritten von 1 % 10 %

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

HINWEIS: Zum Parameter ,Ausldsetimeout Anlauf* wird ein Wert von
0,7 Sekunden hinzuaddiert, um unbeabsichtigte Ausldsungen in der Anlaufphase

zu verhindern.

Technische Kenndaten

Die Schutzfunktion ,Strom Phasenunsymmetrie” umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften

Wert

Hysterese

—5 % des Ausldse- oder Alarmschwellenwerts

Genauigkeit der Auslosezeit

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

Beispiel

Das folgende Schaubild verdeutlicht die Erkennung einer Phasenunsymmetrie, die im

Status ,Betrieb” auftritt.
Al

0.7s Trip timeout starting

Is2|— + [ — — — — — — — — R P

Trip timeout running

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
Start state :

Is2 Ausloseschwellenwert

Al Prozentuale Abweichung zwischen dem Strom in einer beliebigen Phase und dem
Strommittelwert der drei Phasen.
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Strom - Phasenverlust

Beschreibung

Die Funktion ,Strom — Phasenverlust® signalisiert:

» Einen Alarm, wenn der Strom in einer beliebigen Phase um mehr als 80 % vom
Strommittelwert in allen drei Phasen abweicht.

» Eine Auslésung wenn der Strom in einer beliebigen Phase fiir einen festgelegten
Zeitraum um mehr als 80 % vom Strommittelwert in allen drei Phasen abweicht.

HINWEIS: Diese Funktion dient zur Erkennung von und zum Schutz vor grof3en
Stromphasenunsymmetrien, d. h. Unsymmetrien, die 80 % des Strommittelwerts
in allen drei Phasen Uberschreiten. Verwenden Sie bei kleineren
Stromunsymmetrien die Motorschutzfunktion ,Strom - Phasenunsymmetrie®.

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

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

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

Die Funktion betrifft nur 3-phasige Motoren.

Funktionsmerkmale

Die Schutzfunktion ,Strom Phasenverlust® umfasst folgende Merkmale:

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

» Eine Ausl6sezeitverzégerung:
o Strom Phasenverlust - Timeout
+ Zwei Funktionsausgange:
o Stromphasenverlust — Alarm
o Stromphasenverlust — Auslosung
+ Eine Zahlstatistik:
o Stromphasenverlust — Ausldsungszahlung
» Drei Anzeigen identifizieren die Phase(n) mit dem Stromverlust:
o L1-Stromverlust
o L2-Stromverlust
o L3-Stromverlust
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Blockschaltplan
Current phase loss trip and alarm:
Start state 07s 0 |,
i
Run state -
- OR
1M1 ——|11-1avg| x 100/ lavg > 80% & T 0 |_, Current phase
loss trip
12—={| 12 -1avg | x 100/ lavg > 80% . L -
AND .. Current phase
13——=1[13 - lavg | x 100/ lavg > 80% - loss alarm
OR
» Almax = Ln current phase loss

11 Strom Phase 1

12 Strom Phase 2

I3 Strom Phase 3

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

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Die Schutzfunktion ,Strom Phasenverlust* umfasst folgende Parameter:

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

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren

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

Technische Kenndaten

Die Schutzfunktion ,,Strom Phasenverlust* umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften Wert
Hysterese 75 % des Strommittelwerts der drei Phasen
Genauigkeit der Auslosezeit +/-0,1 s oder +/-5%
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Beispiel
Das folgende Schaubild zeigt eine Stromphasenverlust-Auslésung flir einen Motor im
Betriebsstatus:
A%l
0.7s Trip timeout Trip timeout

80%

Start state Run state

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

Strom Phasenumkehr

Beschreibung

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

HINWEIS: Wenn der LTMR-Controller an ein Erweiterungsmodul angeschlossen
ist, basiert der Schutz vor Phasenumkehr auf der Sequenz der Spannungsphasen
vor dem Anlauf des Motors und auf der Sequenz der Stromphasen nach dem
Anlauf des Motors. Bei gerduschintensiven Leistungssystemen bzw. Lasten wird
die Verwendung einer Schutzfunktion zur Spannungsphasenumkehr und die
Deaktivierung der Stromphasenumkehr empfohlen.

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

Diese Funktion kann aktiviert und deaktiviert werden.

Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Strom Phasenumkehr” erhoht die Zahlstatistik ,Verdrahtung —
Auslésungszahlung®.

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Strom Phasenumkehr” umfasst folgende Parameter:
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Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Ausldsung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Phasensequenz « A-B-C A-B-C

- AC-B

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Strom Phasenumkehr” umfasst folgende Merkmale:

Kenndaten Wert
Auslésezeit bei Motoranlauf Innerhalb von 0,2 s nach dem Motoranlauf
Genauigkeit der Auslosezeit +/- 0,1 s oder +/-5 %
Schweranlauf
Beschreibung

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

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

Die Ausldsungsiberwachung kann separat aktiviert und deaktiviert werden.

Diese Funktion verfiigt iber keinen Alarm.

Startzyklus
Der LTMR-Controller nutzt die konfigurierbaren Parameter fir die Schweranlauf-
Schutzfunktion, fir ,Schweranlauf — Ausléseschwellenwert® und fiir ,Schweranlauf —
Auslésetimeout” zur Definition und Erkennung des Motorstartzyklus. Weitere
Informationen finden Sie unter Startzyklus, Seite 146.

Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Schweranlauf‘ umfasst folgende Merkmale:
« Ein Schwellwert:
o Ausloéseschwellenwert
+ Eine Auslbsezeitverzdgerung:
o Ausldsetimeout
« Ein Funktionsausgang:
o Langer Anlauf — Auslésung
» Eine Zahlstatistik:
o Schweranlauf — Auslésungszahlung
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Blockschaltplan

Long start trip:

Y

|2 —{ lavg lavg > 1s2

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

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Start state—»|

— Long start trip

AND

Die Funktion ,Schweranlauf‘ umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren
Auslésetimeout 1-200 s in Schritten von 1's 10s
Ausléseschwellenwert 100-800 % FLC 100 % FLC

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Schweranlauf‘ umfasst folgende Merkmale:

Kenndaten

Wert

Hysterese

—5 % des Ausléseschwellenwerts

Genauigkeit der Ausldsezeit

+/—0,1 s oder +/-5 %
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Das folgende Schaubild zeigt eine einzige Uberschreitung des Schwellenwerts fiir
~Schweranlauf — Auslésung®:

Long start trip timeout

Trip condition

Is2 Schweranlauf — Ausloseschwellenwert

Die Funktion ,Blockierung” erkennt einen blockierten Rotor im Betriebsstatus und

+ Einen Alarm, wenn der Stromwert in einer beliebigen Phase unter einen
eingestellten Schwellenwert sinkt, nachdem der Motor den Betriebsstatus

» Eine Auslésung, wenn der Stromwert in einer beliebigen Phase dauerhaft einen
separat eingestellten Schwellenwert fir einen festgelegten Zeitraum
Uberschreitet, nachdem der Motor den Betriebsstatus erreicht hat.

Die Funktion ,Blockierung“ wird ausgel&st, wenn der Motor im Betriebsstatus blockiert
und stoppt oder plotzlich tberlastet wird und ibermaRig viel Strom verbraucht.

Die Ausldsungs- und die Alarmiberwachung kdnnen separat aktiviert und deaktiviert

Beispiel
|
i
I1s2 [—1
|
|
|
|
l
10% FLCmin | |
|
|
Blockierung
Beschreibung
signalisiert:
erreicht hat.
werden.
Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Blockierung” umfasst folgende Merkmale:

« Zwei Schwellwerte:

o Alarmschwellenwert

o Ausloseschwellenwert

+ Eine Auslbsezeitverzdgerung:

o Auslosetimeout

» Zwei Funktionsausgange:

o Blockierung — Alarm

o Blockierung — Auslésung
+ Eine Zahlstatistik:
o Blockierung — Ausldsungszahlung
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Blockschaltplan

Blockierung — Alarm und Auslésung:

Run state —»4\
& Jam alarm
11 Imax > Is1 J
12— Imax AND
Imax > Is2
13— & T._.O —— Jam trip
Run state —|

AND
11 Strom Phase 1
12 Strom Phase 2
I3 Strom Phase 3
Is1 Alarmschwellenwert
Is2 Ausldseschwellenwert

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Blockierung® umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren
Auslésetimeout 1-30 s in Schritten von 1 s 5s
Ausléseschwellenwert 100-800 % FLC in Schritten von 1 % 200% FLC

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarmschwellenwert 100-800 % FLC in Schritten von 1 % 200% FLC

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Blockierung®“ umfasst folgende Merkmale:

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

102 DOCA0127DE-03



Motorschutzfunktionen

Motormanagement-Controller

Beispiel

Das folgende Schaubild zeigt eine Blockierungsauslésung:

Is2

Start state

Run state

Trip condition

Is2 Blockierung — Ausléseschwellenwert

Unterstrom

Beschreibung

Die Funktion ,Unterstrom* signalisiert:

Einen Alarm, wenn der 3-phasige Strommittelwert unter einen eingestellten
Schwellenwert sinkt, nachdem der Motor den Betriebsstatus erreicht hat.

Eine Auslésung, wenn der 3-phasige Strommittelwert fir einen eingestellten
Zeitraum unter einen separat eingestellten Schwellenwert sinkt, nachdem der

Motor den Betriebsstatus erreicht hat.

Die Funktion ,Unterstrom” wird ausgeldst, wenn der Motorstrom unter das definierte
Niveau fur die angetriebene Last fallt, zum Beispiel, wenn ein Antriebsriemen oder
eine Antriebswelle beschadigt ist und somit der Motor lastfrei statt unter Last lauft.
Diese Funktion hat eine einzige Ausldsezeitverzégerung. Die Ausldsungs- und die
Alarmiberwachung kdnnen separat aktiviert und deaktiviert werden.

Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Unterstrom® umfasst folgende Merkmale:

Zwei Schwellwerte:

o Alarmschwellenwert

o Ausldéseschwellenwert

Eine Ausldsezeitverzogerung:

o Ausldsetimeout

Zwei Funktionsausgange:

o Unterstrom — Alarm

o Unterstrom — Auslésung

Eine Zahlstatistik:

o Unterstrom — Auslésungszahlung
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Blockschaltplan
Unterstrom — Alarm und Auslésung:

Run state —»

» Undercurrent alarm

N

11 lavg < Is1 >
|2 —{ lavg AND
lavg < Is2 >
13 & .T_? — Undercurrent trip

Run state —|

AND

lavg Strommittelwert
Is1 Alarmschwellenwert
Is2 Ausloseschwellenwert

T Auslosetimer-Verzégerung

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Unterstrom® umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Ausl6setimeout 1-200 s in Schritten von 1 s 1s
Ausléseschwellenwert 30-100% FLC in Schritten von 1 % 50% FLC

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarmschwellenwert 30-100% FLC in Schritten von 1 % 50% FLC

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Unterstrom® umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften Wert
Hysterese —5 % des Ausldse- oder Alarmschwellenwerts
Genauigkeit der Auslosezeit +/—0,1 s oder +/-5 %
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Beispiel

Uberstrom

Beschreibung

Funktionsmerkmale

Das folgende Schaubild zeigt das Auftreten einer Unterstromauslésung.

I1s2

Start state

Run state Trip condition

trip
timeout

1
|
|
|
| Undercurrent
|
|
{

Is2 Unterstrom — Ausloseschwellenwert

Die Funktion ,Uberstrom*“ signalisiert:

Einen Alarm, wenn der Stromwert in einer Phase unter einen eingestellten
Schwellenwert sinkt, nachdem der Motor den Betriebsstatus erreicht hat.

Eine Auslésung, wenn der Stromwert in einer Phase dauerhaft einen separat
eingestellten Schwellenwert fiir einen eingestellten Zeitraum Uberschreitet,
nachdem der Motor den Betriebsstatus erreicht hat.

Die Funktion ,Uberstrom® kann ausgelést werden, wenn die Gerate (berlastet sind
oder eine Prozessbedingung erkannt wird, die zu einem Stromanstieg tiber den
eingestellten Schwellwert hinaus flhrt. Diese Funktion hat eine einzige
Ausldsezeitverzdgerung. Die Auslésungs- und die Alarmiberwachung kénnen
separat aktiviert und deaktiviert werden.

Die Funktion ,Uberstrom“ umfasst folgende Merkmale:

Zwei Schwellwerte:

o Alarmschwellenwert

o Ausloseschwellenwert

Eine Auslosezeitverzdgerung:

o Auslosetimeout

Zwei Funktionsausgéange:

> Uberstrom — Alarm

> Uberstrom — Ausldsung

Eine Zahlstatistik:

o Uberstrom — Ausldsungszahlung
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Blockschaltplan

Overcurrent alarm and trip:

Run state ——|

9 » Qvercurrent alarm

L Imax > Is1 -
12— Imax AND
Imax > Is2 -
13 & T_(.) — Overcurrent trip

Run state ——|

AND

11 Strom Phase 1

12 Strom Phase 2

I3 Strom Phase 3

Is1 Alarmschwellenwert
Is2 Ausloseschwellenwert

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Uberstrom“ umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Ausldsetimeout 1-250 s in Schritten von 1 s 10s
Ausléseschwellenwert 30-800 % FLC in Schritten von 1 % 200% FLC

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarmschwellenwert 30-800 % FLC in Schritten von 1 % 200% FLC

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Uberstrom“ umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften Wert
Hysterese —5 % des Ausldse- oder Alarmschwellenwerts
Genauigkeit der Auslésezeit +/-0,1s oder +/-5%
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Beispiel
Das folgende Schaubild zeigt das Auftreten einer Uberstromauslésung.
Iy .
| Start state I Run state ! Trip condition
! ' . i
! ! [ [
[ [
1s2 |— L R 7S u_- - - - — _ _
' [ [
I I | Over- I
| | | current |
[ ' | trip [
I I | timeout
! [ |
I I I I
I ' I I
I ' I I
I ! I I
: I . .
Is2 Uberstrom — Ausldéseschwellenwert
Erdschlussstrom
Uberblick

Der LTMR-Controller kann fiir das Erkennen von Erdschlussstrom konfiguriert
werden:

* Intern durch die Summierung der 3-Phasen-Stromsignale vom Sekundéarleiter der
internen Stromwandler, Seite 108

« Extern durch Messung des vom Sekundarleiter eines externen
Erdschlussstromsensors, Seite 110 gelieferten Stroms.

Wabhlen Sie eine interne oder externe Schutzfunktion flir Erdschlussstrom-
Auslésungen Uber den Parameter ,Erdschlussstrom — Modus® aus. Es kann immer
nur eine dieser Einstellungen fir den Erdschlussstrom-Modus aktiviert werden.

Parametereinstellungen

Die Erdschlussstrom-Schutzfunktion hat folgende konfigurierbare
Parametereinstellungen, die fir den internen und den externen Erdschlussstrom-
Schutz gelten:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Erdschlussstrom — Modus * Intern Intern

« Extern
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren
Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren
Erdschlussstrom — Auslésung bei Motorstart | Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren
deaktiviert
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Interner Erdschlussstrom

Beschreibung

Die Funktion ,Interner Erdschlussstrom® ist aktiviert, wenn der Parameter
»Erdschlussstrom — Modus* auf Intern eingestellt ist. Sie ist deaktiviert, wenn der
Parameter auf Extern eingestellt ist.

A AGEFAHR

UNSACHGEMARBE AUSLOSUNGSERKENNUNG

» Die Funktion fur den internen Erdschlussstrom schiitzt das Personal nicht gegen
Gefahren, die durch Erdschlussstrome verursacht werden.

» Schwellenwerte fur Erdschlussstrom-Auslésungen miissen so eingestellt
werden, dass der Motor und die zugehdrige Ausristung geschitzt sind.

» Die Einstellungen fiir Erdschlussstrom-Auslésungen missen den nationalen und
drtlichen Sicherheitsvorschriften und -bestimmungen entsprechen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Die Funktion fur interne Erdschlussstrdme summiert die Strommesswerte von der
Sekundarklemme des internen Stromwandlers und signalisiert:

» Einen Alarm, wenn der summierte Strom einen eingestellten Schwellenwert
Ubersteigt.

» Eine Auslésung, wenn der summierte Strom einen separat eingestellten
Schwellenwert fur einen festgelegten Zeitraum kontinuierlich Ubersteigt.

Die Schutzfunktion fiur interne Erdschlussstrome verfligt tiber eine einzige
Ausldsezeitverzdgerung.

Die Schutzfunktion flir interne Erdschlussstrome kann aktiviert werden, wenn sich der
Motor im Status ,Bereit”, ,Anlauf‘ oder ,Betrieb“ befindet. Diese Funktion kann so
konfiguriert werden, dass sie im Status ,Anlauf* deaktiviert und nur im Status ,Bereit*
und ,Betrieb“ aktiviert ist.

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

Funktionsmerkmale

Die Schutzfunktion fiir interne Erdschlussstrome umfasst folgende Merkmale:
* Eine Messung des Erdschlussstroms in Ampere:
o Erdschlussstrom
» Eine Messung des Erdschlussstroms als Prozentsatz von FLCmin:
> % Erdschlussstrom
» Zwei Schwellwerte:
o Alarmschwellenwert
o Ausléseschwellenwert
* Eine Ausldsezeitverzdgerung:
o Auslésetimeout
+ Zwei Funktionsausgange:
o Interner Erdschlussstrom — Alarm
o Interner Erdschlussstrom — Auslésung
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» Eine Zahlstatistik:
o Erdschlussstrom — Auslésungszahlung

Blockschaltplan

Internal ground current alarm and trip:

L 12> 13s1 — Internal ground current alarm

22— X

12> 12s2 T [ Internal ground trip

13—

11 Strom Phase 1

12 Strom Phase 2

I3 Strom Phase 3

IZ Summierter Strom

1Zs1 Alarmschwellenwert
1Zs2 Ausléseschwellenwert

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Die Schutzfunktion fiir interne Erdschlussstrome umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Interner Erdschlussstrom — Auslésetimeout 0,5-25 s in Schritten von 0,1 s 1s
Interner Erdschlussstrom — Ausléseschwellenwert 50-500 % FLCmin in Schritten von 50 % FLCmin
1%
Interner Erdschlussstrom — Alarmschwellenwert 50-500 % FLCmin in Schritten von 50 % FLCmin
1%

Technische Kenndaten

Die Schutzfunktion fir interne Erdschlussstréme umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften Wert
Hysterese —5 % des Auslése- oder Alarmschwellenwerts
Genauigkeit der Auslosezeit +/- 0,1 s oder +/'-5 %
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Beispiel

Das folgende Schaubild zeigt eine interne Erdschlussstrom-Auslésung im
Betriebsstatus.

I

Start state Run state Trip condition

Bs2f—— -, - - - === = = === = = = =

Trip timeout

IZs2 Interner Erdschlussstrom — Ausloseschwellenwert

Externer Erdschlussstrom

Beschreibung

Die Schutzfunktion fur externe Erdschlussstrome ist aktiviert, wenn:
» Der Parameter ,Erdschlussstrom — Modus* auf Extern eingestellt ist und
+ Ein Stromwandlerverhaltnis eingestellt ist.

Wenn ,Erdschlussstrom - Modus* auf Intern gesetzt ist, wird die Funktion flr externe
Erdschlussstrome deaktiviert.

AAGEFAHR

UNSACHGEMARBE AUSLOSUNGSERKENNUNG

» Die Funktion fir den externen Erdschlussstrom schitzt das Personal nicht
gegen Gefahren, die durch Erdschlussstréme verursacht werden.

» Schwellenwerte flr Erdschlussstrom-Auslésungen missen so eingestellt
werden, dass der Motor und die zugehdrige Ausristung geschitzt sind.

» Die Einstellungen fir Erdschlussstrom-Auslésungen missen den nationalen und
drtlichen Sicherheitsvorschriften und -bestimmungen entsprechen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Der LTMR-Controller verfugt iber zwei Klemmen — Z1 und Z2 —, die an einen
externen Erdschlussstromsensor angeschlossen werden kénnen. Die Schutzfunktion
fur externe Erdschlussstrome misst den von der Sekundarklemme des externen
Stromwandlers gelieferten Strom und signalisiert:

» Einen Alarm, wenn der gelieferte Strom einen eingestellten Schwellenwert
Ubersteigt.

» Eine Ausldsung, wenn der gelieferte Strom einen separat eingestellten
Schwellenwert fir einen festgelegten Zeitraum kontinuierlich tbersteigt.

Die Schutzfunktion fur externe Erdschlussstrome verflgt Uber eine einzige
Ausldsezeitverzdogerung.
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Motorschutzfunktionen Motormanagement-Controller
Die Schutzfunktion fir externe Erdschlussstrome kann aktiviert werden, wenn sich der
Motor im Status ,Bereit”, ,Anlauf oder ,Betrieb” befindet. Diese Funktion kann so
konfiguriert werden, dass sie nur im Status ,Anlauf‘ deaktiviert und im Status ,Bereit*
und ,Betrieb® aktiviert ist.
Die Auslésungs- und die Alarmiiberwachung kénnen separat aktiviert und deaktiviert
werden.
Funktionsmerkmale
Die Schutzfunktion fiir externe Erdschlussstréome umfasst folgende Merkmale:
» Eine Messung des Erdschlussstroms in Ampere:
o Erdschlussstrom
+ Zwei Schwellwerte:
o Alarmschwellenwert
o Ausldéseschwellenwert
+ Eine Ausldsezeitverzégerung:
o Ausldsetimeout
+ Zwei Funktionsausgange:
o Externer Erdschlussstrom — Alarm
o Externer Erdschlussstrom — Auslésung
+ Eine Zahlstatistik:
o Erdschlussstrom — Auslésungszahlung
Blockschaltplan

External ground current alarm and trip:

Igr > Igr s1 —— External ground current alarm
Ilgr ———e
Igr > Igr s2 T 0 ————— External ground current trip
—

Igr Erdschlussstrom vom externen Erdstromwandler
Igr s1 Alarmschwellenwert
Igr s2 Ausléseschwellenwert

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Die Schutzfunktion fiir externe Erdschlussstrome umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Externer Erdschlussstrom — Ausldsetimeout 0,1-25 s in Schritten von 0,01 s 0,5s

Externer Erdschlussstrom — Ausléseschwellenwert 0,02-20 A in Schritten von 0,01 A 1A

Externer Erdschlussstrom — Alarmschwellenwert 0,02—-20 A in Schritten von 0,01 A 1A

DOCA0127DE-03
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Motormanagement-Controller Motorschutzfunktionen

Technische Kenndaten

Die Schutzfunktion fiir externe Erdschlussstrome umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften Wert
Hysterese —5 % des Ausldse- oder Alarmschwellenwerts
Genauigkeit der Auslésezeit +/-0,1s oder +/-5%

Beispiel

Das folgende Schaubild zeigt das Auftreten einer externen Erdschlussstrom-
Auslésung im Betriebsstatus.

lgr

Start state Run state Trip condition

lors2f- - —-—-—-—-=—-—-=-"x—-"—"—"~-"—-"—-"—"}f - —"——"——"————pF - = - - - - =

Igr s2 Externer Erdschlussstrom — Ausléseschwellenwert

Motorspannungs-Schutzfunktionen

Ubersicht

In diesem Kapitel werden die Motorspannungs-Schutzfunktionen des LTMR-
Controllers beschrieben.

Spannung - Phasenunsymmetrie

Beschreibung

Die Funktion ,Spannung — Phasenunsymmetrie* signalisiert:

» Einen Alarm, wenn die Spannung in einer zusammengesetzten Phase um mehr
als einen eingestellten Prozentsatz vom Spannungsmittelwert in allen drei
Phasen abweicht.

» Eine Ausldsung, wenn die Spannung in einer zusammengesetzten Phase fur
einen festgelegten Zeitraum um mehr als einen separat eingestellten Prozentsatz
vom Spannungsmittelwert in allen drei Phasen abweicht.

HINWEIS: Eine zusammengesetzte Phase ist der kombinierte Messwert zweier
Phasen: L1 +L2,L2 + L3 oder L3 + L1.

Diese Funktion:
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Motormanagement-Controller

ist aktiv, wenn der LTMR-Controller an ein Erweiterungsmodul angeschlossen ist,

ist aktiv, wenn der Spannungsmittelwert zwischen 50 % und 120 % der
Nennspannung liegt,

ist verfiigbar, wenn sich der Motor im Status ,Bereit*, ,Anlauf‘ oder ,Betrieb®
befindet,

betrifft nur 3-phasige Motoren.

Diese Funktion hat zwei einstellbare Ausldsezeitverzégerungen:

eine gilt fir Spannungsunsymmetrien, die im Status ,Anlauf‘ des Motors
auftreten,

die andere gilt fur Spannungsunsymmetrien, die im Status ,Betrieb“ des Motors
oder nach Ablauf der Schweranlaufzeit auftreten.

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

HINWEIS: Mit dieser Funktion kénnen Sie kleinere
Spannungsphasenunsymmetrien erkennen und den Motor davor schitzen. Bei
gréfieren Unsymmetrien, die Uber 40 % des Spannungsmittelwerts in allen drei
Phasen liegen, verwenden Sie die Motorschutzfunktion fir ,Spannung
Phasenverlust®.

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

Funktionsmerkmale

Die Schutzfunktion ,Spannung - Phasenunsymmetrie“ umfasst folgende Merkmale:

Zwei Schwellwerte:

o Alarmschwellenwert

o Ausléseschwellenwert

Zwei Ausldsezeitverzdgerungen:

o Auslosetimeout Anlauf

o Ausldsetimeout in Betrieb

Zwei Funktionsausgange:

o Spannung — Phasenunsymmetrie — Alarm

o Spannung — Phasenunsymmetrie — Ausldsung

Eine Zahlstatistik:

o Spannung Phasenunsymmetrie — Ausldésungszahlung
Drei Anzeigen identifizieren die Phase mit der h6chsten Spannungsunsymmetrie:
o L1-L2 — héchste Unsymmetrie

o L2-L3 — héchste Unsymmetrie

o L3-L1 —hoéchste Unsymmetrie

DOCA0127DE-03
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Blockschaltplan

Voltage phase imbalance alarm:

Vi—=!| V1 -Vavg | x 100/ Vavg > Vs1 ————¢—

V2—= | v2 - Vavg | x 100 / Vavg > Vs1 .

V3—=1 | v3 - Vavg | x 100 / Vavg > Vs1

OR

Start state —_»

Run state —=

OR

Y

Voltage phase imbalance trip:

Vi—=!| V1 -Vavg | x 100 / Vavg > Vs2 ————8—

V2—=| | v2 - Vavg | x 100 / Vavg > Vs2 .

V83— | v3-vavg | x 100/ Vavg > vs2 ®

Start state —»

Run state—»|

AVmax

Voltage phase

imbalance alarm

AND

—— Ln voltage imbalance

Voltage phase
—— imbalance trip
(motor starting)

Voltage phase
——— imbalance trip
(motor running)

Y

V1 L1-L2-Spannung
V2 L2-L3-Spannung
V3 L3-L1-Spannung

& T1
AND

& T2
AND
AVmax

Ln Nummer(n) der Leiter mit der gré3ten Abweichung von Vavg

Vs1 Alarmschwellenwert

Vs2 Ausléseschwellenwert

Vavg Spannungsmittelwert fiir drei Phasen
T1 Auslésetimeout Anlauf

T2 Auslosetimeout in Betrieb

Parametereinstellungen

— Ln voltage imbalance

Die Schutzfunktion ,Spannung - Phasenunsymmetrie“ umfasst folgende Parameter:
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Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Ausldsung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Auslosetimeout Anlauf 0,2-20 s in Schritten von 0,1 s 0,7s
Auslésetimeout in Betrieb 0,2-20 s in Schritten von 0,1 s 2s
Ausléseschwellenwert 3—15 % der berechneten Unsymmetrie in 10%

Schritten von 1 %
Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarmschwellenwert 3—15 % der berechneten Unsymmetrie in 10%

Schritten von 1 %

Technische Kenndaten

Die Schutzfunktion ,Spannung - Phasenunsymmetrie® umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften Wert
Hysterese — 5 % des Auslése- oder Alarmschwellenwerts
Genauigkeit der Auslosezeit +/- 0,1 s oder +/-5 %

Beispiel

Das folgende Schaubild beschreibt das Auftreten einer
Spannungsphasenunsymmetrie:

V%A

vs2f - -[- - - - -+ -r———""—>——— = ———f - - — - — 1 - — — -

|

| |

| ) | .

| Trip | | Trip

| timegut | \/\ | timegut

| starting | | running

I<—‘—>|

| | |

| | |

] ] ] t
Start state Run state

V%A Prozentuale Abweichung zwischen der Spannung in einer beliebigen Phase und
dem Spannungsmittelwert der drei Phasen.

Vs2 Ausloseschwellenwert

Spannung — Phasenverlust

Beschreibung

Die Funktion ,Spannung — Phasenverlust® basiert auf der Funktion ,Spannung —
Phasenunsymmetrie” und signalisiert:

+ Einen Alarm, wenn die Spannung in einer beliebigen Phase um mehr als 32 %
vom Spannungsmittelwert in allen drei Phasen abweicht.
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Funktionsmerkmale

Eine Ausldsung, wenn die Spannung in einer beliebigen Phase fiir einen
festgelegten Zeitraum um mehr als 32 % vom Spannungsmittelwert in allen drei
Phasen abweicht.

Diese Funktion:

ist aktiv, wenn der LTMR-Controller an ein Erweiterungsmodul angeschlossen ist

ist aktiv, wenn der Spannungsmittelwert zwischen 50 % und 120 % der
Nennspannung liegt

ist verfugbar, wenn sich der Motor im Status ,Bereit* oder ,Anlauf‘ befindet
betrifft nur 3-phasige Motoren

Diese Funktion hat eine einzige, einstellbare Ausldsezeitverzdgerung.

HINWEIS: Diese Funktion dient zur Erkennung von und zum Schutz vor grof3en
Spannungsphasenunsymmetrien, d. h. Unsymmetrien, die 40 % des
Spannungsmittelwerts in allen drei Phasen Uberschreiten. Verwenden Sie bei
kleineren Spannungsunsymmetrien die Motorschutzfunktion ,Spannung —
Phasenunsymmetrie®.

Die Funktion identifiziert die Phase, in der ein Spannungsverlust auftritt. Wenn die
maximale Abweichung des Spannungsmittelwerts der drei Phasen fir zwei Phasen
gleich ist, identifiziert die Funktion beide Phasen.

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

Die Schutzfunktion ,Spannung — Phasenverlust‘ umfasst folgende Merkmale:

Einen festen Auslose- und Alarmschwellenwert, der 32 % des
Spannungsmittelwerts der drei Phasen entspricht.

Eine einzige, einstellbare Auslésezeitverzégerung:
o Spannungsphasenverlust — Timeout

Zwei Funktionsausgange:

o Spannungsphasenverlust — Alarm

o Spannungsphasenverlust — Auslésung

Eine Zahlstatistik:

o Spannungsphasenverlust — Auslésungszahlung
Drei Anzeigen, die die Phase kennzeichnen, in der der Spannungsverlust auftritt;
o L1-L2-Spannungsverlust

o L2-L3-Spannungsverlust

o L3-L1-Spannungsverlust
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Blockschaltplan

Spannungsphasenverlust — Auslésung und Alarm:

Zustand ,Bereit*—s
Startstatus —»f

Vi— [v1-Ug [>0,38xUa - und T 0 |, Spannungsphasen
-verlust — Auslésung
v2—{ [v2-ug |>0,38xUB *——
_ UND _ Spannungsphasen
V& [v3-ug |>038x Uz -verlust — Alarm
ODER

Y

AVmax|—s Ln-Spannungsphasenverlust

V1 L1-L2-Spannung

V2 L2-L3-Spannung

V3 L3-L1-Spannung

Ln Netzspannungsnummer(n) mit der groRten Abweichung von UJ
U@ Spannungsmittelwert fiir drei Phasen

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Die Schutzfunktion ,Spannung Phasenverlust‘ umfasst folgende konfigurierbare

Parameter:
Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren
Auslésetimeout 0,1-30 s in Schritten von 0,1 s 3s
Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Aktivieren

Technische Kenndaten

Die Schutzfunktion ,Spannung Phasenverlust‘ umfasst folgende Merkmale:

Kenndaten Wert
Hysterese 45 % des Spannungsmittelwerts der drei Phasen
Genauigkeit der Auslosezeit +/- 0,1 s oder +/-5 %
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Beispiel

Das folgende Schaubild zeigt eine Spannungsphasenverlust-Auslésung fiir einen
Motor mit dem Status ,Anlauf*:

A%V

2% - - —f- - - - —— ke - -

Auslésetimeout

S B

Ausldsetimeout

AV% Prozentuale Abweichung zwischen der Spannung in einer beliebigen Phase und
dem Spannungsmittelwert der drei Phasen.

Spannung Phasenumkehr

Beschreibung

Die Funktion ,Spannung Phasenumkehr” signalisiert eine Auslésung, wenn sie
erkennt, dass die Spannungsphasen eines Dreiphasenmotors nicht mit der
eingestellten Reihenfolge lbereinstimmen — normalerweise ein Hinweis auf einen
erkannten Verdrahtungsfehler. Verwenden Sie den Parameter ,Motor -
Phasensequenz®, um die Drehrichtung ABC oder ACB des Motors festzulegen.

Diese Funktion:

st verfugbar, wenn der LTMR-Controller an ein Erweiterungsmodul
angeschlossen ist,

+ st aktiv, wenn der Spannungsmittelwert zwischen 50 % und 120 % der
Nennspannung liegt,

+ ist verfligbar, wenn sich der Motor im Status ,Bereit, ,Anlauf‘ oder ,Betrieb*
befindet,

* Dbetrifft nur 3-phasige Motoren,
» Hat keinen Alarm und keinen Timer.
Diese Funktion kann aktiviert und deaktiviert werden.

Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Spannung Phasenumkehr* fligt eine Zahlstatistik hinzu: ,Verdrahtung —
Auslésungszahlung®.

Parametereinstellungen

Die Schutzfunktion ,Spannung Phasenumkehr” umfasst folgende konfigurierbare
Parameter:

118 DOCA0127DE-03



Motorschutzfunktionen Motormanagement-Controller

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Ausldsung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Motor - Phasensequenz « AB-C A-B-C

- AC-B

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Spannung Phasenumkehr” umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften Wert
Auslésezeit Innerhalb von 0,2 s
Genauigkeit der Auslosezeit +/-0,1s
Unterspannung
Beschreibung

Die Funktion ,Unterspannung® signalisiert:

« Einen Alarm, wenn die Spannung einer Phase unter einen eingestellten
Schwellenwert absinkt.

« Eine Auslésung, wenn die Spannung einer Phase fir einen festgelegten Zeitraum
unter einen separat eingestellten Schwellenwert absinkt.

Diese Funktion hat eine einzige Ausldsezeitverzégerung. Sowohl der Ausldse- als
auch der Alarmschwellenwert sind als Prozentsatz der Parametereinstellung ,Motor —
Nennspannung® (Vnom) definiert.

Die Funktion ,Unterspannung” steht nur im Status ,Bereit“ und ,Betrieb“ zur
Verfugung, wenn der LTMR-Controller an ein Erweiterungsmodul angeschlossen ist.

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

Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Unterspannung® umfasst folgende Merkmale:
+ Zwei Schwellwerte:
o Alarmschwellenwert
o Ausléseschwellenwert
+ Eine Ausltsezeitverzdgerung:
o Ausldsetimeout
+ Zwei Funktionsausgange:
o Unterspannung — Alarm
o Unterspannung — Ausldsung
+ Eine Zahlstatistik:
o Unterspannung — Ausldsungszahlung
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Blockschaltplan

Undervoltage alarm and trip:

Ready state —_

Run state —»

=

» Undervoltage alarm

OR
Vi Vmax > Vs1
V2—— Imax AND
vV Vmax > Vs2
& T oL . Undervoltage trip

Ready state

Run state —»
AND

OR
V1 L1-L2-Spannung
V2 L2-L3-Spannung
V3 L3-L1-Spannung
Vs1 Alarmschwellenwert
Vs2 Ausléseschwellenwert

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Unterspannung” umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Ausldsetimeout 0,2-25 s in Schritten von 0,1 s 3s
Ausléseschwellenwert 70-99 % der Motornennspannung in Schritten von 1 % 85%

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarmschwellenwert 70-99 % der Motornennspannung in Schritten von 1 % 85%

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Unterspannung® umfasst folgende Merkmale:

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

Uberspannung

Beschreibung

Funktionsmerkmale

Das folgende Schaubild zeigt das Auftreten einer Unterspannungsauslésung.

\

Trip timeout

—— -

|
|
V2l /- == — - = — — — — - —— - - - m———— - - - - -

Vs2 Unterspannung — Ausléseschwellenwert

Die Funktion ,Uberspannung* signalisiert:

+ Einen Alarm, wenn die Spannung einer Phase einen eingestellten Schwellenwert
Uberschreitet.

+ Eine Auslésung, wenn die Spannung einer Phase einen separat eingestellten
Schwellenwert fur einen festgelegten Zeitraum kontinuierlich Ubersteigt.

Diese Funktion hat eine einzige Auslosezeitverzégerung. Sowohl der Auslose- als
auch der Alarmschwellenwert sind als Prozentsatz der Parametereinstellung ,Motor —
Nennspannung® (Vnom) definiert.

Die Funktion ,Uberspannung® steht im Status ,Bereit“ und ,Betrieb“ zur Verfiigung,
wenn der LTMR-Controller an ein Erweiterungsmodul angeschlossen ist.

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

Die Funktion ,Uberspannung“ umfasst folgende Merkmale:
+ Zwei Schwellwerte:
o Alarmschwellenwert
o Ausléseschwellenwert
+ Eine Auslésezeitverzdgerung:
o Ausldsetimeout
+ Zwei Funktionsausgange:
> Uberspannung — Alarm
> Uberspannung — Ausldsung
* Eine Zahlstatistik:
> Uberspannung — Auslésungszahlung
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Blockschaltplan

Overvoltage alarm and trip:

Ready state —

Run state —»

=

= Overvoltage alarm

OR
Vi Vmax > Vs1
V2——{ Imax AND
v Vmax > Vs2
& T oL . Overvoltage trip

Ready state

Run state —»
AND

OR
V1 L1-L2-Spannung
V2 L2-L3-Spannung
V3 L3-L1-Spannung
Vs1 Alarmschwellenwert
Vs2 Ausléseschwellenwert

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Uberspannung” umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Auslésetimeout 0,2-25 s in Schritten von 0,1 s 3s
Ausléseschwellenwert 101-115 % der Motornennspannung in Schritten von 1 % 110%

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarmschwellenwert 101-115 % der Motornennspannung in Schritten von 1 % 110%

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Uberspannung® umfasst folgende Merkmale:

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

Das folgende Schaubild zeigt das Auftreten einer Uberspannungsauslésung.

\Y

|
VS T —m —m = = = = = — — m mmm - — — — '/ —————————————
|

Vs2 Uberspannung — Ausldseschwellenwert

Management von Spannungseinbriuchen

Uberblick

Wenn ein Spannungseinbruch festgestellt wird, kann der LTMR zwei verschiedene
Funktionen ausfiihren, um die Last automatisch abzuwerfen und wieder
anzuschliefl3en:

» Lastabwurf (,Load Shedding®), Seite 123
» Automatischer Neustart, Seite 126
Die Auswahl erfolgt iber den Parameter ,Spannungseinbruch - Modus*:

Lautet der Modus fiir den
Spannungseinbruch...

Dann

0 ...geschieht nichts.
1 ...ist die Lastabwurf-Funktion freigegeben.
2 ...ist die Funktion fir automatischen Neustart freigegeben.
Die Funktionen fiir Lastabwurf und automatischen Neustart schlieen sich
gegenseitig aus.
Lastabwurf
Beschreibung

Der LTMR-Controller bietet eine Lastabwurffunktion, die Sie zur Deaktivierung nicht
kritischer Lasten verwenden kénnen, wenn das Spannungsniveau erheblich reduziert
ist. So kdnnen Sie zum Beispiel die Lastabwurffunktion einsetzen, wenn die
Netzspannungsversorgung auf ein Notfall-Generatorsystem Ubertragen wird, wobei
das Generatorsystem nur eine begrenzte Anzahl kritischer Lasten versorgen kann.

Der LTMR Uberwacht den Lastabwurf nur dann, wenn die entsprechende Funktion
gewahlt ist.
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Funktionsmerkmale

Wenn die Lastabwurffunktion aktiviert ist, iberwacht der LTMR-Controller den
Phasenspannungs-Mittelwert und

* meldet eine Lastabwurfbedingung, stoppt den Motor, wenn die Spannung unter
einen konfigurierbaren Schwellwert flir Spannungseinbruch fallt und Gber einen
konfigurierbaren Lastabwurf-Zeitraum hinweg unter diesem Schwellwert bleibt,

» l6scht die Lastabwurfbedingung, wenn die Spannung tber einen konfigurierbaren
Schwellwert fir den Neustart nach Spannungseinbruch steigt und Uber einen
konfigurierbaren Zeitraum hinweg Gber diesem Schwellwert bleibt.

Wenn der LTMR-Controller die Lastabwurfbedingung geldscht hat:

» sendet er in der 2-Draht-Konfiguration (gehalten) einen Betriebsbefehl zum
erneuten Starten des Motors,

+ startet er in der 3-Draht-Konfiguration (Impuls) den Motor nicht automatisch neu.

Im Motorbetriebsmodus ,Uberlast* haben Lastabwurf-Zusténde keine Auswirkung auf
die Betriebszustande von O.1 und O.2.

Im Motorbetriebsmodus ,Unabhangig“ haben Lastabwurf-Zustande keine Auswirkung
auf den Betriebszustand von O.2.

Wenn Ihre Applikation ein weiteres Gerat beinhaltet, das fur externen Lastabwurf
sorgt, dann sollten Sie die Lastabwurffunktion des LTMR-Controllers nicht aktivieren.

Alle Schwellwerte und Timer fiir Spannungseinbruch kénnen eingestellt werden,
wahrend sich der LTMR-Controller im normalen Betriebszustand befindet. Wenn ein
Lastabwurf-Timer zum Zeitpunkt seiner Einstellung l1auft, wird die neue Zeitdauer erst
aktiv, wenn der Timer abgelaufen ist.

Die Funktion ist nur verfligbar, wenn lhre Applikation ein LTME-Erweiterungsmodul
enthalt.

Die Schutzfunktion ,Lastabwurf umfasst folgende Merkmale:
» Zwei Schwellwerte:
o Spannungseinbruch - Schwellwert
o Spannungseinbruch - Neustart Schwellwert
+ Zwei Zeitverzégerungen:
o Lastabwurf - Timeout
o Timeout fiir Neustart nach Spannungseinbruch
+ Ein Status-Flag:
o Lastabwurf
+ Eine Zahlstatistik:
o Lastabwurf - Zahler
AuRerdem bewirkt die Lastabwurffunktion Folgendes:
+ Deaktivierung der Logikausgange O.1 und O.2.
» Die Alarm-LED blinkt 5 Mal pro Sekunde.

Parametereinstellungen

Die Schutzfunktion ,Lastabwurf* hat folgende Parameter:
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Parameter Einstellbereich Werkseinstellung

Spannungseinbruch — Modus 0 =Kein 0 =Kein
1 = Lastabwurf

2 = Automatischer Neustart

Lastabwurf — Timeout 1-9999 s in Schritten von 1 s 10s
Spannungseinbruch — Schwellenwert 50-115 % der Motornennspannung 70%
Spannungseinbruch — Neustart-Timeout 1-9,999 s in Schritten von 1 s 2s

Spannungseinbruch — Neustart- 65-115 % der Motornennspannung 90%

Schwellenwert

Technische Kenndaten

Die Schutzfunktion ,Lastabwurf hat folgende Merkmale:

Eigenschaften Wert
Genauigkeit der Auslésezeit +/—0,1 s oder +/-5 %
Zeitliche Abfolge

Das nachfolgende Schaubild ist ein Beispiel fur die zeitliche Abfolge einer Lastabwurffunktion bei einer 2-Draht-
Konfiguration mit automatischem Neustart.

Vavg A

Voltage dip
restart threshold
Voltage dip '
threshold ; '
. ! t
: : >
¥ .
Load shedding [ ] '
timeout :
Voltage dip : v—[
restart timeout . | | -
Load sheddi v v
oad shedding :
bit g :
Motor On ' Y
|
- ————— P -t | -

1 Motor lauft
2 Lastabwurf, Motor gestoppt

3 Lastabwurf geléscht, automatischer Motor-Neustart (2-Draht-Betrieb)
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Automatischer Neustart

Beschreibung

Funktionsmerkmale

Der LTMR-Controller bietet die Moglichkeit zum automatischen Neustart.

Wenn die Funktion fiir automatischen Neustart aktiviert ist, iberwacht der LTMR-
Controller die momentane Phasenspannung und erfasst Spannungseinbriche. Die
Funktion zur Erfassung von Spannungseinbriichen und die Lastabwurf-Funktion
nutzen einige Parameter gemeinsam.

Je nach Dauer des Spannungseinbruchs sieht die Funktion drei Neustartsequenzen
vor:

» Sofortiger Neustart: Der Motor wird automatisch neu gestartet.
* Verzogerter Neustart: Der Motor startet nach einem Timeout automatisch neu.

* Manueller Neustart: Der Motor wird manuell neu gestartet. Hierzu ist ein
Laufbefehl (,Run®) erforderlich.

Alle Timer fir automatischen Neustart kbnnen eingestellt werden, wahrend sich der
LTMR-Controller im normalen Betriebszustand befindet. Wenn ein Timer flr
automatischen Neustart zum Zeitpunkt seiner Einstellung lauft, dann wird die neue
Zeitdauer erst nach Ablauf der Timers aktiv.

Die Funktion ist nur verfiigbar, wenn Ihre Applikation ein LTME-Erweiterungsmodul
enthalt.

Die Funktion fiir automatischen Neustart umfasst folgende Merkmale:
» Drei Zeitverzégerungen:
o Timeout fiir sofortigen automatischen Neustart
o Timeout fur verzdgerten automatischen Neustart
o Timeout fiir Neustart nach Spannungseinbruch
» Funf Status-Flags:
o Spannungseinbruch festgestellt: Am LTMR liegt ein Spannungseinbruch vor.

o Spannungseinbruch aufgetreten: Wahrend der letzten 4,5 Sekunden wurde
ein Spannungseinbruch festgestellt.

o Autom. Neustart — Sofort
o Autom. Neustart — Verzdgert
o Autom. Neustart - Manuell
» Drei Zahlstatistiken:
o Autom. Neustart — Zahlung sofortiger Start
o Autom. Neustart — Zahlung verzogerter Start
o Autom. Neustart — Zahlung manueller Start

Parametereinstellungen

Die automatische Neustartfunktion umfasst folgende Parameter:
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Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Spannungseinbruch — Modus 0 =Kein 0 =Kein

1 = Lastabwurf

2 = Automatischer Neustart
Spannungseinbruch — Schwellenwert 50-115 % der Motornennspannung 65%
Spannungseinbruch — Neustart-Schwellenwert 65-115 % der Motornennspannung 90%
Autom. Neustart — Sofortiges Timeout 0-0,4 s in Schrittenvon 0. 1 s 02s
Autom. Neustart verzégert — Timeout + 0-300 s: Timeout-Einstellung in Schritten 4s

von1s
+ 301 s: Timeout unendlich

Spannungseinbruch — Neustart-Timeout 0-9,999 s in Schrittenvon 1s 2s

Technische Kenndaten

Die automatische Neustartfunktion weist folgende Kenndaten auf:

Eigenschaften

Wert

Genauigkeit des Timings

+/- 0,1 soder +/-5%

Verhalten bei automatischem Neustart

Das Verhalten bei automatischem Neustart wird durch die Dauer des
Spannungseinbruchs bestimmt, d. h. durch die Zeit zwischen Verlust und
Wiederherstellung der Spannung.

Es sind zwei Einstellungen mdglich:

+ Timeout fur sofortigen Neustart

» Timeout fur verzogerten Neustart (mit einer iber den Parameter
»verzogerungszeit fir Neustart” festgelegten Verzogerung)

Das folgende Schaubild zeigt die Phasen des automatischen Neustarts:

Immediate Restart

Delayed Restart

‘ Manual Restart ‘

. Auto restartimmediate |

'+ timeout

-

-

Auto restart delayed timeout

>

Lt

Wenn die Dauer des Spannungseinbruchs kiirzer ist als das Timeout fiir einen
sofortigen Neustart und wenn es sich dabei um einen zweiten Spannungseinbruch
handelt, der innerhalb einer Sekunde aufgetreten ist, dann ist ein verzogerter Neustart
des Motors erforderlich.

Wenn ein verzdgerter Neustart aktiv ist (der Verzégerungs-Timer lauft):

» wird der Timer im Falle eines Spannungseinbruchs fiir die Dauer des
Spannungseinbruchs angehalten,

» wird der verzogerte Neustart abgebrochen, wenn ein Start- oder Stoppbefehl

erteilt wird.
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Zeitliche Abfolge — Sofortiger Neustart

Das folgende Schaubild dient als Beispiel fur die zeitliche Abfolge bei einem automatischen Neustart:

Voltage Dip Detection

Voltage Dip Occurred

Immediate Restart

Delayed Restart

Manual Restart

Auto Restart Immediate
Timeout

Auto Restart Delayed
Timeout

Qutput

Motor Current

1 Motor lauft

2 Spannungseinbruch festgestellt, Motor gestoppt

3 Spannungseinbruch behoben, automatischer Motor-Neustart

o |

]

oI

et -~ et

010

@)

)

128

DOCA0127DE-03



Motorschutzfunktionen Motormanagement-Controller

Zeitliche Abfolge — Verzogerter Neustart

Das folgende Schaubild dient als Beispiel fur die zeitliche Abfolge bei einem verzégerten Neustart:

. . 1
Voltage Dip Detection 0 |
) 1 ‘
Voltage Dip Occurred 0 |
. 1 r
Immediate Restart 0

Delayed Restart 0 '

Manual Restart 0
Auto Restart Immediate 1 '
Timeout 0
Auto  Restart Delayed 1 ‘ .
Timeout 0 | ' ‘
) . TR Y ‘
Voltage Dip Restart Timeout 0 .
1 I ]
Output 0 i l
1 Y
Motor Current 0 |
-yl

1 Motor 1auft
2 Spannungseinbruch festgestellt, Motor gestoppt

3 Spannungseinbruch behoben, automatischer Motor-Neustart
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Zeitliche Abfolge — Manueller Neustart

Das folgende Schaubild dient als Beispiel fur die zeitliche Abfolge bei einem manuellen Neustart:

Voltage Dip Detection

Voltage Dip Occurred

Immediate Restart

Delayed Restart

Manual Restart

Auto Restart Immediate
Timeout

Auto Restart Delayed
Timeout

Run Command

Output

Motor Current

1 Motor lauft

2 Spannungseinbruch festgestellt, Motor gestoppt

0|

o
o 1

L | L
L
.
0|
1
; ||
1 : Yy
o

' Y
1 -
] |
~etal]-=— - - -

@ O,

3 Spannungseinbruch behoben, automatischer Motor-Neustart

Motorleistungsschutzfunktionen

Ubersicht

In diesem Kapitel werden die Motorleistungs-Schutzfunktionen des LTMR-Controllers

beschrieben.

Unterleistung
Beschreibung
Die Funktion ,Unterleistung® signalisiert:
* Einen Alarm, wenn der Wert der Wirkleistung unter einen eingestellten
Schwellenwert absinkt.
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Funktionsmerkmale

Blockschaltplan

Underpower alarm and trip:

» Eine Auslésung, wenn der Wert der Wirkleistung flir einen festgelegten Zeitraum
unter einen separat eingestellten Schwellenwert absinkt.

Diese Funktion hat eine einzige Ausldsezeitverzégerung. Sowohl der Auslose- als
auch der Alarmschwellenwert sind als Prozentsatz der Parametereinstellung ,Motor —
Nennleistung“ (Pnom) definiert.

Die Funktion ,Unterleistung® steht nur im Status ,Betrieb® zur Verfigung, wenn der
LTMR-Controller an ein Erweiterungsmodul angeschlossen ist.

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

Die Funktion ,Unterleistung“ umfasst folgende Merkmale:
+ Zwei Schwellwerte:
o Unterleistung — Alarmschwellenwert
o Unterleistung — Ausléseschwellenwert
* Eine Ausldsezeitverzdégerung:
o Unterleistung — Ausl6ésetimeout
+ Zwei Funktionsausgange:
o Unterleistung — Alarm
o Unterleistung — Ausldsung
+ Eine Zahlstatistik:
o Unterleistung — Auslésungszahlung

Run state ——

Underpower alarm

Vavg —

P < Ps1

N

lavg —= P

AND

Power Factor —

P < Ps2

& 4 [ Underpower trip

Run state ——

AND

Vavg Quadratischer Spannungsmittelwert

lavg Quadratischer Strommittelwert

P Leistung
Ps1 Alarmschwellenwert
Ps2 Ausloseschwellenwert

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Unterleistung“ umfasst folgende Parameter:
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Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Auslésetimeout 1-100 s in Schritten von 1 s 60s
Ausléseschwellenwert 20-800 % des Motornennstroms in Schritten von 1 % 20%

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarmschwellenwert 20-800 % des Motornennstroms in Schritten von 1 % 30%

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Unterleistung“ umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften

Wert

Hysterese — 5 % des Ausldse- oder Alarmschwellenwerts
Genauigkeit +/-5%
Beispiel
Das folgende Schaubild zeigt das Auftreten einer Unterleitungsauslésung.
P 1
| ;
! . |
! [ [
: [ [
: [ [
I | Trip timeout |
I i ™
[ [ [
| | [
P2|- ¢/[- - - - - - — - - - - - — - - — - —— - — N
| |
| |
[ [ [
| | |
| | |
: : : t
Ps2 Unterleistung — Ausléseschwellenwert
Uberleistung
Beschreibung

Die Funktion ,Uberleistung® signalisiert:

» Einen Alarm, wenn der Wert der Wirkleistung einen eingestellten Schwellenwert
Uberschreitet.

» Eine Auslésung, wenn der Wert der Wirkleistung fiir einen eingestellten Zeitraum
einen separat eingestellten Schwellenwert tbersteigt.

Diese Funktion hat eine einzige Auslésezeitverzégerung. Sowohl der Ausldse- als
auch der Alarmschwellenwert sind als Prozentsatz der Parametereinstellung ,Motor —
Nennleistung® (Pnom) definiert.

Die Funktion ,Uberleistung® steht nur im Status ,Betrieb“ zur Verfligung, wenn der
LTMR-Controller an ein Erweiterungsmodul angeschlossen ist.
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Funktionsmerkmale

Blockschaltplan

Overpower alarm and trip:

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

Die Funktion ,Uberleistung” umfasst folgende Merkmale:

Zwei Schwellwerte:

> Uberleistung — Alarmschwellenwert

o Uberleistung — Ausldseschwellenwert
Eine Auslbsezeitverzdgerung:

> Uberleistung — Auslésetimeout

Zwei Funktionsausgange:

> Uberleistung — Alarm

o Uberleistung — Auslésung

Eine Zahlstatistik:

o Uberleistung — Auslésungszahlung

Run state ——

Overpower alarm

Vavg —

P> Ps1

N

lavg —= P

AND

Power Factor —

P> Ps2 T 0

& — > Overpower trip

Run state ——

AND

Vavg Quadratischer Spannungsmittelwert

lavg Quadratischer Strommittelwert

P Leistung
Ps1 Alarmschwellenwert
Ps2 Ausloseschwellenwert

T Auslosetimeout

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Uberleistung” umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslosung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Auslésetimeout 1-100 s in Schritten von 1 s 60s
Ausléseschwellenwert 20-800 % des Motornennstroms in Schritten von 1 % 150%

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarmschwellenwert 20-800 % des Motornennstroms in Schritten von 1 % 150%
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Technische Kenndaten

Die Funktion ,Uberleistung” umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften Wert
Hysterese —5 % des Ausldse- oder Alarmschwellenwerts
Genauigkeit +-5%
Beispiel
Das folgende Schaubild zeigt das Auftreten einer Uberleistungsauslésung.
P 1
| |
: \ |
! [ [
' ! [
' | [
' [
' [ |
Ps2f-4+ - — - - - — — - - — - — — — - — - - — - — - F-—-—-----

-———————————

|

|

L |
Trip timeout |
|

|

|

Ps2 Uberleistung — Ausléseschwellenwert

Unterleistungsfaktor

Beschreibung

Die Schutzfunktion ,Unterleistungsfaktor Uberwacht den Wert des Leistungsfaktors
und signalisiert:

+ Einen Alarm, wenn der Wert des Leistungsfaktors unter einen eingestellten
Schwellenwert absinkt.

+ Eine Auslésung, wenn der Wert des Leistungsfaktors fiir einen festgelegten
Zeitraum unter einen separat eingestellten Schwellenwert absinkt.

Diese Funktion hat eine einzige Auslésezeitverzégerung.

Die Unterleistungsfaktor-Schutzfunktion steht nur im Status ,Betrieb® zur Verfliigung,
wenn der LTMR-Controller an ein Erweiterungsmodul angeschlossen ist.

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

Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Unterleistungsfaktor‘ umfasst folgende Merkmale:
» Zwei Schwellwerte:
o Unterleistungsfaktor — Alarmschwellenwert
o Unterleistungsfaktor — Ausloseschwellenwert
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* Eine Ausldsezeitverzdégerung:
o Unterleistungsfaktor — Ausldsetimeout
+ Zwei Funktionsausgange:
o Unterleistungsfaktor — Alarm
o Unterleistungsfaktor — Auslésung
+ Eine Zahlstatistik:
o Unterleistungsfaktor — Ausldsungszahlung
Blockschaltplan

Under power factor alarm:

Run state ——»

Power Factor ——={C0S® < COS¢s1

Under power factor trip:

Power Factor —{C0S® < C0S®s2

Run state ——

AND

cos¢s1 Unterleistungsfaktor — Alarmschwellenwert

cosds2 Unterleistungsfaktor — Ausloseschwellenwert

T Unterleistungsfaktor — Auslésetimeout

Parametereinstellungen

Under power factor alarm

& ™ Under power factor trip

Die Funktion ,Unterleistungsfaktor” umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Ausldsung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Ausldsetimeout 1-25 s in Schritten von 0,1 s 10s
Ausléseschwellenwert 0-1 x Leistungsfaktor in Schritten von 0,01 0,60

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarmschwellenwert 0—1 x Leistungsfaktor in Schritten von 0,01 0,60

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Unterleistungsfaktor” umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften

Wert

Hysterese

— 5 % des Auslose- oder Alarmschwellenwerts

Genauigkeit

+/- 3° oder +/- 10 % (fiir cos ¢ = 0,6)

Genauigkeit der Auslosezeit

+/—-0,1 s oder +/-5%
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Beispiel

Das folgende Schaubild zeigt das Auftreten einer Unterleistungsfaktor-Auslésung.

Cose

C0S®s2

— -

cosds2 Unterleistungsfaktor — Ausléseschwellenwert

Uberleistungsfaktor

Beschreibung

Die Schutzfunktion ,Uberleistungsfaktor” iiberwacht den Wert des Leistungsfaktors
und signalisiert:

» Einen Alarm, wenn der Wert des Leistungsfaktors einen eingestellten
Schwellenwert Ubersteigt.

» Eine Auslésung, wenn der Wert des Leistungsfaktors flir einen festgelegten
Zeitraum einen separat eingestellten Schwellenwert tbersteigt.

Diese Funktion hat eine einzige Auslésezeitverzégerung.

Die Uberleistungsfaktor-Schutzfunktion steht nur im Status ,Betrieb“ zur Verfiigung,
wenn der LTMR-Controller an ein Erweiterungsmodul angeschlossen ist.

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

Funktionsmerkmale

Die Funktion ,Uberleistungsfaktor‘ umfasst folgende Merkmale:
» Zwei Schwellwerte:
o Uberleistungsfaktor — Alarmschwellenwert
o Uberleistungsfaktor — Ausléseschwellenwert
» Eine Ausltsezeitverzogerung:
o Uberleistungsfaktor — Auslésetimeout
+ Zwei Funktionsausgange:
o Uberleistungsfaktor — Alarm
o Uberleistungsfaktor — Auslésung
» Eine Zahlstatistik:
> Uberleistungsfaktor — Auslésungszahlung
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Blockschaltplan

Over power factor alarm:

Run state ——|

9 > Over power factor alarm

Power Factor ——={C0S¢® > COS¢s1

Over power factor trip:

Power Factor —{C0S® > C0S®s2

& +— ™ Over power factor trip

Run state ——|

AND

cos¢ds1 Uberleistungsfaktor — Alarmschwellenwert
cos¢s2 Uberleistungsfaktor — Ausldseschwellenwert

T Uberleistungsfaktor — Auslésetimeout

Parametereinstellungen

Die Funktion ,Uberleistungsfaktor‘ umfasst folgende Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Auslésung aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Auslésetimeout 1-25 s in Schritten von 0,1 s 10s
Ausléseschwellenwert 0-1 x Leistungsfaktor in Schritten von 0,01 0,90

Alarm aktivieren Aktivieren/Deaktivieren Sperren
Alarmschwellenwert 0—1 x Leistungsfaktor in Schritten von 0,01 0,90

Technische Kenndaten

Die Funktion ,Uberleistungsfaktor* umfasst folgende Merkmale:

Eigenschaften

Wert

Hysterese

— 5 % des Auslose- oder Alarmschwellenwerts

Genauigkeit

+/-3° oder +/- 10 % (fiir cos ¢ = 0,6)

Genauigkeit der Auslésezeit

+/- 0,1 s oder +/-5%
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Beispiel
Das folgende Schaubild zeigt das Auftreten einer Uberleistungsfaktor-Auslésung.
cose,
|
|
|
|
|
|
|
C0SPs2 |- + — = — = — = = — - — — —— —m—— o —— - -

|
|
| -
| Trip timeout

——— !

cos¢s2 Uberleistungsfaktor — Ausléseschwellenwert

138

DOCA0127DE-03



Motorsteuerfunktionen

Motormanagement-Controller

Motorsteuerfunktionen

Uberblick

Die Themen in diesem Kapitel behandeln die Betriebszustande des LTMR-
Controllers, die die Betriebsmodi bestimmen, sowie den Rlicksetzmodus fir
Auslésungen (manuell, dezentral, automatisch).

In diesem Kapitel wird der anwenderspezifische Betriebsmodus vorgestellt, den Sie
zur anwenderspezifischen Anpassung eines vordefinierten Steuerungsprogramms
verwenden konnen.

Steuerkanale und Betriebszustande

Uberblick

Steuerkanale

Uberblick

In diesem Abschnitt wird Folgendes beschrieben:
» Konfiguration zur Steuerung der Ausgange des LTMR-Controllers
+ Betriebszustande des LTMR-Controllers, einschlief3lich:
o Wechsel des LTMR-Controllers zwischen Betriebszustanden beim Hochlauf

o In den einzelnen Betriebsmodi des LTMR-Controllers verfligbare
Motorschutzfunktionen

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Fir die Anwendung dieses Produkts ist spezielles Fachwissen im Bereich der
Entwicklung und Programmierung von Steuerungssystemen erforderlich. Das
Produkt darf nur von Personen programmiert, installiert, modifiziert und verwendet
werden, die Uber das entsprechende Fachwissen verfligen. Es sind alle lokalen und
nationalen Sicherheitsvorschriften und -richtlinien zu befolgen.

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

Der LTMR kann flr einen von drei Steuerkanalen konfiguriert werden:

+ Klemmenleiste: Mit den Eingangsklemmen an der Vorderseite des LTMR-
Controllers verdrahtete Eingangsmodule.

e HMI: Ein HMI-Geréat, das am lokalen HMI-Port des LTMR-Controllers
angeschlossen ist.

* Netzwerk: Eine Netzwerk-SPS, die an den Netzwerk-Port des Controllers
angeschlossen ist.
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Auswahl des Steuerkanals

Sie kdénnen leicht zwischen zwei Steuerkanalen wahlen, indem Sie einen Kanal der
lokalen Steuerquelle und den zweiten der dezentralen Steuerquelle zuordnen.

Folgende Kanalzuordnungen sind mdglich:

Steuerkanal Lokal Dezentral
Klemmenleiste (Werkseinstellung) | Ja Nur mit LTMCU
HMI Ja Nur mit LTMCU
Netzwerk Nein Ja

Bei lokaler Steuerung erfolgt die Auswahl des Steuerkanals (Klemmenleiste oder
HMI) durch Einstellen des Parameters ,Steuerung lokale Kanaleinstellung® im
Einstellungsregister ,Steuerung®.

Bei dezentraler Steuerung lautet die Auswahl des Steuerkanals immer ,Netzwerk®, es
sei denn, es ist eine LTMCU vorhanden. In diesem Fall erfolgt die Auswahl des
Steuerkanals durch Einstellen des Parameters ,Steuerung dezentrale
Kanaleinstellung® im Einstellungsregister ,Steuerung®.

Wenn eine LTMCU vorhanden ist, werden der Logikeingang 1.6 und die Taste fir
,Lokal/Dezentral* an der LTMCU gemeinsam fur die Wahl zwischen lokaler und
dezentraler Steuerquelle verwendet:

Klemmenleiste

Logikeingang 1.6 Status ,,Lokal/Dezentral* der LTMCU Aktive Steuerquelle
Inaktiv - Lokal
Aktiv Lokal Lokal
Dezentral (oder nicht vorhanden) Dezentral
HINWEIS:

» Der Steuerkanal ,Netzwerk® wird immer als 2-Draht-Steuerung betrachtet,
unabhangig vom gewahlten Betriebsmodus.

* Im 3-Draht-Modus kénnen Stoppbefehle im Einstellungsregister ,Steuerung®
deaktiviert werden.

* Im 2-Draht-Modus sind vom nicht-steuernden Kanal ausgegebene
Stoppbefehle grundséatzlich zu ignorieren.

» Von einem anderen als dem gewahlten Steuerkanal ausgegebene
Laufbefehle sind zu ignorieren.

Fir einen vordefinierten Betriebsmodus kann nur eine Steuerquelle zur Kontrolle der
Ausgange aktiviert werden. Sie kdnnen eine oder mehrere zusatzliche Steuerquellen
Uber den anwenderspezifischen Logik-Editor hinzufligen.

Bei Steuerung Uber die Klemmenleiste steuert der LTMR-Controller seine Ausgange
gemal dem Status seiner Eingange. Dies ist die Werkseinstellung fiir den
Steuerkanal, wenn Logikeingang 1.6 inaktiv ist.

Die folgenden Bedingungen gelten fiir den Steuerkanal ,Klemmenleiste®:

» Alle Klemmeneingange, die Anlauf- und Stoppbefehlen zugeordnet sind, steuern
die Ausgange gemal dem Betriebsmodus des Motors.

* Anlaufbefehle von HMI und Netzwerk werden ignoriert.

Bei Verwendung einer LTMCU wird der Parameter ,Stopp — Klemmenleiste — Sperren’
im Einstellungsregister ,Steuerung“ eingestellit.
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HMI

Netzwerk

Bei HMI-Steuerung steuert der LTMR-Controller seine Ausgange auf der Basis von
Anlauf- und Stoppbefehlen, die von einem am HMI-Port angeschlossenen HMI-Gerat
ausgegeben werden.

Die folgenden Bedingungen gelten fiir den HMI-Steuerkanal:

+ Alle HMI-Anlauf- und -Stoppbefehle steuern die Ausgdnge gemaf dem
Betriebsmodus des Motors.

* Anlaufbefehle des Netzwerks und der Klemmenleiste werden ignoriert.

Bei Verwendung einer LTMCU wird der Parameter ,Stopp — HMI — Sperren® im
Einstellungsregister ,Steuerung*“ eingestellt.

Bei Steuerung Uber das Netzwerk sendet eine dezentrale SPS Befehle tUber den
Netzwerkkommunikations-Port an den LTMR-Controller.

Die folgenden Bedingungen gelten fiir den Netzwerk-Steuerkanal:

* Alle Anlauf- und Stoppbefehle vom Netzwerk steuern die Ausgange gemaf dem
Betriebsmodus des Motors.

+ Das HMI-Modul kann die Parameter des LTMR-Controllers lesen (aber nicht
bearbeiten).

Steuerung — Transfermodus

Wahlen Sie den Parameter ,Steuerung — Transfermodus® aus, um den Transfer ohne
Anschlag beim Wechsel des Steuerkanals zu aktivieren. Loschen Sie diesen
Parameter, um den Transfer mit Anschlag zu aktivieren. Die Konfigurationseinstellung
flur diesen Parameter bestimmt das Verhalten der Logikausgange 0.1 und 0.2 in
folgender Weise:

Einstellung fiir ,,Steuerung — Verhalten des LTMR-Controllers bei einer Anderung des Steuerkanals
Transfermodus*
Anschlg Logikausgange O.1 und O.2 werden gedffnet (falls geschlossen) oder bleiben gedffnet (falls bereits
geoffnet), bis das nachste gliltige Signal empfangen wird. Der Motor stoppt.
Hinweis: Im vordefinierten Betriebsmodus ,Uberlast” sind die Logikausgénge 0.1 und 0.2
anwenderdefiniert und daher mdéglicherweise nicht von einem Transfer mit Anschlag betroffen.
Kn Anschlg Die Logikausgange O.1 und O.2 sind nicht betroffen und bleiben in ihrer urspriinglichen Position,
bis das nachste giiltige Signal empfangen wird. Der Motor stoppt nicht.
Wenn Sie den Motor im dezentralen Steuerungsmodus mit der SPS starten, wechselt
der LTMR-Controller in den lokalen Steuerungsmodus (1.6 = 1 auf 1.6 = 0), und der
Motorstatus ist wie folgt vom Steuerungstransfermodus abhangig:
Lautet die Konfiguration des LTMR-Controllers ... dann wechselt der Steuerungsmodus von ,,Dezentral“ zu

,Lokal“ und der Motor ...

3-Draht Kn Anschlg

lauft weiter

2-Draht Kn Anschlg

lauft weiter, wenn die Logikeingange 1.1 oder 1.2 aktiviert sind

3-Draht Anschlg

stoppt

2-Draht Anschlg

Wenn der LTMR-Controller vom lokalen in den dezentralen Steuerungsmodus
wechselt (1.6 = 0 auf 1.6 = 1), bleibt der Motorstatus unverandert im lokalen
Steuerungsmodus, unabhangig davon, ob er lauft oder gestoppt ist. Der ausgewahlte
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Steuerungstransfermodus hat keine Auswirkung auf den Motorstatus, da der LTMR-
Controller nur den letzten von der SPS gesendeten Steuerungsbefehl (Logikausgang
0.1 oder 0O.2) berticksichtigt.

AVORSICHT

KEIN MOTORSTOPP UND GEFAHR DES UNBEABSICHTIGTEN BETRIEBS

Der LTMR-Controller kann nicht tiber die Klemmen gestoppt werden, wenn der
Steuerkanal in ,Steuerkanal Klemmenleiste* geandert wird und Folgendes fir den
LTMR-Controller gilt:

+  Erl3uftim Uberlast-Betriebsmodus.

» Eristauf ,Kn Anschig® konfiguriert.

» Erlauftin einem Netzwerk unter Verwendung des Netzwerk-Steuerkanals.
» Er befindet sich im Status ,Betrieb”.

» Erist fur die 3-Draht-Steuerung (Impuls) konfiguriert.

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

Jedes Mal, wenn der Steuerkanal zur Steuerung Uber die Klemmenleiste wechselt,
kann der Betrieb des LTMR-Controllers nicht Giber die Klemmen gestoppt werden, da
in diesem Fall dem STOPP-Befehl kein Klemmeneingang zugewiesen ist.

Falls dieses Verhalten nicht erwiinscht ist, muss der Steuerkanal entweder auf
.Netzwerk® oder ,HMI" eingestellt werden, damit ein STOPP-Befehl gesendet wird.
Fihren Sie einen der folgenden Schritte aus, um diese Anderung zu implementieren:

* Der Inbetriebnahmetechniker sollte den LTMR-Controller fiir einen Transfer des
Steuerkanals mit Anschlag oder fiir eine 2-Draht-Steuerung konfigurieren.

» Der Installateur sollte den LTMR-Controller mit einer Unterbrechervorrichtung fur
den Strom zur Schiitzspule ausstatten, z. B. mit einem Drucktaster, der in Reihe
mit den Ausgangen des LTMR-Controllers verdrahtet ist.

» Der Steuerungstechniker sollte einen Klemmeneingang zuweisen, um den
Laufbefehl Gber die Zuweisungen fiir ,Anwenderspezifischer
Konfigurationsmodus® zu deaktivieren.

Fallback-Uberginge

Der LTMR-Controller wechselt in einen Fallback-Zustand, wenn die Kommunikation
mit der Steuerquelle unterbrochen ist, und verlasst diesen Zustand nach
Wiederherstellung der Kommunikation. Der Ubergang in und aus dem Fallback-
Zustand findet wie folgt statt:

Ubergang Ubertragung der Steuerquelle

Beginn des Fallback-Zustands Kein Anschlag, wenn das Bit ,Steuerung Direkter Ubergang® aktiviert ist

Ende des Fallback-Zustands Hangt von den Einstellungen fir ,Steuerung — Transfermodus® (,Anschig” oder ,Kn Anschig*) und flr
,Steuerung Direkter Ubergang* (ein oder aus) ab

Informationen zur Konfiguration der kommunikationsspezifischen Fallback-Parameter
finden Sie unter Fallback-Bedingung, Seite 58.

Bei Verwendung einer LTMCU werden die Parameter ,Steuerung — Transfermodus®
und ,Steuerung Direkter Ubergang“ im Einstellungsregister ,Steuerung” eingestellt.
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Betriebszustande
Einfuhrung

Der LTMR-Controller reagiert auf den Status des Motors und stellt entsprechend dem
jeweiligen Betriebszustand Steuer-, Uberwachungs- und Schutzfunktionen bereit. Ein
Motor kann zahlreiche Betriebszustande annehmen. Einige dieser Zustande sind
dauerhaft, andere dagegen nur voriibergehend.

Die Hauptbetriebszustande eines Motors sind:

Betriebszustand

Beschreibung

Bereit »  Der Motor ist gestoppt.
*  Der LTMR-Controller:
o erkennt keine Auslésung
o fuhrt keinen Lastabwurf durch.
o zahlt keinen Schnellzyklus-Zahler herunter.
o ist bereit zum Anlaufen
Nicht bereit * Der Motor ist gestoppt.
* Der LTMR-Controller:
o erkennt eine Auslésung.
o flhrt einen Lastabwurf durch.
o zahlt einen Schnellzyklus-Zahler herunter.
Anlauf *  Der Motor startet.
+ Der LTMR-Controller:
o erkennt, dass der Strom den Schwellwert fiir Pegelstrom erreicht hat.
o erkennt, dass der Strom den Schweranlauf-Ausléseschwellenwert nicht tiberschritten und dann
erneut unterschritten hat.
o zahlt den Schweranlauf-Ausldsetimer weiter herunter.
Betrieb *  Der Motor lauft.

*  Der LTMR-Controller erkennt, dass der Strom den Schweranlauf-Ausléseschwellenwert tGberschritten und
erneut unterschritten hat, bevor der LTMR-Controller den Schweranlauf-Auslésetimer vollstéandig
heruntergezahlt hat.
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Ubersicht der Betriebszustinde

Die Betriebszustande der LTMR-Controller-Firmware, d. h. wenn der Motor aus dem
Zustand ,Aus” in den Zustand ,Betrieb® wechselt, sind nachfolgend beschrieben. Der
LTMR-Controller Gberprift den Strom in jedem Betriebszustand. Der LTMR-Controller
kann aus jedem Betriebszustand heraus in einen internen Auslésungszustand

wechseln.

System Config
(initial state)

Config complete? Config needed?

Config needed?

No trip,
no load shed,
rapid cycle
timer expired

Yes

Not Ready Ready
Trip or
Yes load shed?
Yes
lavg > 20 % FLC

lavg > 5 % FLC

Start

Start complete?

Run

Schutzuberwachung gemaR Betriebszustand

Nachfolgend sind die Betriebszustande des Motors sowie die Auslésungs- und
Alarmschutzfunktionen aufgefihrt, die tber den LTMR-Controller zur Verfigung
stehen, wahrend sich der Motor im jeweiligen Zustand befindet (mit X
gekennzeichnet). Der Controller kann aus jedem Betriebszustand heraus in einen
internen Auslésungszustand wechseln.
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Schutzkategorie

Uberwachte/r Auslésung/
Alarm

Betriebszustdande

Sys-Konfig

Bereit

Nicht bereit

Anlauf Betrieb

Diagnose

Prifung Laufbefehl

X

Priifung Stoppbefehl

Prifung ausfiihren

Prifung stoppen

Erkannte Verdrahtungs-/
Konfigurationsfehler

PTC-Verbindung

CT-Umkehr

X | X | X]| X| X
X | X | X| X

Spannung Phasenverlust

Phasenkonfiguration

Interne Auslésungen

Geringfligig

Schwerwiegend

Motor Temperaturfiihler

PTC binéar

PT100

PTC analog

NTC analog

X | X[ X | X[ X]| X

X | X[ X | X| X| X| X

Thermische Uberlast

Eindeutig

Invers therm.

X | X | X | X[ X|X| X]| X

Strom

Schweranlauf

Blockierung

Strom - Phasenunsymmetrie

Strom - Phasenverlust

Uberstrom

Unterstrom

Erdschlussstrom-Auslésung
(intern)

X | X | X | X| X]| X

Erdschlussstrom-Auslésung
(extern)

x
x

Spannung

Uberspannung - Niveau

Unterspannung — Niveau

Spannung - Phasenunsymmetrie

Leistung/Leistungsfaktor

Uberleistungsfaktor - Niveau

Unterleistungsfaktor - Niveau

Uberleistung - Niveau

Unterleistung - Niveau

|
X | X | X| X| X| X[ X

X Uberwacht

— Nicht Gberwacht
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Startzyklus

Beschreibung

Der Startzyklus ist der Zeitraum, der dem Motor bis zum Erreichen seines normalen
Volllaststromniveaus (FLC) eingerdumt wird. Der LTMR-Controller misst den
Startzyklus in Sekunden, beginnend mit dem Zeitpunkt, an dem er Pegelstrom
erkennt. Dieser Wert ist als maximaler Phasenstrom definiert, der 20 % des
Volllaststroms (FLC) entspricht.

Wahrend des Startzyklus vergleicht der LTMR-Controller folgende Werte:

» Gemessener Strom mit dem konfigurierbaren Parameter ,Schweranlauf —
Ausléseschwellenwert® und

» Verstrichene Startzykluszeit mit dem konfigurierbaren Parameter ,Schweranlauf
— Ausldsetimeout®.

Es gibt drei Szenarios fiir den Startzyklus, die jeweils darauf basieren, wie oft (kein,
ein oder zwei Mal) der maximale Phasenstrom den Schweranlauf-
Ausléseschwellenwert Uber-/unterschreitet. Eine Beschreibung der einzelnen
Szenarios ist nachstehend aufgefihrt.

Informationen zu den vom LTMR-Controller verwalteten Statistiken, die die
Motoranlaufe beschreiben, finden Sie unter Motor — Anlaufzahler, Seite 66.
Informationen zur Schweranlauf-Schutzfunktion finden Sie unter Schweranlauf, Seite
99.

Betriebszustande im Startzyklus

Wahrend des Startzyklus durchlauft der LTMR-Controller die folgenden
Motorbetriebszustande:

Schritt Ereignis Betriebszustand
1 Der LTMR-Controller empfangt ein Eingangssignal fiir den Anlaufbefehl. Bereit
2 Der LTMR-Controller bestatigt, dass alle Vorbedingungen fur den Anlauf vorliegen (z. B. Bereit

keine Auslosungen, kein Lastabwurf oder Timer fiir schnellen Zyklus).

3 Der LTMR-Controller schlie3t die entsprechenden Ausgangskontakte, die als Klemmen 13- Bereit

14 oder 23-24 bezeichnet sind. Dadurch wird der Steuerschaltkreis der Motoranlaufschiitze
geschlossen.

4 Der LTMR-Controller erkennt, dass der maximale Phasenstrom den Schwellenwert fiir Anlauf

Pegelstrom Uberschreitet.

5 Der LTMR-Controller erkennt, dass der Strom den Schweranlauf-Ausloseschwellenwert Betrieb

Uberschreitet und dann darunter sinkt, bevor der Timer flr ,Schweranlauf — Auslésetimeout®
abgelaufen ist.

Zwei Uberschreitungen des Schwellwerts

In diesem Anlaufszenario wurde der Startzyklus erfolgreich durchlaufen:
» Der Strom steigt Gber den Ausléseschwellenwert und sinkt dann darunter ab.

* Der LTMR-Controller meldet die tatsachliche Startzykluszeit, d. h. die Zeit, die
zwischen dem Erfassen des Pegelstroms und dem Absinken des maximalen
Phasenstroms unter den Ausléseschwellenwert liegt.
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Startzyklus mit zwei Schwellwertiiberschreitungen — Einzelschritt:

Y/ s— N

|
|
20%FLC | — _ _ _ _ Startzeit : ________________
I | Langer Anlauf
I | — Auslése-Timeout
; I
T t
Zustand ,Bereit" Startstatus \ Laufstatus

Is Schweranlauf-Ausloseschwellenwert

Startzyklus mit zwei Schwellwertiiberschreitungen — zwei Schritte:

Einstellbarer Ubergangstimer

)

1. Schritt 2. Schritt

o ! | |
| | T
[ _ | [
20%FLC |- L Startzeit | Langer Anlauf |
I/ | — Auslése-Timeout I
1/ | [
T T ! t
| I
Zustand Startstatus , Laufstatus
.Bereit*

Eine Uberschreitung des Schwellwerts

In diesem Anlaufszenario ist der Startzyklus nicht erfolgt:

» Der Strom steigt Uber den Schweranlauf-Ausléseschwellenwert, sinkt aber nicht
wieder darunter ab.

* Wenn die Schweranlauf-Schutzfunktion aktiviert ist, signalisiert der LTMR-
Controller eine Auslésung, sobald der Wert fir ,Schweranlauf — Auslésetimeout®
erreicht ist.

« Falls der Schweranlaufschutz deaktiviert ist, signalisiert der LTMR-Controller
keine Auslésung, und der Betriebszyklus beginnt nach Ablauf des Schweranlauf-
Auslésetimeouts.

» Die Dauer der anderen Motorschutzfunktionen beginnt nach dem Schweranlauf-
Ausldsetimeout.

+ Der LTMR-Controller meldet als Startzykluszeit 9999, d. h. der Strom hat den
Ausléseschwellenwert Uberschritten und ist Uber diesem Wert geblieben.
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» Der LTMR-Controller meldet den wahrend des Startzyklus erkannten
Maximalstrom.

Startzyklus mit einer Uberschreitung des Schwellwerts:

20 % FLC Startzeit

Langer Anlauf — Auslése-Timeout

t

Zustand ,Bereit”, Startstatus Auslésebedingung

0 Uberschreitungen des Schwellwerts

In diesem Anlaufszenario ist der Startzyklus nicht erfolgt:
» Der Strom hat den Ausloseschwellenwert nie Uiberstiegen.

* Wenn die Schweranlauf-Schutzfunktion aktiviert ist, signalisiert der LTMR-
Controller eine Auslosung, sobald der Wert fir ,Schweranlauf — Auslésetimeout®
erreicht ist.

» Falls der Schweranlaufschutz deaktiviert ist, signalisiert der LTMR-Controller
keine Auslésung, und der Betriebszyklus beginnt nach Ablauf des Schweranlauf-
Ausldsetimeouts.

» Die Dauer der anderen Motorschutzfunktionen beginnt nach dem Schweranlauf-
Ausldsetimeout.

» Der LTMR-Controller meldet sowohl die Startzykluszeit als auch den wahrend
des Startzyklus erfassten Maximalstrom mit 0000, d. h. der Strom hat den
Ausldseschwellenwert nie erreicht.

Startzyklus mit 0 Uberschreitungen des Schwellwerts:

Iy

|
I /
| .
20%FLC |- — — — — — , Startzeit R

Langer Anlauf — Auslése-Timeout

-t

Zustand ,Bereit"! Startstatus ' Auslésebedingung

Is Schweranlauf-Ausloseschwellenwert
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Betriebsmodi

Ubersicht

Der LTMR-Controller kann fiir einen von zehn vordefinierten Betriebsmodi konfiguriert
werden. Mit der Auswahl von anwenderspezifischen Betriebsmodi kdnnen Sie einen
von 10 vordefinierten Betriebsmodi wahlen und ihn lhrer jeweiligen Anwendung
entsprechend anpassen.

Die Auswahl eines vordefinierten Betriebsmodus bestimmt das Verhalten aller Ein-
und Ausgéange des LTMR-Controllers.

Jede Auswahl eines vordefinierten Betriebsmodus beinhaltet auch die Auswahl einer
Steuerungsverkabelung:

2-Draht (gehalten) oder
3-Draht (Impuls)

Steuerungsprinzipien

Uberblick

Funktionsprinzip

Der LTMR-Controller fiihrt Steuerungs- und Uberwachungsfunktionen fiir einphasige
und dreiphasige Elektromotoren aus.

Diese Funktionen sind vordefiniert und auf die am haufigsten verwendeten
Applikationen zugeschnitten. Sie sind sofort einsatzbereit und werden nach
Inbetriebnahme des LTMR-Controllers durch einfaches Einstellen von
Parametern implementiert.

Die vordefinierten Steuerungs- und Uberwachungsfunktionen kénnen mithilfe des
Logik-Editors in TeSys T DTM an spezielle Anforderungen angepasst werden,
um:

o die Verwendung der Ergebnisse von Schutzfunktionen anwenderspezifisch
anzupassen

o die Wirkungsweise von Steuerungs- und Schutzfunktionen zu dndern
o die vordefinierte E/A-Logik des LTMR-Controllers zu andern

Die Verarbeitung von Steuerungs- und Schutzfunktionen umfasst drei Teile:

Erfassung von Eingangsdaten:

o Ausgabe der Verarbeitung von Schutzfunktionen

o Externe Logikdaten von Logikeingdngen

o Von der Steuerquelle erhaltene Telekommunikationsbefehle (TC)
Logikverarbeitung durch die Steuerungs- oder Uberwachungsfunktion
Verwendung der Verarbeitungsergebnisse:

o Aktivierung von Logikausgangen

o Anzeige vordefinierter Meldungen

o Aktivierung von LEDs

> Uber eine Kommunikationsverbindung gesendete Telekommunikationssignale
(TS)
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Das nachstehende Schaubild zeigt die Funktionsweise der Steuerungs- und Uberwachungsfunktion:

Logic Inputs - .
o LTM R Logic OL?g'ﬁ
E—] TCS Functions diputs ‘
—/— -
TCC. Predefined - OutputCommands m *****
- Conlrol/Mpniloring —
. Functions System Status
- : HMI commands Signal LEDs
— - rotection -
Functions ‘ o @
- L J /O Control Logic -
L Custom Logic TCS ’ g Predefined
- Equations > ™ messages
TCC T

Logikeingange und -ausgange

Der LTMR-Controller stellt sechs Logikeingange und vier Logikausgange bereit. Bei
Anschluss eines LTME-Erweiterungsmoduls sind vier zuséatzliche Logikeingdnge
verfugbar.

Bei Wahl eines vordefinierten Betriebsmodus werden die Logikeingdnge automatisch
Funktionen zugeordnet, und die Beziehung zwischen Logikeingangen und
-ausgangen wird festgelegt. Diese Zuordnungen kénnen mithilfe des Logik-Editors
geandert werden.

Vordefinierte Betriebsmodi

Uberblick

Der LTMR-Controller kann fiir einen von zehn vordefinierten Betriebsmodi konfiguriert
werden. Jeder Betriebsmodus ist auf die Anforderungen einer typischen
Applikationskonfiguration ausgelegt.

Durch die Auswahl eines Betriebsmodus legen Sie Folgendes fest:

» den Typ des Betriebsmodus, der das Verhaltnis zwischen Logikeingangen und
-ausgangen bestimmt, und

+ den Typ des Steuerkreises, der auf der Grundlage der Steuerungsverkabelung
das Verhalten der Logikeingange festlegt.

Typen von Betriebsmodi

Es gibt 10 verschiedene Betriebsmodi:
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Betriebsmodus

Optimaler Anwendungsbereich

Uberlast, Seite 154

Alle Motorabgangsapplikationen, bei denen der Anwender die Zuweisung folgender Ein- und Ausgénge
festlegt:

» Logikeingange I.1,1.2, 1.3 und 1.4
* Logikausgange 0.1 und O.2
*  Aux1, Aux2 und Stoppbefehle der HMI-Tastatur

Die E/A kénnen mithilfe eines Steuerprogramms, das dezentral vom primaren Netzwerk-Controller tiber
ein HMI-Gerat verwaltet wird, oder mithilfe einer anwenderspezifischen Logik definiert werden.

Unabhangig, Seite 156

Applikationen zum direkten Einschalten (direkt netzbetrieben) von Motoren mit einer Drehrichtung unter
voller Spannung.

Reverser, Seite 159

Applikationen zum direkten Einschalten (direkt netzbetrieben) von Motoren mit zwei Drehrichtungen unter
voller Spannung.

2-Schritt, Seite 163

Motorstart-Applikationen mit reduzierter Spannung, darunter:
» Stern-Dreieck
+  Priméarwiderstand mit offenem Ubergang
+  Autotransformator mit offenem Ubergang

2 Drehzahlen, Seite 168

Motorapplikationen mit 2 Drehzahlen fiir folgende Motortypen:
» Dahlander (Folgepol)

* Polwechsler

Verhalten der Logikeingange

Mit der Auswahl eines Betriebsmodus wird auch festgelegt, ob die Logikeingange fiir
eine 2-Draht-Steuerung (gehalten) oder eine 3-Draht-Steuerung (Impuls) verdrahtet
werden. Die Auswahl bestimmt die gultigen Start- und Stoppbefehle aus den
verschiedenen Steuerquellen und legt das Verhalten des Eingangsbefehls nach
einem Ausfall und anschlieRender Wiederherstellung der Stromversorgung fest:

Typ des Steuerkreises

Verhalten der Logikeingange 1.1 und 1.2

2-Draht (gehalten)

Wenn der LTMR-Controller die steigende Flanke an dem fiir den Motorstart vorgesehenen Eingang
feststellt, gibt er einen Laufbefehl aus. Der Laufbefehl bleibt nur solange aktiv, wie auch der Eingang aktiv
ist. Das Signal wird nicht gesperrt.

3-Draht (Impuls)

Der LTMR-Controller:

» sperrt nach dem Erkennen der steigenden Flanke an dem fiir den Motorstart vorgesehenen Eingang
den Laufbefehl

» deaktiviert nach einem Stoppbefehl den Laufbefehl, um das Ausgangsrelais zu deaktivieren, das mit
der Spule des zum Ein- und Ausschalten des Motors verwendeten Schaltschitzes in Reihe
geschaltet ist

* muss nach einem Stopp eine steigende Flanke am Eingang feststellen, um den Laufbefehl zu
sperren

Die Zuweisung der Steuerlogik flr die Logikeingange 1.1, 1.2, 1.3 und 1.4 wird im
Abschnitt des jeweiligen vordefinierten Betriebsmodus beschrieben.

HINWEIS: Im Netzwerk-Steuerkanal verhalten sich Netzwerkbefehle wie 2-Draht-
Steuerbefehle, und zwar unabhangig vom Typ des Steuerkreises des gewahlten
Betriebsmodus. Informationen zu Steuerkanalen finden Sie unter Steuerkanale,
Seite 139.

In jedem vordefinierten Betriebsmodus verhalten sich die Logikeingange 1.3, 1.4, 1.5
und 1.6 folgendermalien:
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Logikeingang

Verhalten

1.3

* Wenn dieser Eingang als externer ,System bereit“-Eingang konfiguriert wird (Analogeingang 3 - Extern Bereit
- Freigabe = 1), gibt dieser Eingang Rickmeldung tber den Systemstatus (Bereit oder nicht):
o Wenn I.3 =0, dann ist das externe System nicht bereit. Das Bit fur ,System bereit* (455.0) ist auf 0
gesetzt.
o Wenn I.3 =1, dann ist das externe System bereit. Das Bit fiir ,System bereit‘ (455.0) kann je nach
anderen Bedingungen im System auf 1 gesetzt werden.

*  Wenn dieser Eingang nicht als externer ,System bereit‘-Eingang konfiguriert wird (Logikeingang 3 — Extern
Bereit — Freigabe = 0), dann ist dieser Eingang anwenderdefiniert und setzt nur ein Bit in einem Register.

HINWEIS: Der Status des Bits fiir ,System bereit* (455.0) verhindert nicht die Aktivierung der Ausgange durch
das System.

» Bei 3-Draht-Steuerung (Impuls): Stoppbefehl. Beachten Sie, dass dieser Stoppbefehl in der
Klemmenleistensteuerung deaktiviert werden kann, indem der Parameter ,Stopp — Klemmenleiste sperren”
im Einstellungsregister ,Steuerung® deaktiviert wird.

» Bei 2-Draht-Steuerung (gehalten): Anwenderdefinierter Eingang, der zum Senden von Informationen an eine
SPS-Adresse Uber das Netzwerk konfiguriert werden kann.

Hinweis: Im Betriebsmodus ,Uberlast” ist der Logikeingang 1.4 nicht belegt und kann anwenderdefiniert eingestellt
werden.

Ein Befehl zur Ausldsungsriicksetzung wird erkannt, wenn dieser Eingang die steigende Flanke eines Signals
empfangt.

Hinweis: Dieser Eingang muss zunachst inaktiv werden und dann die steigende Flanke eines nachfolgenden
Signals empfangen, damit ein weiteres Riicksetzen erfolgen kann.

Lokale/dezentrale Steuerung der Ausgange des LTMR-Controllers:
» Aktiv: Dezentrale Steuerung (kann einem beliebigen Steuerkanal zugeordnet werden).

» Inaktiv: Lokale Steuerung tiber die Klemmenleiste oder den HMI-Port. Dies wird durch den Parameter
~Steuerung lokale Kanaleinstellung® bestimmt.

AWARNUNG

VERLUST DES MOTORSCHUTZES BEI HMI-STEUERUNG

Wenn der Klemmenleisten-Stopp deaktiviert ist, muss der Auslésungsausgang
(NC-Klemmen 95-96) in Reihe mit der Schutzspule verdrahtet werden.

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

Verhalten der Logikausgange

Das Verhalten der Logikausgange O.1 und O.2 wird durch den ausgewahlten
Betriebsmodus bestimmt. In den folgenden Abschnitten werden die zehn Typen der
vordefinierten Betriebsmodi und das jeweilige Verhalten der Logikausgange O.1 und
0.2 beschrieben.

Wenn es zu einem Kommunikationsverlust zwischen dem LTMR-Controller und dem
Netzwerk bzw. dem HMI kommt, dann geht der LTMR-Controller in einen Fallback-
Zustand Uber. Bei Empfang eines Stoppbefehls im Fallback-Zustand verhalten sich
die Logikausgange O.1 und O.2 wie folgt:

Typ des Steuerkreises

Reaktion der Logikausgédnge 0.1 und O.2 auf einen Stoppbefehl

2-Draht (gehalten)

Ein Stoppbefehl Ubersteuert den Fallback-Zustand und schaltet die Logikausgange O.1 und O.2 aus,
solange der Stoppbefehl aktiv ist. Wenn der Stoppbefehl nicht mehr aktiv ist, kehren die Logikausgange
0.1 und O.2 in ihren programmierten Fallback-Zustand zurtck.

3-Draht (Impuls)

Ein Stoppbefehl tibersteuert den Fallback-Zustand und schaltet die Logikausgange O.1 und O.2 aus. Die
Ausgange bleiben nach der Deaktivierung des Stoppbefehls ausgeschaltet und kehren nicht in den
programmierten Fallback-Zustand zurick.

Weitere Informationen zur Konfiguration der Fallback-Parameter finden Sie unter
Fallback-Bedingung, Seite 58.
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Die folgenden Logikausgange verhalten sich in allen Betriebsmodi wie in
nachfolgender Tabelle beschrieben:

Logikausgang Verhalten

0.3 Aktivierung durch einen beliebigen aktivierten Schutzalarm:
*  NO-Klemmen 33-34

0.4 Aktivierung durch eine beliebige aktivierte Schutzauslésung:
NC-Klemmen 95-96
NO-Klemmen 97-98

Hinweis: Bei zu niedriger oder ausgeschalteter Steuerspannung:
NC 95-96 6ffnen
NO 97-98 schlielRen

Steuerungsverdrahtung und Auslosungsmanagement

Uberblick

Wenn der vordefinierte Betriebsmodus ,Uberlast ausgewahit wird, steuert der LTMR-
Controller die Logikausgange 0.1, O.2 und O.3 nicht.

Bei allen anderen vordefinierten Betriebsmodi — ,Unabhangig®, ,Reverser®, ,2-Schritt*
und ,2 Drehzahlen® — ist die vordefinierte Steuerlogik im LTMR-Controller darauf
ausgelegt, die Zielvorgaben vieler haufig vorkommender Motorstartanwendungen zu
erfillen. Dazu zahlt die Steuerung des Ansprechverhaltens des Motors auf:

» Start- und Stoppaktionen und
* Auslése- und Ricksetzaktionen

Da der LTMR-Controller in Sonderanwendungen wie Feuerldschpumpen eingesetzt
werden kann, bei denen der Motor trotz eines erkannten externen
Ausldésungszustandes laufen kbnnen muss, ist die vordefinierte Steuerlogik so
konzipiert, dass die Steuerschaltung und nicht die vordefinierte Steuerlogik bestimmt,
auf welche Weise der LTMR-Controller den Stromfluss zur Schaltschiitzspule
unterbricht.

Steuerlogikaktionen bei Starts und Stopps

Die vordefinierte Steuerlogik spricht auf Start- und Stoppbefehle wie folgt an:

+ Bei allen Anschlussschemata fiir 3-Draht-Steuerung (Impuls) muss der LTMR-
Controller, wenn Eingang 4 als ein Stoppbefehl konfiguriert ist, einen
Eingangsstrom am Logikeingang 1.4 erkennen, um auf einen Startbefehl
anzusprechen.

»  Wenn Logikeingang 1.4 aktiv ist und eine Startaktion des Benutzers Strom am
Logikeingang 1.1 oder I.2 anlegt, erkennt der LTMR-Controller die ansteigende
Flanke des Stroms und setzt einen internen Sperrbefehl (Firmware), der den
entsprechenden Relaisausgang schlief3t und solange geschlossen halt, bis der
Sperrbefehl deaktiviert wird.

» Eine Stoppaktion, die den Strom an Logikeingang 1.4 unterbricht, fihrt dazu, dass
der LTMR-Controller den Sperrbefehl deaktiviert. Ein Deaktivieren der Firmware-
Sperre flhrt dazu, dass der Ausgang ge6ffnet wird und bis zur nachsten giiltigen
Startbedingung geoffnet bleibt.

+ Bei allen Anschlussschemata fir 2-Draht-Steuerung (gehalten) erkennt der
LTMR-Controller an den Logikeingangen I.1 oder I.2 anliegende Strome als
Startbefehle, wogegen Stromlosigkeit den Startbefehl deaktiviert.
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Steuerlogikaktionen bei Auslosungen und Resets

Die vordefinierte Steuerlogik handhabt Ausldsungen und Reset-Befehle wie folgt:

Logikausgang O.4 wird als Reaktion auf eine Auslésebedingung geoffnet.

Logikausgang O.4 wird auf einen Reset-Befehl hin geschlossen.

Auslosungsmanagement durch kombinierte Steuerlogik und
Steuerungsverdrahtung

Die in den Anschlussschemata in diesem Kapitel und im Anhang gezeigten
Steuerschaltungen lassen erkennen, wie durch die Kombination von Steuerlogik des
LTMR-Controllers und Steuerschaltung ein Motor als Reaktion auf eine Auslésung
gestoppt wird:

Bei 3-Draht-Steuerschaltungen (Impuls) verbindet die Steuerstrategie den
Zustand des Logikausgangs O.4 mit dem Zustand des Stroms an Logikeingang

1.4:

o

Die Steuerlogik 6ffnet den Logikausgang O.4 als Reaktion auf eine
Auslosung.

Das Offnen von Logikausgang O.4 unterbricht den Strom an Logikeingang 1.4,
wodurch der Sperrbefehl der Steuerlogik an Logikausgang O.1 deaktiviert
wird.

Logikausgang O.1 6ffnet sich — aufgrund der oben beschriebenen Steuerlogik
—und stoppt den Stromfluss zur Schitzspule.

Fir einen Motor-Neustart missen die Auslésung zurtickgesetzt und ein neuer
Startbefehl ausgegeben werden.

Bei 2-Draht-Steuerschaltungen (gehalten) verbindet die Steuerstrategie den
Zustand von Logikausgang 0.4 direkt mit den Logikeingangen 1.1 oder |.2.

o

Die Steuerlogik 6ffnet den Logikausgang O.4 als Reaktion auf eine
Ausldésung.

Das Offnen von Logikausgang O.4 unterbricht den Strom zu den
Logikeingadngen |.1 oder 1.2

Die Steuerlogik deaktiviert die Startbefehle durch Offnen der Logikausgénge
0.1 oder O.2.

Far einen Motor-Neustart muss die Auslésung zurlickgesetzt werden. Der
Zustand der Start/Stopp-Operatoren bestimmt den Zustand der Logikeingénge
1.1 oder |.2.

Die zum Betrieb eines Motors wahrend einer Motorschutz-Auslésung erforderlichen
Steuerschaltungen sind in den nachfolgenden Anschlussschemata nicht abgebildet.
Allerdings lautet die Steuerstrategie, den Zustand von Logikausgang O.4 nicht mit
dem Zustand der Eingangsbefehle zu verknipfen. So kénnen Auslésungen
angekiindigt werden, wahrend die Steuerlogik weiter Start- und Stoppbefehle
abarbeitet.

Uberlast-Betriebsmodus

Beschreibung

Verwenden Sie den Uberlast-Betriebsmodus, wenn die Motorlast tiberwacht werden
muss und die Motorlaststeuerung (Start/Stopp) von einem anderen Gerat als dem
LTMR-Controller durchgefiihrt wird.
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Funktionsmerkmale

Der Uberlast-Betriebsmodus beinhaltet folgende Funktionen:

Der Uberlast-Betriebsmodus des LTMR-Controllers steuert nicht die
Logikausgange O.1, O.2 und O.3. Die Befehle fir die Logikausgange O.1 und
0.2 sind im Steuerkanal ,Netzwerk” verfugbar.
Logikausgang O.4 wird als Reaktion auf einen erkannten Diagnosefehler
geoffnet.
HINWEIS: Im Uberlast-Betriebsmodus wird der erkannte Diagnosefehler
standardmaRig deaktiviert. Sie kbnnen ihn nach Bedarf aktivieren.
Der LTMR-Controller setzt ein Bit in einem Statuswort, wenn er ein aktives Signal
entdeckt:

o Anden Logikeingangen I.1, 1.2, 1.3 oder |.4 oder
> Uber die Tasten ,Aux 1, ,Aux 2 oder ,Stop*“ des HMI-Tastenfelds.

HINWEIS: Wenn ein Bit im Eingangsstatuswort gesetzt ist, kann es von einer SPS
gelesen werden, die dann ein Bit in das Befehlswort des LTMR-Controllers
schreibt. Wenn der LTMR-Controller ein Bit in seinem Befehlswort entdeckt, kann
er den entsprechenden Ausgang (oder die entsprechenden Ausgange) aktivieren.

Uberlast-Anschlussschema

Das nachstehende Anschlussschema zeigt ein vereinfachtes Beispiel fur den LTMR-
Controller in einer 3-Draht (Impuls) Uberlast-Anwendung mit Steuerung tber die

Klemmenleiste.

3rv

A1 A2 B2 B1

Weitere Beispiele fiir den Uberlast-Betriebsmodus in Form von IEC-Schaubildern
finden Sie im Dokument TeSys T LTMR - Motormanagement-Controller -
Installationshandbuch.
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Weitere Beispiele fiir den Uberlast-Betriebsmodus in Form von NEMA-Schaubildern
finden Sie im Dokument TeSys T LTMR - Motormanagement-Controller -
Installationshandbuch.

E/A-Belegung
Im Uberlast-Betriebsmodus sind die folgenden Logikeingénge verfiigbar:
Logikeingange Zuordnung
1.1 Nicht belegt
1.2 Nicht belegt
1.3 Nicht belegt
1.4 Nicht belegt
1.5 Reset
1.6 Lokal (0) oder Dezentral (1)
Im Uberlast-Betriebsmodus sind die folgenden Logikausgénge verfiigbar:
Logikausgédnge Zuordnung
0.1 (13 und 14) Reagiert auf Befehle zur Netzwerksteuerung
0.2 (23 und 24) Reagiert auf Befehle zur Netzwerksteuerung
0.3 (33 und 34) Alarmsignal
0.4 (95, 96, 97 und 98) Auslésesignal
Im Uberlast-Betriebsmodus werden die folgenden HMI-Tasten verwendet:
HMI-Tasten Zuordnung
Aux 1 Nicht belegt
Aux 2 Nicht belegt
Anhalten Nicht belegt
Parameter

Fur den Uberlast-Betriebsmodus ist keine Einstellung der zugehérigen Parameter
erforderlich.

Betriebsmodus ,,Unabhangig*“

Beschreibung
Verwenden Sie den Betriebsmodus ,Unabhangig® in Einzelapplikationen zum direkten
Einschalten (direkt netzbetrieben) von Motoren mit einer Drehrichtung unter voller
Spannung.

Funktionsmerkmale

Diese Funktion umfasst folgende Merkmale:
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» Zuganglich in drei Steuerkanalen: Klemmenleiste, HMI und Netzwerk.

+ Der LTMR-Controller steuert nicht die Beziehung zwischen Logikausgang O.1
und O.2.

+ Im Klemmenleisten-Steuerkanal steuert Logikeingang I.1 Logikausgang O.1, und
Logikeingang 1.2 steuert Logikausgang O.2.

* Im Netzwerk- oder HMI-Steuerkanal steuert der Parameter ,Motor —
Rechtslaufbefehl” den Logikausgang O.1, und der Parameter ,Motor —
Linkslaufbefehl” steuert den Logikausgang O.2.

* Logikeingang 1.3 wird im Steuerkreis zwar nicht verwendet, kann aber so
konfiguriert werden, dass er ein Bit im Speicher setzt.

+ Die Logikausgange O.1 und O.2 werden deaktiviert, wenn die Steuerspannung
zu stark abfallt. Daraufhin stoppt der Motor.

+ Die Logikausgange O.1 und O.4 werden als Reaktion auf einen erkannten
Diagnosefehler deaktiviert. Daraufhin stoppt der Motor.

HINWEIS: Unter Steuerungsverdrahtung und Auslésungsmanagement, Seite 153
finden Sie Informationen zur Interaktion zwischen den folgenden Komponenten:

» Vordefinierte Steuerlogik des LTMR-Controllers und

» Steuerungsverkabelung. Ein Beispiel hierfiir ist in der nachfolgenden
Abbildung dargestellit.

Anschlussschema fir unabhangigen Betrieb

Das nachstehende Anschlussschema zeigt ein vereinfachtes Beispiel fir den LTMR-
Controller in einer unabhangigen 3-Draht (Impuls)-Anwendung mit Steuerung Uber die
Klemmenleiste.

3ev

DOCA0127DE-03 157



Motormanagement-Controller Motorsteuerfunktionen

Weitere Beispiele flir den unabhangigen Betriebsmodus in Form von IEC-
Schaubildern finden Sie im DokumentTeSys T LTMR - Motormanagement-Controller -
Installationshandbuch.

Weitere Beispiele fir den unabhangigen Betriebsmodus in Form von NEMA-
Schaubildern finden Sie im Dokument TeSys T LTMR - Motormanagement-Controller
- Installationshandbuch.

E/A-Belegung
Im Betriebsmodus ,Unabhangig* sind die folgenden Logikeingénge verfligbar:
Logikeingange 2-Draht-Belegung (gehalten) 3-Draht-Belegung (Impuls)
1.1 Motor starten/stoppen Motor starten
1.2 0.2 6ffnen/schlielRen 0.2 schlieen
1.3 Nicht belegt Nicht belegt
1.4 Nicht belegt Motor stoppen und O.1 sowie O.2 &ffnen
1.5 Reset Reset
1.6 Lokal (0) oder Dezentral (1) Lokal (0) oder Dezentral (1)

Im Betriebsmodus ,Unabhangig* sind die folgenden Logikausgange verfugbar:

Logikausgédnge

Zuordnung

0.1 (13 und 14)

Steuerung Schaltschiitz KM1

0.2 (23 und 24)

Von 1.2 gesteuert

0.3 (33 und 34)

Alarmsignal

0.4 (95, 96, 97 und 98)

Auslosesignal

Im Betriebsmodus ,Unabhangig“ werden die folgenden HMI-Tasten verwendet:

HMI-Tasten 2-Draht-Belegung (gehalten) 3-Draht-Belegung (Impuls)
Aux 1 Motorsteuerung Motor starten
Aux 2 Steuerung von 0.2 0.2 schlielBen
Anhalten Motor stoppen und O.2 wahrend der Betatigung 6ffnen Motor stoppen und 0.2 6ffnen
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Zeitliche Abfolge
Das folgende Diagramm zeigt ein Beispiel fur die zeitliche Abfolge des Betriebsmodus
»Unabhangig®. Hier sind die Ein- und Ausgange flr eine 3-Draht-Konfiguration
(Impuls) dargestellt:
1.1 (Start) ’_| ’—| ’—‘
1.2 (optional) ’—‘ ,—‘
1.4 (Stop) : | ] ] : Ill
| y | v {
0.1 (KM1) .
¥ \j Y ¥
0.2 (optional) m
- @ --14>@
1 Normalbetrieb
2 Startbefehl wird ignoriert: Stoppbefehl ist aktiv
Parameter

Fir den Betriebsmodus ,Unabhangig® ist eine Einstellung der zugehdrigen Parameter
nicht erforderlich.

Betriebsmodus ,,Reverser*

Beschreibung
Verwenden Sie den Betriebsmodus ,Reverser” in Applikationen zum direkten
Einschalten (direkt netzbetrieben) von Motoren mit zwei Drehrichtungen unter voller
Spannung.

Funktionsmerkmale

Diese Funktion umfasst folgende Merkmale:
* Zuganglich in drei Steuerkanalen: Klemmenleiste, HMI und Netzwerk.

» Eine Sperrung der Firmware verhindert die gleichzeitige Aktivierung der
Logikausgange O.1 (Rechtslauf) und O.2 (Linkslauf): Im Falle gleichzeitiger
Rechts- und Linkslaufbefehle wird nur der Logikausgang O.1 (Rechtslauf)
aktiviert.
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Der LTMR-Controller kann in einem von zwei Betriebsmodi vom Rechts- in den
Linkslauf wechseln und umgekehrt:

> Modus ,Standardiibergang“ Das Bit ,Steuerung Direkter Ubergang* ist
deaktiviert. In diesem Modus muss ein Stoppbefehl eingegeben werden.
Danach muss der einstellbare Timer ,Motor - Timeout Ubergang®
(Drehrichtungssperre) herunterzahlen.

> Modus ,Direkter Ubergang“: Das Bit ,Steuerung Direkter Ubergang* ist
aktiviert. Ein Ubergang in diesen Modus findet automatisch nach dem
Herunterzéhlen des einstellbaren Timers ,Motor — Timeout Ubergang*
(Drehrichtungssperre) statt.

Im Klemmenleisten-Steuerkanal steuert Logikeingang 1.1 Logikausgang O.1, und
Logikeingang 1.2 steuert Logikausgang O.2.

Im Netzwerk- oder HMI-Steuerkanal steuert der Parameter ,Motor —
Rechtslaufbefehl“ den Logikausgang O.1, und der Parameter ,Motor —
Linkslaufbefehl” steuert den Logikausgang O.2.

Logikeingang 1.3 wird im Steuerkreis zwar nicht verwendet, kann aber so
konfiguriert werden, dass er ein Bit im Speicher setzt.

Die Logikausgange O.1 und O.2 werden deaktiviert, wenn die Steuerspannung
zu stark abfallt. Daraufhin stoppt der Motor.

Die Logikausgange 0.1, 0.2 und O.4 werden als Reaktion auf einen erkannten
Diagnosefehler deaktiviert. Daraufhin stoppt der Motor.

HINWEIS: Unter Steuerungsverdrahtung und Auslésungsmanagement, Seite 153
finden Sie Informationen zur Interaktion zwischen den folgenden Komponenten:

» Vordefinierte Steuerlogik des LTMR-Controllers und

» Steuerungsverkabelung. Ein Beispiel hierfir ist in der nachfolgenden
Abbildung dargestellt.
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Anschlussschema fiir Reverser-Betrieb

Das nachstehende Anschlussschema zeigt ein vereinfachtes Beispiel fir den LTMR-
Controller in einer 3-Draht (Impuls) Reverser-Anwendung mit Steuerung Uber die
Klemmenleiste.

3ru

- KM1

Start FW Im Rechtslauf starten
Start RV Im Linkslauf starten

1 Die NC-Sperrkontakte KM1 und KM2 sind nicht obligatorisch, da die LTMR-
Controller-Firmware O.1 und O.2 sperrt.

Weitere Beispiele fir den Betriebsmodus ,Reverser” in Form von IEC-Schaubildern
finden Sie im Dokument TeSys T LTMR - Motormanagement-Controller -
Installationshandbuch.

Weitere Beispiele fiir den Betriebsmodus ,Reverser” in Form von NEMA-Schaubildern
finden Sie im Dokument TeSys T LTMR - Motormanagement-Controller -
Installationshandbuch.

E/A-Belegung
Im Betriebsmodus ,Reverser® sind die folgenden Logikeingénge verflgbar:
Logikeingénge 2-Draht-Belegung (gehalten) 3-Draht-Belegung (Impuls)
1.1 Rechtslauf Motor im Rechtslauf starten
1.2 Linkslauf Motor im Linkslauf starten
1.3 Nicht belegt Nicht belegt
1.4 Nicht belegt Motor stoppen
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Logikeingédnge

2-Draht-Belegung (gehalten)

3-Draht-Belegung (Impuls)

1.5

Reset

Reset

1.6

Lokal (0) oder Dezentral (1)

Lokal (0) oder Dezentral (1)

Im Betriebsmodus ,Reverser” sind die folgenden Logikausgange verfligbar:

Logikausgédnge

Zuordnung

0.1 (13 und 14)

Rechtslaufsteuerung Schaltschiutz KM1

0.2 (23 und 24)

Linkslaufsteuerung Schaltschiitz KM2

0.3 (33 und 34)

Alarmsignal

0.4 (95, 96, 97 und 98)

Auslosesignal

Im Betriebsmodus ,Reverser* werden die folgenden HMI-Tasten verwendet:

HMI-Tasten 2-Draht-Belegung (gehalten) 3-Draht-Belegung (Impuls)
Aux 1 Rechtslauf Motor im Rechtslauf starten
Aux 2 Linkslauf Motor im Linkslauf starten
Anhalten Stoppen, solange gedriickt Anhalten

Zeitliche Abfolge

Das folgende Diagramm zeigt ein Beispiel fir die zeitliche Abfolge des Reverser-Betriebsmodus. Hier sind die Ein-
und Ausgange fiir eine 3-Draht-Konfiguration (Impuls) bei aktiviertem Bit flr die Steuerung mit direktem Ubergang

dargestellt:

1.1 (Start forward) ‘

1.2 (Start reverse)

1.4 (Stop)

A
0.1 (KM1 forward)

0.2 (KM2 reverse)

Motor On bit —|

I [ [ ] M
N N
B e § v
f - — :
‘ : Y 5
i Y oy v o \J
: s
| | | I A |
v Y v oy vy v
L [N S S
Y ow \i
I sy n

Transition timer

-

1 Standardbetrieb mit Stoppbefehl
2 Standardbetrieb ohne Stoppbefehl

3 Rechtslaufbefehl wird ignoriert: Ubergangs-Timer ist aktiv

4 Rechtslaufbefehl wird ignoriert: Stoppbefehl ist aktiv
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Parameter
Folgende Parameter stehen fir den Reverser-Betriebsmodus zur Verfiigung:
Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Motor - Ubergang Timeout 0 bis 999,9 s 0,1s
Steuerung Direkter Ubergang Ein/Aus Aus

Zwei-Schritt-Betriebsmodus

Beschreibung
Verwenden Sie den Zwei-Schritt-Betriebsmodus in Motorstart-Applikationen mit
reduzierter Spannung, wie z. B.:
+ Stern-Dreieck
+ Primarwiderstand mit offenem Ubergang
+ Autotransformator mit offenem Ubergang
Funktionsmerkmale

Diese Funktion umfasst folgende Merkmale:
* Zuganglich in drei Steuerkanalen: Klemmenleiste, HMI und Netzwerk.
* Zuden Einstellungen fiir den Zwei-Schritt-Betrieb gehoéren:

o Der ,Motor — Schritt 1 bis 2 Timeout” beginnt, wenn der Strom einen Wert von
mindestens 10 % des Mindest-Volllaststroms (FLC min) erreicht.

o Eine Einstellung fiir ,Motor — Schritt 1 bis 2 Schwellenwert®.

> Eine Einstellung fir ,Motor — Timeout Ubergang”, die mit dem friihesten der
nachfolgend aufgefuhrten Ereignisse beginnt: Ablauf des ,Motor — Schritt 1 bis
2 Timeout“ oder wenn der Stromwert unter den ,Motor — Schritt 1 bis 2
Schwellenwert® abfallt.

« Eine Sperrung der Firmware verhindert die gleichzeitige Aktivierung der
Logikausgange O.1 (Schritt 1) und O.2 (Schritt 2).

* Im Klemmenleisten-Steuerkanal steuert Logikeingang I.1 die Logikausgange O.1
und O.2.

* Im Netzwerk- oder HMI-Steuerkanal steuert der Parameter ,Motor —
Rechtslaufbefehl” die Logikausgange O.1 und O.2. Der Parameter fiir ,Motor -
Linkslaufbefehl” wird ignoriert.

+ Die Logikausgange O.1 und O.2 werden deaktiviert, wenn die Steuerspannung
zu stark abfallt. Daraufhin stoppt der Motor.

+ Die Logikausgange 0.1, 0.2 und O.4 werden als Reaktion auf einen erkannten
Diagnosefehler deaktiviert. Daraufhin stoppt der Motor.

HINWEIS: Unter Steuerungsverdrahtung und Auslésungsmanagement, Seite 153
finden Sie Informationen zur Interaktion zwischen den folgenden Komponenten:

» Vordefinierte Steuerlogik des LTMR-Controllers und

» Steuerungsverkabelung. Ein Beispiel hierfir ist in den nachfolgenden
Abbildungen dargestellt.
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Anschlussschema einer Zwei-Schritt-Stern-Dreieck-Applikation

Das nachstehende Anschlussschema zeigt ein vereinfachtes Beispiel fir den LTMR-Controller in einer 2-Schritt/3-
Draht (Impuls) Stern-Dreieck-Applikation mit Steuerung Uber die Klemmenleiste.

3ru

A1 A2 Start Stop

B1

RN
fkM3 \KM3 \KM1

Hﬂj — ®
[km1]  [Km2] [km3]
—— | |

1 Die NC-Sperrkontakte KM1 und KM3 sind nicht obligatorisch, da der LTMR-Controller O.1 und O.2 elektronisch
sperrt.

B2

Weitere Beispiele fur eine Zwei-Schritt-Stern-Dreieck-Applikation in Form von IEC-
Schaubildern finden Sie im Dokument TeSys T LTMR - Motormanagement-Controller
- Installationshandbuch.

Weitere Beispiele fur eine Zwei-Schritt-Stern-Dreieck-Applikation in Form von NEMA-
Schaubildern finden Sie im Dokument TeSys T LTMR - Motormanagement-Controller
- Installationshandbuch.
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Anschlussschema fiir Zwei-Schritt-Primarwiderstand

Das nachstehende Anschlussschema zeigt ein vereinfachtes Beispiel fir den LTMR-Controller in einer 2-Schritt/3-
Draht (Impuls) Primarwiderstands-Applikation mit Steuerung tber die Klemmenleiste.

3eu

(- KM2

A1 A2 Start Stop

KM1 KM2

B2

Weitere Beispiele fiir eine Zwei-Schritt-Primarwiderstands-Applikation in Form von
IEC-Schaubildern finden Sie im Dokument TeSys T LTMR - Motormanagement-
Controller - Installationshandbuch.

Weitere Beispiele fir eine Zwei-Schritt-Primarwiderstands-Applikation in Form von
NEMA-Schaubildern finden Sie im Dokument TeSys T LTMR - Motormanagement-
Controller - Installationshandbuch.
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Anschlussschema Zwei-Schritt-Autotransformator

Das nachstehende Anschlussschema zeigt ein vereinfachtes Beispiel fir den LTMR-Controller in einer 2-Schritt/3-
Draht (Impuls) Autotransformator-Applikation mit Steuerung tber die Klemmenleiste.

A1 A2 Start Stop

KM1/(—

| e B1

[km2] [Km1] [Kkm3] @

B2

1 Die NC-Sperrkontakte KM1 und KM3 sind nicht obligatorisch, da der LTMR-Controller O.1 und O.2 elektronisch
sperrt.

Weitere Beispiele fiir eine Zwei-Schritt-Autotransformator-Applikation in Form von
IEC-Schaubildern finden Sie im Dokument TeSys T LTMR - Motormanagement-
Controller - Installationshandbuch.

Beispiele fir eine Zwei-Schritt-Autotransformator-Applikation in Form von NEMA-
Schaubildern finden Sie im Dokument TeSys T LTMR - Motormanagement-Controller
- Installationshandbuch.

E/A-Belegung
Im Zwei-Schritt-Betriebsmodus sind die folgenden Logikeingange verfigbar:
Logikeingange 2-Draht-Belegung (gehalten) 3-Draht-Belegung (Impuls)
1.1 Motorsteuerung Motor starten
1.2 Nicht belegt Nicht belegt
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Logikeingédnge

2-Draht-Belegung (gehalten)

3-Draht-Belegung (Impuls)

1.3 Nicht belegt Nicht belegt

1.4 Nicht belegt Motor stoppen

1.5 Reset Reset

1.6 Lokal (0) oder Dezentral (1) Lokal (0) oder Dezentral (1)

Im Zwei-Schritt-Betriebsmodus sind die folgenden Logikausgange verflgbar:

Logikausgdnge

Zuordnung

0.1 (13 und 14)

Steuerung Schritt 1 Schaltschitz

0.2 (23 und 24)

Steuerung Schritt 2 Schaltschiitz

0.3 (33 und 34)

Alarmsignal

0.4 (95, 96, 97 und 98)

Auslésesignal

Im Zwei-Schritt-Betriebsmodus werden die folgenden HMI-Tasten verwendet:

HMI-Tasten 2-Draht-Belegung (gehalten) 3-Draht-Belegung (Impuls)
Aux 1 Motorsteuerung Motor starten

Aux 2 Nicht belegt Nicht belegt

Anhalten Motor stoppen, solange gedruickt Motor stoppen

DOCA0127DE-03

167



Motormanagement-Controller Motorsteuerfunktionen

Zeitliche Abfolge

Das folgende Diagramm zeigt ein Beispiel fiir die zeitliche Abfolge des Betriebsmodus
»2-Schritt*. Hier sind die Ein- und Ausgange fur eine 3-Draht-Konfiguration (Impuls)

dargestellt:
11 (Start) —‘ ’—‘
1.4 (Stop) ‘ m
Current < Motor ' !
Step 1 to 2 Threshold T | I
Motor Step 1 @
To 2 Timeout .
0.1 (Step 1) J '
1 : Y
0.2 (Step 2) 1 : i .
v v \
Motor On bit J ‘—L I—
Motor Lockout J‘
Timeout
o T 6
- - -

@ @

1 Normalbetrieb

2 Schritt 1: Anlaufen

3 Schritt 2: Anlaufen

4 Startbefehl wird ignoriert: Stoppbefehl ist aktiv.

5 Ein unter ,Motor — Schritt 1 bis 2 Schwellenwert* absinkender Stromwert wird
ignoriert: Vorausgegangen ist der Ablauf des ,Motor — Schritt 1 bis 2 Timeout®.

Parameter
Folgende Parameter stehen fur den Betriebsmodus ,2-Schritt* zur Verfigung:
Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Motor - Schritt 1 bis 2 Timeout 0,1 bis 999,9 s 5s
Motor - Ubergang Timeout 0bis 999,9s 100 ms
Motor - Schritt 1 bis 2 Schwellwert 20-800 % FLC in Schritten von 1 % 150 % FLC

Betriebsmodus mit zwei Drehzahlen

Beschreibung

Verwenden Sie den Betriebsmodus mit zwei Drehzahlen in Motorapplikationen mit
zwei Drehzahlen fir folgende Motortypen:

» Dahlander (Folgepol)
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Funktionsmerkmale

Polwechsler

Diese Funktion umfasst folgende Merkmale:

Zuganglich in drei Steuerkanalen: Klemmenleiste, HMI und Netzwerk.

Eine Sperrung der Firmware verhindert die gleichzeitige Aktivierung der
Logikausgange O.1 (niedrige Drehzahl) und O.2 (hohe Drehzahl).

Zwei Messwerte fiir FLC:
o FLC1 (Motorvolllaststrom-Verhaltnis) bei niedriger Drehzahl
o FLC2 (Motor — Hohe Drehzahl — Volllaststrom-Verhaltnis) bei hoher Drehzahl

Eine Drehzahlanderung des LTMR-Controllers kann in den folgenden zwei
Situationen stattfinden:

> Das Bit ,Steuerung Direkter Ubergang* ist deaktiviert: Dafr ist ein
Stoppbefehl erforderlich, nachdem der ,Motor — Timeout Ubergang“ ablauft.

o Das Bit ,Steuerung Direkter Ubergang* ist aktiviert: Motor Transition Timeout.
Automatische Ubergange von hoher zu niedriger Drehzahl nach einem
Timeout des einstellbaren Parameters ,Motor - Timeout Ubergang®.

Im Klemmenleisten-Steuerkanal steuert Logikeingang I.1 Logikausgang O.1, und
Logikeingang 1.2 steuert Logikausgang O.2.

Im Netzwerk- oder HMI-Steuerkanal, wenn der Parameter ,Motor —
Rechtslaufbefehl* auf 1 eingestellt ist und:

o ,Motor — Niedrige Drehzahl — Befehl* ist auf 1 gesetzt, Logikausgang O.1 ist
aktiviert

o ,Motor - Niedrige Drehzahl - Befehl“ ist auf 0 gesetzt, Logikausgang O.2 ist
aktiviert

Logikeingang 1.3 wird im Steuerkreis zwar nicht verwendet, kann aber so
konfiguriert werden, dass er ein Bit im Speicher setzt.

Die Logikausgange 0.1 und O.2 werden deaktiviert, wenn die Steuerspannung
zu stark abfallt. Daraufhin stoppt der Motor.

Die Logikausgange 0.1, 0.2 und O.4 werden als Reaktion auf einen erkannten
Diagnosefehler deaktiviert. Daraufhin stoppt der Motor.

HINWEIS: Unter Steuerungsverdrahtung und Auslésungsmanagement, Seite 153
finden Sie Informationen zur Interaktion zwischen den folgenden Komponenten:

* Vordefinierte Steuerlogik des LTMR-Controllers und

» Steuerungsverkabelung. Ein Beispiel hierfir ist in den nachfolgenden
Abbildungen dargestellt.
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Anschlussschema fur Dahlander-Schaltungen mit zwei Drehzahlen

Das nachstehende Anschlussschema zeigt ein vereinfachtes Beispiel fir den LTMR-Controller in einer 2-Drehzahl/3-
Draht (Impuls) Dahlander-Applikation mit Folgepol und Steuerung tber die Klemmenleiste.

ddd ddyd

KM3

/I\
/I\

B1

ST

KM1 KM2
2

| [Km3

KM2
[km1] [Km

B2

LS Niedrige Drehzahl
HS Hohe Drehzahl

1 Fir eine Dahlander-Applikation missen zwei Leitungssatze durch die Stromwandlerdurchgange gefihrt werden.
Der LTMR-Controller kann auch vor den Schaltschiitzen platziert werden. Wenn dies der Fall ist und der Dahlander-
Motor mit variabler Drehzahl betrieben wird, missen alle den Schaltschitzen nachgeschalteten Kabel den gleichen
Durchmesser haben.

2 Die NC-Sperrkontakte KM1 und KM2 sind nicht obligatorisch, da die LTMR-Controller-Firmware O.1 und O.2 sperrt.

Weitere Beispiele fur eine Dahlander-Applikation mit zwei Drehzahlen in Form von
IEC-Schaubildern finden Sie im Dokument TeSys T LTMR - Motormanagement-
Controller - Installationshandbuch.

Beispiele fiir eine Dahlander-Applikation mit zwei Drehzahlen in Form von NEMA-
Schaubildern finden Sie im Dokument TeSys T LTMR - Motormanagement-Controller
- Installationshandbuch.
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Anschlussschema fiir Polwechsel mit 2 Drehzahlen

E/A-Belegung

Das nachstehende Anschlussschema zeigt ein vereinfachtes Beispiel fir den LTMR-
Controller in einer 2-Drehzahl/3-Draht (Impuls)-Applikation mit Polwechsel und
Steuerung uber die Klemmenleiste.

KMZ\C \( \( \d \( \( -

Q .

LS Niedrige Drehzahl
HS Hohe Drehzahl

1 FUr eine Polwechsel-Applikation missen zwei Leitungssatze durch die
Stromwandlerdurchgange gefiihrt werden. Der LTMR-Controller kann auch vor den
Schaltschitzen platziert werden. In diesem Fall miissen alle den Schaltschitzen
nachgeschalteten Kabel den gleichen Durchmesser haben.

2 Die NC-Sperrkontakte KM1 und KM2 sind nicht obligatorisch, da die LTMR-
Controller-Firmware O.1 und O.2 sperrt.

Weitere Beispiele fir eine Polwechsel-Applikation in Form von IEC-Schaubildern
finden Sie im Dokument TeSys T LTMR - Motormanagement-Controller -
Installationshandbuch.

Weitere Beispiele fir eine Polwechsel-Applikation in Form von NEMA-Schaubildern
finden Sie im Dokument TeSys T LTMR - Motormanagement-Controller -
Installationshandbuch.

Im Betriebsmodus mit zwei Drehzahlen sind die folgenden Logikeingéange verfiigbar:
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Logikeingédnge

2-Draht-Belegung (gehalten)

3-Draht-Belegung (Impuls)

1.1

Befehl fur niedrige Drehzahl

Anlauf bei niedriger Drehzahl

1.2 Befehl fir hohe Drehzahl Anlauf bei hoher Drehzahl
1.3 Nicht belegt Nicht belegt

1.4 Nicht belegt Anhalten

1.5 Reset Reset

1.6 Lokal (0) oder Dezentral (1) Lokal (0) oder Dezentral (1)

Im Betriebsmodus mit zwei Drehzahlen sind die folgenden Logikausgange verfligbar:

Logikausgédnge

Zuordnung

0.1 (13 und 14)

Steuerung mit niedriger Drehzahl

0.2 (23 und 24)

Steuerung mit hoher Drehzahl

0.3 (33 und 34)

Alarmsignal

0.4 (95, 96, 97 und 98)

Auslosesignal

Im Betriebsmodus mit zwei Drehzahlen werden die folgenden HMI-Tasten verwendet:

HMI-Tasten 2-Draht-Belegung (gehalten) 3-Draht-Belegung (Impuls)
Aux 1 Steuerung mit niedriger Drehzahl Anlauf bei niedriger Drehzahl
Aux 2 Steuerung mit hoher Drehzahl Anlauf bei hoher Drehzahl
Anhalten Motor stoppen Motor stoppen
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Zeitliche Abfolge

Die folgende Abbildung ist ein Beispiel fir die zeitliche Abfolge des Betriebsmodus mit zwei Drehzahlen. Hier sind die
Ein- und Ausgange fir eine 3-Draht-Konfiguration (Impuls) bei aktiviertem Bit ,Steuerung Direkter Ubergang®
dargestellt:

1.1 (Low speed start) J ’_| ’_‘ !—‘
1.2 (High speed start) : ,—| ,—| W
14 (Stop) — L] Z LT : m

I

| ]

0.1 (KM1 Low speed) — :
: 4

0.2 (KM2 and KM3 high speed) %

Y L | vt y. Vv Y
Motor On bit J u \_‘ [_,_|_l |
¥ Y w j
Motor transition timeout Y_‘ ,_‘ r\_,l‘ ,—|
- @ - T -1@- 1@-

1 Standardbetrieb mit Stoppbefehl

2 Standardbetrieb ohne Stoppbefehl

3 Startbefehl bei niedriger Drehzahl wird ignoriert: ,Motor Timeout Ubergang* ist aktiv.
4 Startbefehl bei niedriger Drehzahl wird ignoriert: Stoppbefehl ist aktiv.

Parameter
In der folgenden Liste sind die Parameter aufgefiihrt, die mit dem Betriebsmodus mit
zwei Drehzahlen verbunden sind.
Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Motor Timeout Ubergang (von hoher zu niedriger Drehzahl) 0 bis 999,9 s 100 ms
Steuerung Direkter Ubergang Ein/Aus Aus

HINWEIS: Der Timer fiir den Ubergang von niedriger zu hoher Drehzahl ist fest
auf 100 ms eingestellit.

Anwenderspezifischer Betriebsmodus

Uberblick

Die vordefinierten Steuerungs- und Uberwachungsfunktionen kénnen mithilfe des
Logik-Editors in TeSys T DTM an spezielle Anforderungen angepasst werden, um:

« die Verwendung der Ergebnisse von Schutzfunktionen anwenderspezifisch
anzupassen

+ die Wirkungsweise von Steuerungs- und Schutzfunktionen zu &ndern
+ die vordefinierte E/A-Logik des LTMR-Controllers zu andern
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AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Fur die Anwendung der anwenderspezifischen Logik ist spezielles Fachwissen im
Bereich der Entwicklung und Programmierung von Steuerungssystemen
erforderlich. Das Produkt darf nur von Personen programmiert, installiert,
modifiziert und verwendet werden, die Giber das entsprechende Fachwissen
verfiigen. Es sind alle lokalen und nationalen Sicherheitsvorschriften und -richtlinien
zu befolgen.

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

Mogliche Funktionen mit anwenderspezifischer Logik

Mit der anwenderspezifischen Logik kann der Betriebsmodus des Motors angepasst
werden, um:

» den Motor Uber zwei Kanale gleichzeitig zu steuern
» Schutzfunktionen zu aktivieren bzw. zu deaktivieren oder die Schutzart zu andern

+ externe Auslésungen anzupassen: Leistungsschalter-Auslésung, falsche
Einschubposition

» einen Betriebs- oder Testmodus zu erstellen und alle Ausgange ohne Motorstrom
zu aktivieren

* mit einem Uber das Netzwerk aktivierten Bit zu Lokal oder Dezentral
umzuschalten

» die Anzahl der Anlaufe pro Stunde zu begrenzen

» TeSys T fur Motoren tUber 1000 A zu verwenden und eine korrekte
Leistungsberechnung zurlickzugeben

Konfigurationsdateien

Die Konfiguration des LTMR-Controllers besteht aus zwei Dateien:
» einer Konfigurationsdatei, die Einstellungen zur Parameterkonfiguration enthalt,

» einer Logikdatei, die eine Reihe logischer Befehle zur Steuerung des LTMR-
Controllers enthalt. Dazu zahlen:

o Start- und Stoppbefehle flir Motoren

- Ubergénge zwischen Schritten, Drehzahlen und -richtungen von Motoren
- Die giiltige Steuerquelle und Ubergange zwischen Steuerquellen

o Auslésungs- und Alarmlogik fir Relaisausgange 1 und 2 und das HMI

o Reset-Funktionen fur Klemmenleisten

o SPS- und HMI-Kommunikationsverlust und Fallback

o Lastabwurf

o Schneller Zyklus

o Starten und Stoppen der LTMR-Controller-Diagnose.

Bei Wahl eines vordefinierten Betriebsmodus greift der LTMR-Controller auf eine
vordefinierte, permanent im Speicher des LTMR befindliche Logikdatei zu.

Wird der anwenderspezifische Betriebsmodus gewahlt, greift der LTMR-Controller auf
eine im Logik-Editor erstellte und von der Konfigurationssoftware auf den LTMR von
TeSys T DTM heruntergeladene Logikdatei zu.

174
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Auslosungsmanagement und Loschbefehle

Uberblick

In diesem Abschnitt werden die Handhabung des Ausldésungsmanagements durch
den LTMR-Controller sowie folgende Punkte beschrieben:

» Vorgehen zur Auswahl eines Riicksetzmodus fur Auslésungen
» Controller-Verhalten in Abhangigkeit vom ausgewahlten Modus

Auslosungsmanagement — Einfuhrung

Uberblick

Wenn der LTMR-Controller eine Ausldsungsbedingung erfasst und die entsprechende
Reaktion aktiviert, wird die Ausldsung selbsthaltend. Selbst wenn die zugrunde
liegende Auslésungsbedingung beseitigt wurde, bleibt die Auslésung danach solange
gesperrt, bis sie durch einen Riicksetzbefehl (Reset) geldscht wird.

Mit der Einstellung des Parameters ,Ausldésung — Riicksetzmodus* wird festgelegt,
wie der LTMR-Controller Ausldsungen steuert. Die nachstehend aufgefuhrten
Optionen fiir den Ricksetzmodus fiir Auslésungen werden in den nachfolgenden
Abschnitten beschrieben:

* Manuell, Seite 177 (Werkseinstellung)
* Automatisch, Seite 179
+ Dezentral, Seite 183

Der Ricksetzmodus fir Auslosungen kann nicht geandert werden, solange eine
Auslosung aktiv ist. Zur Anderung des Ricksetzmodus flr Auslésungen missen
zunachst alle Auslésungen zuriickgesetzt werden.

Methoden fiur das Zurlicksetzen von Auslésungen

Ein Reset-Befehl kann mithilfe der folgenden Methode gesendet werden:
* Ein- und Ausschalten des Stroms
* Reset-Taste am LTMR-Controller
* Reset-Taste auf der HMI-Tastatur
* Reset-Befehl Uber das HMI-Entwicklungstool
* Logikeingang 1.5
* Netzwerkbefehl
+ Automatisches Rlcksetzen

AWARNUNG
GEFAHR EINES UNBEABSICHTIGTEN BETRIEBS

Wenn der LTMR-Controller bei aktivem Laufbefehl im 2-Draht-Betrieb lauft, wird der
Motor sofort nach einem Reset-Befehl neu gestartet.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.
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Auslosungsspezifisches Riicksetzverhalten

Die Reaktion des LTMR-Controllers auf eine Auslésung héngt von der Art der
aufgetretenen Auslésung und der Konfiguration der zugehdrigen Schutzfunktion ab.

Beispiel:

+ Thermische Auslésungen kénnen zurlickgesetzt werden, nachdem das
+Auslosung — Rucksetzen Timeout® abgelaufen ist und die verwendete
Warmegrenzleistung unter den ,Auslésung — Ricksetzschwellenwert” gesunken

ist.

» Wenn die Ausldsung eine Einstellung fur das Reset-Timeout enthalt, muss das
Timeout vollstandig abgelaufen sein, bevor ein Reset-Befehl ausgeflhrt werden

kann.

* Interne Gerateauslésungen kdnnen nur durch Ein- und Ausschalten der
Spannungsversorgung zurlickgesetzt werden.

* Im Speicher des LTMR-Controllers werden nach einer Unterbrechung der
Spannungsversorgung keine Diagnose- und Verdrahtungsauslésungen
gespeichert. Es werden jedoch alle anderen aufgetretenen Auslésungen nach
einer Unterbrechung der Spannungsversorgung gespeichert.

* Interne Auslésungen sowie Diagnose- und Verdrahtungsauslésungen kdnnen
nicht automatisch zurtickgesetzt werden.

» Alle Verdrahtungs- und Diagnose-Ausldsungen kénnen mit lokalen

Ricksetzmethoden manuell zuriickgesetzt werden.

» Fur Diagnose-Auslosungen sind Netzwerk-Reset-Befehle nur im dezentralen
Steuerkanal (Uber das Netzwerk) gultig.

» Fur Verdrahtungsauslosungen sind Netzwerk-Reset-Befehle in keinem
Steuerkanal gliltig.

Auslosungsmerkmale

Die Auslésungsuberwachungsfunktionen des LTMR-Controllers speichern den Status
der Kommunikationsuberwachungs- und Motorschutzfunktionen bei einem Ausfall der
Spannungsversorgung, damit diese Ausldsungen als Teil einer umfassenden
Motorwartungsstrategie bestatigt und zurlickgesetzt werden mussen.

Schutzkategorie

Uberwachte Auslésung

LTMR-Regler

LTMR mit LTME

Bei Ausfall der
Stromversorgung
gespeichert

Diagnose

Prifung Laufbefehl

Prifung Stoppbefehl

Prifung ausfiihren

Priifung stoppen

Erkannte Verdrahtungs-/
Konfigurationsfehler

PTC-Verbindung

CT-Umkehr

X | X[ X| X| X| X

Spannung Phasenumkehr

Strom Phasenumkehr

Spannung Phasenverlust

Phasenkonfiguration

X | X[ X | X[ X| X| X]| X[ X]| X
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Schutzkategorie

Uberwachte Auslésung

LTMR-Regler

LTMR mit LTME

Bei Ausfall der
Stromversorgung
gespeichert

Interne Auslésungen

Stapeliberlauf

Watchdog

ROM-Priifsumme

EEROM

CPU

Interne Temperatur

Motor Temperaturfiihler

PTC binar

PT100

PTC analog

NTC analog

Thermische Uberlast

Eindeutig

Invers therm.

Strom

Schweranlauf

Blockierung

Strom - Phasenunsymmetrie

Strom - Phasenverlust

Uberstrom

Unterstrom

Interner Erdschlussstrom

Externer Erdschlussstrom

X IX|IX| XXX X|X[|X]| X| X| X|[X|X|X|X|X|X]|X]|X

Spannung

Uberspannung

Unterspannung

Spannung -
Phasenunsymmetrie

XX | X|X|X|X[|X|X| X[ X[X[X|X[X| X|X|X|X|X|X]|X]|] X]| X

X | X | X|X[X|X]| X|X|[ X]| X[X|X]| X[ X]| X]|X]|X

Leistung

Unterleistung

Uberleistung

Unterleistungsfaktor

Uberleistungsfaktor

X | X | X| X

Kommunikationsverlust

SPS zu LTMR

x

HMI zu LTMR

X | X | X[ X]| X| X

X Uberwacht

— Nicht Gberwacht

Manuelles Riicksetzen

Einfuhrung

Wenn der Parameter ,Auslésung — Riicksetzmodus” auf Manuell eingestellt ist, lasst
der LTMR-Controller Riicksetzungen, die normalerweise von einer Person
durchgefuhrt werden, tber einen Ein-/Ausschaltzyklus der Steuerleistung oder durch
eine lokale Ricksetzungsmethode zu. Dazu gehoren:
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+ Klemmenleiste (Logikeingang 1.5)
* Reset-Taste am LTMR-Controller
* Reset-Befehle tber HMI

Ein manueller Reset bietet dem Personal vor Ort die Moglichkeit, die Gerate und
Verkabelung vor Durchfiihrung des Resets zu untersuchen.

HINWEIS: Ein manueller Reset-Befehl blockiert alle vom Netzwerk-Port des
LTMR-Controllers empfangenen Reset-Befehle, selbst wenn der Steuerkanal auf
Netzwerk gesetzt ist.

Methoden flir das manuelle Riicksetzen

Der LTMR-Controller bietet folgende Methoden zum manuellen Reset:

Schutzkategorie Uberwachte Auslésung Steuerkanal
Klemmenleiste HMI Netzwerks
Diagnose Prifung Laufbefehl RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5
Prifung Stoppbefehl RB, PC, I.5 RB, PC, I.5 RB, PC, I.5
Prifung ausfiihren RB, PC, 1.5 RB, PC, I.5 RB, PC, 1.5
Prifung stoppen RB, PC, |.5 RB, PC, |.5 RB, PC, I.5
Erkannte Verdrahtungs-/ PTC-Verbindung RB, PC, .5 RB, PC, 1.5 RB, PC, .5
Konfigurationsfehler
CT-Umkehr RB, PC, I.5 RB, PC, 1.5 RB, PC, I.5
Spannung Phasenumkehr RB, PC, I.5 RB, PC, |.5 RB, PC, I.5
Strom Phasenumkehr RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5
Spannung Phasenverlust RB, PC, |.5 RB, PC, |.5 RB, PC, I.5
Phasenkonfiguration RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5
Interne Auslésungen Stapeliberlauf PC PC PC
Watchdog PC PC PC
ROM-Prifsumme PC PC PC
EEROM PC PC PC
CPU pPC PC PC
Interne Temperatur PC PC PC
Motor Temperaturfihler PTC binar RB, 1.5 RB, .5 RB, .5
PT100 RB, .5 RB, 1.5 RB, .5
PTC analog RB, 1.5 RB, I.5 RB, .5
NTC analog RB, .5 RB, .5 RB, .5
Thermische Uberlast Eindeutig RB, .5 RB, 1.5 RB, .5
Invers therm. RB, I.5 RB, I.5 RB, I.5

5. Dezentrale Reset-Befehle tUber das Netzwerk sind auch dann nicht zuldssig, wenn der LTMR-Controller fir den Netzwerk-Steuerkanal
konfiguriert ist.
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Schutzkategorie Uberwachte Auslésung Steuerkanal
Klemmenleiste HMI Netzwerk®
Strom Schweranlauf RB, I.5 RB, I.5 RB, 1.5
Blockierung RB, .5 RB, 1.5 RB, I.5
Strom - Phasenunsymmetrie RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Strom - Phasenverlust RB, 1.5 RB, 1.5 RB, I.5
Unterstrom RB, 1.5 RB, .5 RB, 1.5
Uberstrom RB, I.5 RB, I.5 RB, 1.5
Externer Erdschlussstrom RB, 1.5 RB, 1.5 RB, I.5
Interner Erdschlussstrom RB, 1.5 RB, 1.5 RB, I.5
Spannung Unterspannung RB, 1.5 RB, 1.5 RB, 1.5
Uberspannung RB, I.5 RB, .5 RB, 1.5
Spannung - Phasenunsymmetrie RB, 1.5 RB, I.5 RB, 1.5
Leistung Unterleistung RB, 1.5 RB, I.5 RB, 1.5
Uberleistung RB, 1.5 RB, I.5 RB, 1.5
Unterleistungsfaktor RB, 1.5 RB, I.5 RB, 1.5
Uberleistungsfaktor RB, 1.5 RB, 1.5 RB, I.5
Kommunikationsverlust SPS zu LTMR RB, 1.5 RB, I.5 RB, 1.5
LTME zu LTMR RB, I.5 RB, I.5 RB, 1.5

RB Test-/Reset-Taster an der Vorderseite des LTMR-Controllers oder an einem HMI-Gerat

PC Aus- und Einschalten der Spannungsversorgung am LTMR-Controller

1.5 Einstellen des Logikeingangs 1.5 am LTMR-Controller

Automatisches Rucksetzen

Einfuihrung

Wenn Sie den Parameter ,Auslésung — Ricksetzmodus® auf Automatisch einstellen,
kénnen Sie Folgendes tun:

* Den LTMR-Controller so konfigurieren, dass er versucht, die Motorschutz- und
Kommunikationsausldésungen ohne Eingriff des Bedieners oder der dezentralen
SPS zuriickzusetzen — zum Beispiel:

o Fur einen nicht vernetzten LTMR-Controller, der an einem physisch entfernten
oder lokal schwer zuganglichen Ort installiert ist

+ Die Auslésungsbehandlung fur jede Schutz-Auslésungsgruppe auf eine Weise
konfigurieren, die fir die Auslosungen der Gruppe angemessen ist:

o Einstellung einer anderen Timeout-Verzdgerung

> Anderung der zuléssigen Anzahl der Reset-Versuche

o Deaktivierung der automatischen Ausldsungsriicksetzung

Mit der Auswahl flir den Parameter ,,Auslosung — Riicksetzmodus® werden die
verfugbaren Rucksetzmethoden festgelegt.

6. Dezentrale Reset-Befehle uber das Netzwerk sind auch dann nicht zulassig, wenn der LTMR-Controller fir den Netzwerk-Steuerkanal

konfiguriert ist.
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Reset-Verhalten

Notfall-Neustart

Jede Schutzauslésung ist wie nachfolgend beschrieben in einer von drei
Ausldsungsgruppen fir automatische Ricksetzungen gemaf den jeweiligen
Merkmalen der Auslésung enthalten. Jede Auslésungsgruppe verfiigt Gber zwei
konfigurierbare Parameter:

» einen Timeout: Der Parameter ,Autom. Riicksetzen — Timeout Gruppe“ (Nummer
1, 2 oder 3) und

+ eine maximal zuldssige Anzahl an Auslésungsricksetzungen: Der Parameter
»+Autom. Riicksetzen — Einstellung Versuche Gruppe“ (Nummer 1, 2 oder 3)

AWARNUNG

NICHT BESTIMMUNGSGEMASSER GERATEBETRIEB

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

Der Betrieb der Gerate muss geman den 6értlichen und nationalen
Sicherheitsvorschriften und -bestimmungen erfolgen.

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

Nach dem Aus- und Wiedereinschalten I6scht der LTMR-Controller die Werte der
folgenden Parameter und stellt sie auf O ein:

» ,Autom. Riicksetzen — Timeout Gruppe“ (Nummer 1, 2 oder 3) und
+ ,Autom. Ricksetzen — Einstellung Gruppe® (Nummer 1, 2 oder 3)

Nach erfolgreichem Ricksetzen wird die Anzahl der Ricksetzungen geléscht und auf
0 gestellt. Eine Rucksetzung ist erfolgreich, wenn der Motor danach 1 Minute lang
ohne Ausldsung eines Typs der zugewiesenen Gruppe lauft.

Wenn die maximale Anzahl automatischer Ricksetzungen erreicht wurde und die
letzte Riicksetzung fehlgeschlagen ist, dann wird der Ricksetzmodus auf ,Manuell*
umgestellt. Beim Neustart des Motors werden die Parameter fir den Modus
»2Automatisch* auf 0 eingestellt.

Verwenden Sie den ,Ldschbefehl — Niveau Warmegrenzleistung® in Applikationen, in
denen es erforderlich ist, den Parameter ,Niveau Warmegrenzleistung“ nach einer
Ausldsung , Thermische Uberlast‘ des Typs ,Invers therm.“ zu Idschen. Dieser Befehl
ermoglicht einen Notfall-Neustart, bevor sich der Motor tatsachlich abgekuihlt hat.

AWARNUNG

VERLUST DES MOTORSCHUTZES

Das Ldschen des Warmegrenzleistungsniveaus blockiert die thermische
Uberlastsicherung und kann zu einer Gerateliberhitzung und zu einem Brand
fuhren. Fortgesetzter Betrieb mit blockiertem Uberhitzungsschutz muss sich auf
Anwendungen beschranken, in denen ein sofortiger Neustart wichtig ist.

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

Jede Schutzgruppe kann auf ;,manuell®, 1, 2, 3, 4 oder 5 eingestellt werden.

Mit der Option ,,0“ wird die automatische Rucksetzung der Schutzgruppen deaktiviert,
d. h. es ist eine manuelle Riicksetzung erforderlich, selbst wenn der Parameter
»Auslésung — Ricksetzmodus* fur eine automatische Ricksetzung konfiguriert ist.

Wahlen Sie ,5" aus, um eine unbegrenzte Anzahl an automatischen
Rucksetzversuchen zu aktivieren. Nach dem Ablauf einer Zeitverzégerung versucht
der LTMR-Controller kontinuierlich, jede Auslésung der Reset-Gruppe
zurickzusetzen.

Automatische Reset Gruppe 1 (AU-G1)

Auslésungen der Gruppe 1 setzen eine vordefinierte Abkihlzeit voraus, nachdem der
Uberwachte Parameter einen festgelegten Schwellenwert wieder erreicht hat und
darunter absinkt. Zu den Auslésungen der Gruppe 1 gehoéren thermische Uberlast-
und Motortemperaturfuhler-Auslésungen. Die Zeitverzégerung fur die Abkihlung ist
nicht konfigurierbar. Allerdings kénnen Sie:

+ eine Abklhlzeitverzdégerung hinzufiigen, indem Sie den Parameter ,Autom.
Rucksetzen — Timeout Gruppe 1“ auf einen Wert Giber 0 setzen, oder

» das automatische Riicksetzen deaktivieren, indem Sie den Parameter ,Autom.
Ricksetzen — Timeout Gruppe 1“ auf 0 setzen.

Gruppe 1 fur automatisches Riicksetzen verfligt tUber folgende konfigurierbare
Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Autom. Riicksetzen — Versuche — Gruppe 1 — 0 =manuell, 1, 2, 3, 4, 5 = unbegrenzte Anzahl 5

Einstellung automatischer Rucksetzversuche

Autom. Riicksetzen — Timeout Gruppe 1 0-9999 s 480 s

Automatische Reset Gruppe 2 (AU-G2)

Ausldésungen der Gruppe 2 enthalten im Allgemeinen keine vordefinierte
Abkuhlzeitverzégerung bis zur Durchfiihrung einer Riicksetzung, kénnen aber
zurlckgesetzt werden, sobald die Ausldsungsbedingung geléscht ist. Viele
Auslésungen der Gruppe 2 kdnnen zu einer gewissen Uberhitzung des Motors fiilhren,
die von der Schwere und Dauer der Auslosungsbedingung abhangen. Diese beiden
Faktoren ihrerseits hangen von der Konfiguration der Schutzfunktion ab.

Sie kdnnen gegebenenfalls eine Abkuhlzeitverzégerung hinzufiigen, indem Sie den
Parameter ,Autom. Riicksetzen — Timeout Gruppe 2“ auf einen Wert Giber 0 einstellen.
Sie kdnnen auch die Anzahl der Riicksetzversuche begrenzen, um einen vorzeitigen
Verschleil® oder funktionsuntiichtige Gerate zu verhindern.

Die Gruppe 2 fiir automatisches Riicksetzen hat folgende konfigurierbare Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Autom. Riicksetzen — Versuche — Gruppe 2 — 0 =manuell, 1, 2, 3, 4, 5 = unbegrenzte Anzahl 0

Einstellung automatischer Riicksetzversuche

Autom. Ricksetzen — Timeout Gruppe 2 0-9999 s 1.200 s
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Automatische Reset Gruppe 3 (AU-G3)

Ausldsungen der Gruppe 3 treten haufig bei der Gerateliberwachung auf und
erfordern im Allgemeinen keine AbkUhlzeit des Motors. Anhand dieser Auslésungen
kdénnen Geratezustande erkannt werden: Eine Unterstrom-Auslésung weist z. B. auf
den Ausfall eines Riemens und eine Uberleistungs-Auslésung auf erhéhte
Lastbedingungen in einem Mischer hin. Sie sollten Auslésungen der Gruppe 3 so
konfigurieren, dass sie stark von denen der Gruppe 1 oder 2 abweichen, indem Sie
beispielsweise die Anzahl der Riicksetzungen auf 0 einstellen. Dadurch ist ein
manuelles Ricksetzen erforderlich, nachdem ein Fehlerzustand bei einem Gerat
erkannt und behoben wurde.

Die Gruppe 3 fur automatisches Riicksetzen hat folgende konfigurierbare Parameter:

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung
Autom. Rucksetzen — Versuche — Gruppe 3 — 0 =manuell, 1, 2, 3, 4, 5 = unbegrenzte Anzahl 0

Einstellung automatischer Rucksetzversuche

Autom. Ruicksetzen — Timeout Gruppe 3 0-9999 s 60s

Methoden des automatischen Riicksetzens

Der LTMR-Controller bietet folgende Methoden flir ein automatisches Riicksetzen:

* RB: Test-/Reset-Taste am LTMR oder am HMI-Gerat

» PC: Aus- und Einschalten der Stromversorgung (,Power Cycle®, PC) am LTMR-

Controller

» 1.5: Einstellen des Logikeingangs 1.5 am LTMR
* NC: Netzwerkbefehl

» Automatisch mit Bedingungen, die fiir die Schutzfunktionsgruppe konfiguriert sind
(wobei AU-GX = AU-G1, AU-G2 oder AU-G3)

In der nachstehenden Tabelle sind die mdglichen automatischen Riicksetzmethoden

fur die einzelnen Uberwachten Auslésungen aufgelistet:

Schutzkategorie Uberwachte Auslésung Steuerkanal
Klemmenleiste HMI Netzwerk
Diagnose Prifung Laufbefehl RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5, NC
Prifung Stoppbefehl RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5, NC
Prifung ausfiihren RB, PC, 1.5 RB, PC, I.5 RB, PC, I.5, NC
Priifung stoppen RB, PC, I.5 RB, PC, |.5 RB, PC, .5, NC
Erkannte Verdrahtungs-/ PTC-Verbindung RB, PC, 1.5 RB, PC, |5 RB, PC, |.5
Konfigurationsfehler
CT-Umkehr RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5
Spannung — Phasenumkehr RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5
Strom — Phasenumkehr RB, PC, 1.5 RB, PC, I.5 RB, PC, 1.5
Spannung — Phasenverlust RB, PC, 1.5 RB, PC, |.5 RB, PC, |.5
Phasenkonfiguration RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5 RB, PC, 1.5, NC
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Schutzkategorie Uberwachte Auslésung Steuerkanal
Klemmenleiste HMI Netzwerk
Interne Auslésungen Stapeliberlauf PC PC PC
Ausfallerkennung PC PC PC
ROM-Prifsumme PC PC PC
EEROM PC PC PC
CPU PC PC PC
Interne Temperatur PC PC PC
Motor-Temperaturfihler PTC binar AU-G1 AU-G1 AU-G1
PT100 AU-G1 AU-G1 AU-G1
PTC analog AU-G1 AU-G1 AU-G1
NTC analog AU-G1 AU-G1 AU-G1
Thermische Uberlast Eindeutig AU-G1 AU-G1 AU-G1
Invers therm. AU-G1 AU-G1 AU-G1
Strom Schweranlauf RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
Blockierung RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
Strom — Phasenunsymmetrie RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, NC, AU-G2
Stromphasenverlust RB, .5 RB, 1.5 RB, 1.5, NC
Unterstrom RB, I.5, AU-G3 RB, I.5, AU-G3 RB, I.5, NC, AU-G3
Uberstrom RB, I.5, AU-G3 RB, I.5, AU-G3 RB, 1.5, NC, AU-G3
Externer Erdschlussstrom RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
Interner Erdschlussstrom RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, AU-G2 RB, 1.5, NC, AU-G2
Spannung Unterspannung RB, 1.5, AU-G2 RB, I.5, AU-G2 RB, .5, NC, AU-G2
Uberspannung RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
Spannung — RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
Phasenunsymmetrie
Leistung Unterleistung RB, 1.5, AU-G3 RB, 1.5, AU-G3 RB, I.5, NC, AU-G3
Uberleistung RB, I.5, AU-G3 RB, I.5, AU-G3 RB, 1.5, NC, AU-G3
Unterleistungsfaktor RB, 1.5, AU-G2 RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, NC, AU-G2
Uberleistungsfaktor RB, I.5, AU-G2 RB, I.5, AU-G2 RB, 1.5, NC, AU-G2
Kommunikationsverlust SPS zu LTMR RB, 1.5, AU-G3 RB, I.5, AU-G3 RB, I.5, NC, AU-G3
LTME zu LTMR RB, I.5, AU-G3 RB, I.5, AU-G3 RB, I.5, NC, AU-G3

Dezentraler Reset

Einfihrung

Durch die Einstellung des Parameters ,Ausldésung — Ricksetzmodus® auf Dezentral
kénnen Auslésungen von der SPS Uber den Netzwerk-Port des LTMR-Controllers
zuriickgesetzt werden. Damit ist eine zentrale Uberwachung und Steuerung der
Gerateinstallationen méglich. Die Auswahl fir den Parameter ,Steuerkanal bestimmt
die verfugbaren Reset-Methoden.

Eine Auslésung kann sowohl mit der manuellen als auch mit der dezentralen
Ricksetzmethode zurlickgesetzt werden.
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Methoden des dezentralen Resets

Der LTMR-Controller bietet folgende Methoden zum dezentralen Reset:

Schutzkategorie Uberwachte Auslésung Steuerkanal
Klemmenleiste HMI Netzwerk
Diagnose Prifung Laufbefehl RB, PC, 1.5,NC RB, PC, 1.5,NC RB, PC, 1.5, NC
Prifung Stoppbefehl RB, PC, 1.5, NC RB, PC, .5, NC RB, PC, 1.5, NC
Prifung ausfiihren RB, PC, 1.5, NC RB, PC, I.5,NC RB, PC, 1.5, NC
Priifung stoppen RB, PC, 1.5, NC RB, PC, 1.5, NC RB, PC, I.5, NC
Erkannte PTC-Verbindung RB, PC, 1.5, NC RB, PC, .5, NC RB, PC, I.5, NC
Verdrahtungs-/
Konfigurationsfeh- CT-Umkehr RB, PC, 1.5,NC RB, PC, I.5,NC RB, PC, 1.5, NC
or Spannung Phasenumkehr RB, PC, .5, NC RB, PC, I.5, NC RB, PC, I.5, NC
Strom Phasenumkehr RB, PC, 1.5,NC RB, PC, |.5,NC RB, PC, 1.5, NC
Spannung Phasenverlust RB, PC, 1.5, NC RB, PC, 1.5, NC RB, PC, 1.5, NC
Phasenkonfiguration RB, PC, I.5, NC RB, PC, I.5, NC RB, PC, I.5, NC
Interne Stapeliiberlauf PC PC PC
Auslésungen
Watchdog PC PC PC
ROM-Prifsumme PC PC PC
EEROM PC PC PC
CPU PC PC PC
Interne Temperatur PC PC PC
Motor PTC binar RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Temperaturfiihler
PT100 RB, .5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
PTC analog RB, .5, NC RB, 1.5, NC RB, .5, NC
NTC analog RB, .5, NC RB, 1.5, NC RB, .5, NC
Thermische Eindeutig RB, 1.5, NC RB, .5, NC RB, I.5, NC
Uberlast
Invers therm. RB, .5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Strom Schweranlauf RB, 1.5, NC RB, .5, NC RB, .5, NC
Blockierung RB, .5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Strom - Phasenunsymmetrie RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Strom - Phasenverlust RB, .5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Unterstrom RB, .5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Uberstrom RB, 1.5,NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Externer Erdschlussstrom RB, .5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Interner Erdschlussstrom RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Spannung Unterspannung RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Uberspannung RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, I.5,NC
Spannung - Phasenunsymmetrie RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
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Schutzkategorie Uberwachte Auslésung Steuerkanal
Klemmenleiste HMI Netzwerk
Leistung Unterleistung RB, I.5, NC RB, I.5, NC RB, I.5, NC
Uberleistung RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Unterleistungsfaktor RB, I.5, NC RB, I.5, NC RB, 1.5, NC
Uberleistungsfaktor RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
Kommunikations- SPS zu LTMR RB, .5, NC RB, 1.5, NC RB, 1.5, NC
verlust LTME zu LTMR RB, .5, NC RB, 1.5, NC RB, I.5,NC

RB Test-/Reset-Taster an der Vorderseite des LTMR-Controllers oder am HMI
PC Aus- und Einschalten der Spannungsversorgung am LTMR-Controller

1.5 Einstellen des Logikeingangs 1.5 am LTMR-Controller

NC Netzwerkbefehl

Codes fur Auslosungen und Alarme

Auslosungscodes

Jede Auslésung wird mit einem numerischen Auslésungscode gekennzeichnet.

Auslésungscode Beschreibung

0 Kein Fehler erkannt

3 Erdschlussstrom

4 Thermische Uberlast

5 Schweranlauf

6 Blockierung

7 Strom Phasenunsymmetrie

8 Unterstrom

10 Selbsttest

12 HMI-Port - Kommunikationsverlust
13 Netzwerk-Port — Interner erkannter Fehler
16 Externe Auslésung

20 Uberstrom

21 Strom - Phasenverlust

22 Strom - Phasenumkehr

23 Motor Temperaturfihler

24 Spannung - Phasenunsymmetrie
25 Spannung - Phasenverlust

26 Spannung- Phasenumkehr

27 Unterspannung

28 Uberspannung

29 Unterleistung

30 Uberleistung
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Auslésungscode

Beschreibung

31 Unterleistungsfaktor

32 Uberleistungsfaktor

33 LTME Konfiguration

34 Temperaturfiihler - Kurzschluss

35 Temperaturfihler - Drahtbruch

36 CT-Umkehr

37 CT-Verhéltnis auRerhalb der Grenzwerte

46 Prifung Startbefehl

47 Priifung ausfiihren

48 Prifung des Stoppbefehls

49 Stopppriifung

51 Controller — Interne Temperatur — Erkannter Fehler

55 Controller — interner Fehler erkannt (Allgemein)

56 Controller — interner Fehler erkannt (SPI)

57 Controller — interner Fehler erkannt (ADC)

58 Controller — interner Fehler erkannt (Hardware-Watchdog)

60 L2-Strom oder -Spannung im 1-phasigen Modus entdeckt

64 Erkannter Fehler im nicht-flichtigen Speicher

65 Erweiterungsmodul — Erkannter Kommunikationsfehler

66 Reset-Taster klemmt

67 Logikfunktion — Erkannter Fehler

109 Netzwerk-Port — Erkannter Kommunikationsfehler

111 Schneller Gerateaustausch (FDR) — Erkannter Fehler

555 Netzwerk-Port — Erkannter Konfigurationsfehler
Alarmcodes

Jeder Alarm wird mit einem numerischen Alarmcode gekennzeichnet.

Alarmcode Beschreibung

0 kein Alarm

3 Erdschlussstrom

4 Thermische Uberlast

5 Schweranlauf

6 Blockierung

7 Strom Phasenunsymmetrie

8 Unterstrom

10 HMI-Port

1 LTMR-interne Temperatur

20 Uberstrom

21 Strom - Phasenverlust
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Alarmcode Beschreibung

23 Motor Temperaturfuhler

24 Spannung - Phasenunsymmetrie
25 Spannung - Phasenverlust

27 Unterspannung

28 Uberspannung

29 Unterleistung

30 Uberleistung

34 Temperaturfihler — Kurzschluss
35 Temperaturfihler — Drahtbruch
36 CT-Umkehr

31 Unterleistungsfaktor

32 Uberleistungsfaktor

33 LTME Konfiguration

46 Prifung Startbefehl

47 Prifung ausfihren

48 Prifung des Stoppbefehls

49 Stoppprifung

109 Netzwerk-Port — Kommunikationsverlust
555 Netzwerk-Port - Konfiguration

Loschbefehle des LTMR-Controllers

Uberblick

Loschbefehl - Alles

Ldschbefehle ermdglichen es lhnen, bestimmte Parameterkategorien des LTMR-
Controllers zu l6schen:

* Alle Parameter |6schen
« Statistiken I6schen
* Warmegrenzleistungsniveau
» Loéschen der Controller-Einstellungen
» Ldschen der Einstellungen des Netzwerk-Ports
Die Léschbefehle kdnnen ausgeflihrt werden:
« einen PC, auf dem SoMove mit dem TeSys T lauft DTM
* mit einem HMI-Gerat
* mit einer SPS Uber den Netzwerk-Port

Wenn Sie die Konfiguration des LTMR-Controllers &ndern méchten, bietet es sich

mdglicherweise an, alle vorhandenen Parameter zu I6schen und anschliefiend neue

Parameter fiir den Controller einzustellen.

DOCA0127DE-03




Motormanagement-Controller

Motorsteuerfunktionen

Der Befehl ,Loschen - Alles® forciert den Controller in den Konfigurationsmodus. Fir
einen korrekten Neustart in diesem Modus wird die Stromversorgung aus- und
wiedereingeschaltet. Dies ermdglicht dem Controller, die neuen Werte fiir die
geldschten Parameter zu ibernehmen.

Wenn Sie alle Parameter I6schen, gehen auch statische Kennwerte verloren. Bei
Ausfiihrung des Befehls ,Alles I6schen® bleiben lediglich folgende Parameter
erhalten:

* Motor - Anlaufzahler LO1
* Motor - Anlaufzahler LO2
» Controller - Max. interne Temperatur

Loschbefehl - Statistik

Statistikparameter werden geléscht, ohne dass der LTMR-Controller in den
Konfigurations-Modus wechseln muss. Statische Kennwerte bleiben erhalten.

Bei Ausflihrung des Befehls ,Statistik I6schen® bleiben folgende Parameter erhalten:
* Motor - Anlaufzéhler LO1
* Motor - Anlaufzahler LO2
» Controller - Max. interne Temperatur

Loschbefehl - Niveau Warmegrenzleistung

Mit dem ,Loschbefehl — Niveau Warmegrenzleistung” werden die folgenden
Parameter geldscht:

* Niveau Warmekapazitat
» Schneller Zyklus — Verriegelung Timeout

Thermische Speicherparameter werden geléscht, ohne dass der Controller in den
Konfigurations-Modus forciert wird. Statische Kennwerte bleiben erhalten.

HINWEIS: Auf dieses Bit ist jederzeit ein Schreibzugriff moglich, auch bei
laufendem Motor.

Weitere Informationen zum Loschbefehl Niveau Warmegrenzleistung finden Sie unter
Rucksetzen flr einen Neustart im Notfall, Seite 75.

Loschbefehl - Controller-Einstellungen

Mit dem ,Léschbefehl — Controller-Einstellungen werden die Werkseinstellungen fur
die Schutzfunktionen des LTMR-Controllers (Timeouts und Schwellenwerte)
wiederhergestellt.
Mit diesem Befehl werden folgende Einstellungen nicht geléscht:

» Controller-Kenndaten

» Verbindungen (CT, Temperaturfuihler und E/A-Einstellungen)

» Betriebsmodus

Parameter mit Controller-Einstellungen werden geléscht, ohne dass der Controller in
den Konfigurations-Modus wechseln muss. Statische Kennwerte bleiben erhalten.

Loschbefehl - Einstellungen Netzwerk-Port

Mit dem ,Loéschbefehl — Einstellungen Netzwerk-Port“ werden die Werkseinstellungen
fur den Netzwerk-Port des LTMR-Controllers (Adresse usw.) wiederhergestellt.
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Parameter mit Netzwerk-Port-Einstellungen werden geldscht, ohne dass der
Controller in den Konfigurations-Modus forciert wird. Statische Kennwerte bleiben
erhalten. Lediglich die Netzwerk-Kommunikation wird deaktiviert.

HINWEIS: Nach dem Léschen der IP-Adressierungsparameter muss die
Stromversorgung des LTMR-Ethernet-Controllers aus- und wieder eingeschaltet
werden, um neue IP-Adressierungsparameter zu erhalten.
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Verwendung

Uberblick

In diesem Kapitel wird Folgendes erlautert:

+ die Anwenderschnittstellen und die Hardware-Konfigurationen, die zum Betrieb
des LTMR-Controllers verwendet werden kdnnen,

» die Einstellung der Parameter mit den einzelnen Anwenderschnittstellen,

« die Ausfiihrung von Funktionen zur Uberwachung, Auslésungsbehandlung und
Steuerung mit den einzelnen Anwenderschnittstellen.

Verwendung des LTMR-Controllers in einer Stand-Alone-
Konfiguration

Ubersicht

In diesem Abschnitt wird die Verwendung des LTMR-Controllers, sei es allein oder mit
Anschluss an ein LTME-Erweiterungsmodul, als Stand-Alone-Konfiguration ohne
Anwenderschnittstelle beschrieben.

Hardware-Konfigurationen

Uberblick
Der LTMR-Controller kann, entweder allein oder an ein LTME-Erweiterungsmodul
angeschlossen, mit oder ohne Anwenderschnittstelle eingesetzt werden.
Der LTMR-Controller kann in allen Konfigurationen fur die Ausfihrung von
Uberwachungs-, Ausldsungsmanagement-, Motorschutz- und Steuerungsfunktionen
konfiguriert werden.
Kommunikation
Folgende Anwenderschnittstellen und zugehdrige Kommunikationsschnittstellen
kdénnen verwendet werden:
Anwenderschnittstelle Kommuniziert liber
PC, auf dem SoMove mit dem TeSys T ausgefiihrt wird den HMI-Port Uiber den lokalen RJ45-Anschluss am LTMR-Controller oder am
DTM LTME-Erweiterungsmodul.
Mit einem Ethernet-Netzwerk verbundener PLC den Netzwerk-Port am LTMR-Ethernet-Controller (iber den Netzwerk-RJ45-
Anschluss
Mit einem Modbus-Netzwerk verbundener PLC den Netzwerk-Port am LTMR-Modbus-Controller tiber den RJ45-Anschluss des
Netzwerks oder die Klemmenverkabelung
Mit einem PROFIBUS DP-Netzwerk verbundener PLC Netzwerk-Port am LTMR-PROFIBUS DP-Controller tiber den 9-poligen Sub-D-
Anschlussstecker des Netzwerks oder die Klemmenverdrahtung
Mit einem CANopen-Netzwerk verbundener PLC Netzwerk-Port am LTMR-CANopen-Controller tiber den 9-poligen Sub-D-Stecker
des Netzwerks oder die Klemmenverdrahtung
Mit einem DeviceNet-Netzwerk verbundener PLC den Netzwerk-Port am LTMR-DeviceNet-Controller tber die Klemmenverkabelung
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HINWEIS: Es wird empfohlen, an Stelle der Klemmenverdrahtung den RJ45- oder
9-poligen Sub-D-Stecker zu verwenden, um den LTMR-Controller mit einem
Modbus-, PROFIBUS DP- und CANopen-Kommunikationsnetzwerk zu verbinden.

LTMR Ethernet-Controller in einer Stand-Alone-Konfiguration

Uberblick

Bevor der LTMR-Controller in einer Stand-Alone-Konfiguration betrieben werden

kann, missen bestimmte Parameter Uber ein HMI-Gerat oder Uiber die SoMove-

Software mit dem TeSys T DTM eingestellt werden.
HINWEIS: Nur SoMove mit dem TeSys T DTM kann alle Ethernet-Netzwerk-
Kommunikationsparameter des Controllers konfigurieren.

Nach Einstellung der Parameter konnen Sie das Gerat entfernen und folgende

Steuerelemente zum Betrieb des LTMR-Controllers verwenden:

Steuerelement Zweck
. LEDs: Zustandsiiberwachung des LTMR-Controllers und des LTME-Erweiterungsmoduls

o 7 LEDs am LTMR-Controller
o 5LEDs am LTME-Erweiterungsmodul

«  LTMR-Taster am Test/Reset-Controller Selbsttest, Auslésungsmanagement, Zuriicksetzen auf Werkseinstellungen

Steuerung von:
* LTMR-Controller
¢ LTME-Erweiterungsmodul

*  Programmierte Betriebsparameter
* Logikeingange:
° 6 Eingdnge am LTMR-Controller
° 4 Eingange am LTME-Erweiterungsmodul * Motor
* Leistungs- und Steuerungsverkabelung
* Médgliche angeschlossene Sensoren, darunter
o Motortemperaturfiihler

o Ausldsung Externer Erdschlussstrom — Stromwandler

*  Programmierte Schutzparameter Schutz von:

* LTMR-Controller

*  LTME-Erweiterungsmodul
*  Motor

* Komponenten

Konfigurationen

Nachfolgend sind die physischen Stand-Alone-Konfigurationen des LTMR-Controllers
(mit bzw. ohne Anschluss an ein LTME-Erweiterungsmodul) dargestellt:
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Der LTMR-Controller im Stand-Alone-Betrieb
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LEDs des EtherNet/IP LTMR-Controllers

Die 7 LEDs an der Vorderseite des EtherNet/IP LTMR-Controllers dienen wie folgt zur
Zustandsiberwachung: Beachten Sie folgende Definitionen:

» Schnelles Blinken: Wenn die LED fir bis zu 250 ms aufleuchtet, ungeachtet des
jeweiligen Zeitzyklus.

» Blinken: Wenn die LED fiir 50 % des Zeitzyklus aufleuchtet.

LED Farbe Beschreibung Anzeige

HMI Comm Gelb Kommunikationsaktivitat zwischen LTMR-Controller « Blinkt gelb = Kommunikation

und HMI-Modul, PC oder LTME-Erweiterungsmodul «  Aus = keine Kommunikation

Power Gelb oder | LTMR-Controller-Spannungsversorgungs- oder *  Gelbes Dauerlicht = Eingeschaltet, keine
Grin interne Auslésebedingung internen Auslésungen und Motor aus

*  Gelbes schnelles Blinken = Eingeschaltet, keine
internen Auslésungen und Motor ein

* Gelbes und griines Blinken = Anlauf, Selbsttest

*  Aus = Ausgeschaltet oder interne Auslésungen
vorhanden
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LED

Farbe

Beschreibung

Anzeige

Alarm/MS

Griin oder
Rot

Schutzauslésung bzw. -alarm oder interne
Auslésebedingung

Griines Dauerlicht = Keine Ausldsung (bei
eingeschalteter Spannungsversorgung)

Grunes schnelles Blinken (1 x pro Sek.) = Gerat
in Standby-Modus

Rotes Dauerlicht = Gerat wechselt in
schwerwiegenden Auslésezustand (nicht
behebbar)

Rotes schnelles Blinken (1 x pro Sek.) =
Geringfugige Auslésung (behebbar)

Rotes schnelles Blinken (2 x pro Sek.) = Alarm

Rotes schnelles Blinken (5 x pro Sek.) =
Lastabwurf oder schneller Zyklus

Griines und rotes Blinken = Anlauftest,
Selbsttest-Modus

Aus = Keine Ausldsungen, keine Alarme und
kein Lastabwurf oder schneller Zyklus (bei
eingeschalteter Spannungsversorgung)

Fallback

Rot

Zeigt einen Kommunikationsverlust zwischen dem
LTMR-Controller und dem Netzwerk oder der HMI-
Steuerquelle an.

Rot = im Fallback-Modus

Aus = nicht im Fallback-Modus (keine
Spannungsversorgung)

STSINS

Griin oder
Rot

Anzeige des Netzwerkstatus

Griines Blinken = Auslésung bei Hochfahren des
Netzwerks erkannt

Grunes Dauerlicht = CIP-Verbindung hergestellt
und kein Timeout

Grunes schnelles Blinken (1 x pro Sek.) = Keine
CIP-Verbindung hergestellt

Rotes Dauerlicht = Doppelte IP-Adresse

Rotes schnelles Blinken (1 x pro Sek.) =
Verbindungs-Timeout

Griines und rotes Blinken = Anlauftest,
Selbsttest, Test der Webseitenerkennung

Aus = Keine IP-Adresse (bei eingeschalteter
Spannungsversorgung)

LK/ACT

Griin oder
Gelb

Ethernet-Verbindungsstatus

Ethernet-Kommunikationsstatus

Grunes Blinken = Geschwindigkeit ist 100 MBit/s
Gelbes Blinken = Geschwindigkeit ist 10 MBit/s
Aus = Keine Verbindung hergestellt

HINWEIS: Die Farbe der LK/ACT-LEDs kann unterschiedlich ausfallen, wenn
EtherNet/IP-Hardware in Verbindung mit Netzwerk-Firmware bis Version 2.2.000

eingesetzt wird.

HINWEIS: Eine Beschreibung des Verhaltens der STS/NS-LED beim Anlauf
finden Sie im Dokument TeSys T LTMR - Ethernet-Kommunikationshandbuch.

LEDs des Modbus/TCP LTMR-Controllers

Die 7 LEDs an der Vorderseite des Modbus/TCP LTMR-Controllers dienen wie folgt
zur Zustandstberwachung: Beachten Sie folgende Definitionen:

» Schnelles Blinken: Wenn die LED fur bis zu 250 ms aufleuchtet, ungeachtet des

jeweiligen Zeitzyklus.

« Blinken: Wenn die LED flr 50 % des Zeitzyklus aufleuchtet.
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LED

Farbe

Beschreibung

Anzeige

HMI Comm

Gelb

Kommunikationsaktivitat zwischen LTMR-Controller
und LTME-Erweiterungsmodul

Ein = Kommunikation
Aus = keine Kommunikation

Power

Grin oder
Gelb

LTMR-Controller-Spannungsversorgungs- oder
interne Auslésebedingung

Grines Dauerlicht = Eingeschaltet, keine
internen Auslésungen und Motor aus

Griines schnelles Blinken = Eingeschaltet, keine
internen Auslésungen und Motor ein

Gelbes und griines Blinken = Anlauf, Selbsttest

Aus = Ausgeschaltet oder interne Auslésungen
vorhanden

Alarm/MS

Rot oder
Grin

Schutzausldsung bzw. -alarm oder interne
Auslésebedingung

Rotes Dauerlicht = Interne oder
Schutzauslésung

Rotes schnelles Blinken (2 x pro Sek.) = Alarm

Rotes schnelles Blinken (5 x pro Sek.) =
Lastabwurf oder schneller Zyklus

Rotes und griines Blinken = Anlauf, Selbsttest

Aus = Keine Auslésungen, keine Alarme und
kein Lastabwurf oder schneller Zyklus (bei
eingeschalteter Spannungsversorgung)

Fallback

Rot

Kommunikationsverbindung zwischen LTMR-
Controller und Netzwerkmodul

Rot = im Fallback-Modus

Aus = nicht im Fallback-Modus (keine
Spannungsversorgung)

STSINS

Grin oder
Rot

Ethernet-Verbindungsstatus

Ethernet-Kommunikationsstatus

Ein = Kommunikation hergestellt

Aus = Kein Kommunikation hergestellt
2-maliges griines Blinken = Keine MAC-Adresse
3-maliges grunes Blinken = Keine Verbindung
4-maliges grunes Blinken = Doppelte IP-Adresse

5-maliges griines Blinken = Warten auf
bereitgestellte IP-Konfiguration

6-maliges grunes Blinken = Verwenden der IP-
Standardkonfiguration

7-maliges grunes Blinken =
Firmwareaktualisierung wird durchgefihrt

8-maliges griines Blinken = Erkannter kritischer
Fehler

10-maliges griines Blinken = Kein FDR-Server
verfligbar

Griines oder rotes Blinken = Anlauf, Selbsttest,
Test der Webseitenerkennung

LK/ACT

Grin oder
Gelb

Angabe der Verbindungsgeschwindigkeit

Griines Blinken = Geschwindigkeit ist 100 MBit/s
Gelbes Blinken = Geschwindigkeit ist 10 MBit/s
Aus = Keine Verbindung hergestellt

HINWEIS: Die Farbe der LK/ACT-LEDs kann unterschiedlich ausfallen, wenn
EtherNet/IP-Hardware in Verbindung mit Netzwerk-Firmware bis Version 2.2.000

eingesetzt wird.

HINWEIS: Eine Beschreibung des Verhaltens der STS/NS-LED beim Anlauf
finden Sie im Dokument TeSys T LTMR - Ethernet-Kommunikationshandbuch.

LEDs des LTME-Erweiterungsmoduls

Die 5 LEDs an der Vorderseite des LTME-Erweiterungsmoduls dienen wie folgt zur
Uberwachung des Betriebs- und Kommunikationszustands: Beachten Sie folgende

Definitionen:

» Schnelles Blinken: Wenn die LED fir bis zu 250 ms aufleuchtet, ungeachtet des

jeweiligen Zeitzyklus.

» Blinken: Wenn die LED fiir 50 % des Zeitzyklus aufleuchtet.
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LED Farbe Beschreibung Anzeige
Power Grin oder Rot Modul-Spannungsversorgung *  Grines Dauerlicht = Eingeschaltet, keine internen

oder interne Ausldsung

Auslésungen
* Rotes Dauerlicht = Eingeschaltet, interne Auslésungen
* Aus = Ausgeschaltet

Logikeingange 1.7, 1.8,
1.9und 1.10

Gelb Status des Eingangs .

Ein = Eingang aktiviert
* Aus = Eingang nicht aktiviert

Test/Reset

Uber den Test/Reset-Taster kénnen Sie folgende Funktionen des LTMR-Controllers

ausfiihren:

Funktion

Beschreibung

Vorgehensweise

Reset Auslésung

Setzt alle Auslésungen zurtick, bei denen das mdglich ist.
Informationen zum Zurlicksetzen von Auslésungen finden Sie unter
Auslésungsmanagement — Einfiihrung, Seite 175.

Taster driicken und innerhalb von 3 Sekunden
loslassen.

Selbsttest

Fuhrt einen Selbsttest durch, wenn:
« keine Auslésungen vorliegen.
« die Selbsttest-Funktion aktiviert ist.

Den Taster driicken und zwischen 3sund 15 s
gedriickt halten.

Lokale Ruckkehr zu
Werkseinstellungen

Setzt den LTMR-Controller auf die Werkseinstellungen zuriick, wenn
sich das Gerat in einem der folgenden Zustande befindet: ,Bereit",
sNicht bereit“ oder ,Systemkonfiguration®. Wenn sich das Gerat im
Zustand ,Start” oder ,Betrieb” befindet, wird das Riicksetzen auf die
Werkseinstellungen ignoriert.

Wenn der Reset-Taster langer als 15 s gedriickt wird, blinkt die Alarm-
LED mit einer Frequenz von 2 Hz. Wenn der Reset-Taster losgelassen
wird, fihrt das Gerat ein Ricksetzen auf die Werkseinstellungen
durch.

Den Taster driicken und zwischen 15 s und
maximal 20 s gedruckt halten.

Auslésung
herbeifiihren

Lost einen internen Auslosezustand des LTMR-Controllers aus.

Den Taster driicken und langer als 20 s
gedrickt halten.

LED-Verhalten beim Anlauf

Die folgende Tabelle beschreibt das LED-Verhalten beim Anlauf eines LTMR-

Controllers mit EtherNet/IP-Protokoll.

LED-Verhalten

Beschreibung des Verhaltens

Alle LEDs sind ausgeschaltet.

Alarm/MS MS-Anzeige leuchtet griin fiir 0,25 Sekunden.

Alarm/MS MS-Anzeige wechselt zu rot und leuchtet fir 0,25 Sekunden.
Alarm/MS MS-Anzeige leuchtet weiterhin griin.

STS/NS NS-Anzeige leuchtet grin fir 0,25 Sekunden.

STS/NS NS-Anzeige wechselt zu rot fur 0,25 Sekunden.

STS/NS NS-Anzeige schaltet aus.

HMI Comm HMI-Anzeige leuchtet gelb fiir 0,5 Sekunden.

HMI Comm NS-Anzeige schaltet aus.

Spannungsversorgung Betriebsanzeige leuchtet grin fiir 0,25 Sekunden.
Spannungsversorgung Betriebsanzeige wechselt zu gelb und leuchtet fir 0,25 Sekunden.
Spannungsversorgung Betriebsanzeige schaltet aus.
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LED-Verhalten

Beschreibung des Verhaltens

Fallback

Fallback-Anzeige leuchtet rot fir 0,25 Sekunden.

Fallback

Fallback-Anzeige schaltet aus.

LTMR Modbus-Controller in einer Stand-Alone-Konfiguration

Uberblick

Bevor der LTMR-Controller in einer Stand-Alone-Konfiguration betrieben werden
kann, missen bestimmte Parameter Giber ein HMI-Gerat oder iber SoMove mit dem
TeSys T DTM eingestellt werden.

Nach Einstellung der Parameter kdnnen Sie das Gerat entfernen und folgende
Steuerelemente zum Betrieb des LTMR-Controllers verwenden:

Steuerelement

Zweck

« LEDs:
o 7 LEDs am LTMR-Controller

o 5 LEDs am LTME-Erweiterungsmodul

Zustandsuberwachung des LTMR-Controllers und des LTME-Erweiterungsmoduls

¢ LTMR-Taster am Test/Reset-Controller

Selbsttest, Auslésungsmanagement, Zurlicksetzen auf Werkseinstellungen

*  Programmierte Betriebsparameter
* Logikeingange:

o 6 Eingange am LTMR-Controller

o 4 Eingdnge am LTME-Erweiterungsmodul

Steuerung von:
* LTMR-Controller
*  LTME-Erweiterungsmodul
*  Motor
* Leistungs- und Steuerungsverkabelung
» Mogliche angeschlossene Sensoren, darunter
o Motortemperaturfiihler
o Auslésung Externer Erdschlussstrom — Stromwandler

*  Programmierte Schutzparameter

Schutz von:
* LTMR-Controller
*  LTME-Erweiterungsmodul
*  Motor
*  Komponenten

Konfigurationen

Nachfolgend sind die physischen Stand-Alone-Konfigurationen des LTMR-Controllers
(mit bzw. ohne Anschluss an ein LTME-Erweiterungsmodul) dargestellt:

Der LTMR-Controller im Stand-Alone-Betrieb
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Der LTMR-Controller und das LTME-Erweiterungsmodul
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LEDs des LTMR-Controllers

Die 5 LEDs an der Vorderseite des LTMR-Controllers dienen wie folgt zur
ZustandslUberwachung: Beachten Sie folgende Definitionen:

» Schnelles Blinken: Wenn die LED flir bis zu 250 ms aufleuchtet, ungeachtet des
jeweiligen Zeitzyklus.

+ Blinken: Wenn die LED fiir 50 % des Zeitzyklus aufleuchtet.

LED Farbe Beschreibung Anzeige

HMI Comm Gelb Kommunikationsaktivitdt zwischen LTMR-Controller » Blinkt gelb = Kommunikation

und LTME-Erweiterungsmodul «  Aus = keine Kommunikation

Power Griin LTMR-Controller-Spannungsversorgungs- oder *  Grunes Dauerlicht = Eingeschaltet, keine
interne Auslésebedingung internen Auslésungen und Motor aus

*  Grlnes schnelles Blinken = Eingeschaltet, keine
internen Auslésungen und Motor ein

* Aus = Ausgeschaltet oder interne Auslésungen

vorhanden
Alarm/MS Rot Schutzauslésung bzw. -alarm oder interne * Rotes Dauerlicht = Interne oder
Auslésebedingung Schutzauslésung

* Rotes schnelles Blinken (2 x pro Sek.) = Alarm

* Rotes schnelles Blinken (5 x pro Sek.) =
Lastabwurf oder schneller Zyklus

* Aus = Keine Auslésungen, keine Alarme und
kein Lastabwurf oder schneller Zyklus (bei
eingeschalteter Spannungsversorgung)

Fallback Rot Kommunikationsverbindung zwischen LTMR- * Rot =im Fallback-Modus

Controller und Netzwerkmodul « Aus = nicht im Fallback-Modus (keine

Spannungsversorgung)

PLC Comm Gelb Kommunikationsaktivitat auf dem Netzwerkbus *  Gelbes schnelles Blinken (0,2 s ein/1,0 s aus) =
Netzwerkbus-Kommunikation

* Aus = keine Netzwerkbus-Kommunikation

LEDs des LTME-Erweiterungsmoduls

Die 5 LEDs an der Vorderseite des LTME-Erweiterungsmoduls dienen wie folgt zur
Uberwachung des Betriebs- und Kommunikationszustands: Beachten Sie folgende
Definitionen:

» Schnelles Blinken: Wenn die LED fir bis zu 250 ms aufleuchtet, ungeachtet des
jeweiligen Zeitzyklus.

DOCA0127DE-03 197



Motormanagement-Controller

Verwendung

» Blinken: Wenn die LED fur 50 % des Zeitzyklus aufleuchtet.

LED

Farbe Beschreibung Anzeige

Power

Grun oder Rot Modul-Spannungsversorgung .

oder interne Auslésung

Grines Dauerlicht = Eingeschaltet, keine internen
Auslésungen

* Rotes Dauerlicht = Eingeschaltet, interne Ausldsungen
* Aus = Ausgeschaltet

Logikeingange 1.7, 1.8,
1.9und .10

Gelb Status des Eingangs .

Ein = Eingang aktiviert
* Aus = Eingang nicht aktiviert

Test/Reset
Uber den Test/Reset-Taster kdnnen Sie folgende Funktionen des LTMR-Controllers
ausfuhren:
Funktion Beschreibung Vorgehensweise
Reset Auslésung Setzt alle Auslésungen zurtick, bei denen das mdéglich ist. Weitere Taster driicken und innerhalb von 3 Sekunden
Informationen zum Zurlcksetzen von Auslésungen finden Sie unter loslassen.
Auslésungsmanagement — Einflihrung, Seite 175.
Selbsttest Fihrt einen Selbsttest durch, wenn: Den Taster driicken und zwischen 3sund 15 s

* keine Auslésungen vorliegen.
« die Selbsttest-Funktion aktiviert ist.

gedrickt halten.

Lokale Rickkehr zu
Werkseinstellungen

Setzt den LTMR-Controller auf die Werkseinstellungen zurtick, wenn
sich das Gerat in einem der folgenden Zustande befindet: ,Bereit",
,Nicht bereit“ oder ,Systemkonfiguration“. Wenn sich das Gerat im
Zustand ,Start” oder ,Betrieb“ befindet, wird das Ricksetzen auf die
Werkseinstellungen ignoriert.

Wenn der Reset-Taster langer als 15 s gedriickt wird, blinkt die Alarm-
LED mit einer Frequenz von 2 Hz. Wenn der Reset-Taster losgelassen
wird, fihrt das Gerat ein Riicksetzen auf die Werkseinstellungen
durch.

Den Taster driicken und zwischen 15 s und
maximal 20 s gedrickt halten.

Auslésung
herbeifiihren

Ldst einen internen Auslésezustand des LTMR-Controllers aus.

Den Taster driicken und langer als 20 s
gedrickt halten.

LTMR PROFIBUS DP-Controller in einer Stand-Alone-Konfiguration

Uberblick

Bevor der LTMR-Controller in einer Stand-Alone-Konfiguration betrieben werden
kann, mussen bestimmte Parameter iber ein HMI-Gerat oder Uber SoMove mit dem

TeSys T DTM eingestellt werden.

Nach Einstellung der Parameter kdnnen Sie das Gerat entfernen und folgende
Steuerelemente zum Betrieb des LTMR-Controllers verwenden:

Steuerelement

Zweck

* LEDs:

o 7 LEDs am LTMR-Controller
o 5LEDs am LTME-Erweiterungsmodul

Zustandsuberwachung des LTMR-Controllers und des LTME-Erweiterungsmoduls

* LTMR-Taster am Test/Reset-Controller

Selbsttest, Ausldsungsmanagement, Zuriicksetzen auf Werkseinstellungen
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Steuerelement Zweck

Steuerung von:
* LTMR-Controller
*  LTME-Erweiterungsmodul

*  Programmierte Betriebsparameter
* Logikeingange:
> 6 Eingdnge am LTMR-Controller
° 4 Eingdnge am LTME-Erweiterungsmodul * Motor
» Leistungs- und Steuerungsverkabelung
* Médgliche angeschlossene Sensoren, darunter
o Motortemperaturfuhler

o Auslésung Externer Erdschlussstrom — Stromwandler

*  Programmierte Schutzparameter Schutz von:

* LTMR-Controller

¢ LTME-Erweiterungsmodul
*  Motor

»  Komponenten

Konfigurationen

Nachfolgend sind die physischen Stand-Alone-Konfigurationen des LTMR-Controllers
(mit bzw. ohne Anschluss an ein LTME-Erweiterungsmodul) dargestellt:

Der LTMR-Controller im Stand-Alone-Betrieb
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LEDs des LTMR-Controllers

Die 5 LEDs an der Vorderseite des LTMR-Controllers dienen wie folgt zur
ZustandslUberwachung: Beachten Sie folgende Definitionen:

» Schnelles Blinken: Wenn die LED fiir bis zu 250 ms aufleuchtet, ungeachtet des
jeweiligen Zeitzyklus.
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» Blinken: Wenn die LED fur 50 % des Zeitzyklus aufleuchtet.

LED Farbe Beschreibung Anzeige
HMI Comm Gelb Kommunikationsaktivitat zwischen LTMR-Controller »  Ein = Kommunikation
und LTME-Erweiterungsmodul «  Aus = keine Kommunikation
Power Griin LTMR-Controller-Spannungsversorgungs- oder *  Griines Dauerlicht = Eingeschaltet, keine
interne Auslésebedingung internen Auslésungen und Motor aus
*  Grlnes schnelles Blinken = Eingeschaltet, keine
internen Auslésungen und Motor ein
* Aus = Ausgeschaltet oder interne Auslosungen
vorhanden
Alarm/MS Rot Schutzauslésung bzw. -alarm oder interne * Rotes Dauerlicht = Interne oder
Auslésebedingung Schutzauslésung
* Rotes schnelles Blinken (2 x pro Sek.) = Alarm
* Rotes schnelles Blinken (5 x pro Sek.) =
Lastabwurf oder schneller Zyklus
* Aus = Keine Auslésungen, keine Alarme und
kein Lastabwurf oder schneller Zyklus (bei
eingeschalteter Spannungsversorgung)
Fallback Rot Kommunikationsverbindung zwischen LTMR- * Rot =im Fallback-Modus
Controller und Netzwerkmodul * Aus = nicht im Fallback-Modus (keine
Spannungsversorgung)
BF Rot Kommunikationsaktivitat zwischen LTMR-Controller *  Aus = Kommunikation
und Netzwerkmodul * Rot = keine Kommunikation

LEDs des LTME-Erweiterungsmoduls

Die 5 LEDs an der Vorderseite des LTME-Erweiterungsmoduls dienen wie folgt zur
Uberwachung des Betriebs- und Kommunikationszustands: Beachten Sie folgende

Definitionen:

» Schnelles Blinken: Wenn die LED fir bis zu 250 ms aufleuchtet, ungeachtet des

jeweiligen Zeitzyklus.

» Blinken: Wenn die LED fiir 50 % des Zeitzyklus aufleuchtet.

LED

Beschreibung

Anzeige

Power

Griin oder Rot

Modul-Spannungsversorgung .
oder interne Auslésung

Griines Dauerlicht = Eingeschaltet, keine internen
Auslésungen

Rotes Dauerlicht = Eingeschaltet, interne Auslésungen
Aus = Ausgeschaltet

1.9und .10

Logikeingange 1.7, 1.8,

Status des Eingangs .

Ein = Eingang aktiviert
Aus = Eingang nicht aktiviert

Test/Reset

Uber den Test/Reset-Taster kénnen Sie folgende Funktionen des LTMR-Controllers

ausfuhren:
Funktion Beschreibung Vorgehensweise
Reset Auslésung Setzt alle Ausldsungen zurtiick, bei denen das maoglich ist. Weitere Taster driicken und innerhalb von 3 Sekunden
Informationen zum Zuriicksetzen von Auslésungen finden Sie unter loslassen.
Auslésungsmanagement — Einfiihrung, Seite 175.
Selbsttest Fihrt einen Selbsttest durch, wenn: Den Taster driicken und zwischen 3sund 15 s
* keine Auslésungen vorliegen. gedriickt halten.
« die Selbsttest-Funktion aktiviert ist.
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Funktion

Beschreibung

Vorgehensweise

Lokale Rickkehr zu
Werkseinstellungen

Setzt den LTMR-Controller auf die Werkseinstellungen zurlick, wenn
sich das Geréat in einem der folgenden Zustande befindet: ,Bereit*,
,Nicht bereit* oder ,Systemkonfiguration®“. Wenn sich das Gerat im
Zustand ,Start" oder ,Betrieb” befindet, wird das Riicksetzen auf die
Werkseinstellungen ignoriert.

Wenn der Reset-Taster langer als 15 s gedriickt wird, blinkt die Alarm-
LED mit einer Frequenz von 2 Hz. Wenn der Reset-Taster losgelassen
wird, fihrt das Gerat ein Ricksetzen auf die Werkseinstellungen
durch.

Den Taster driicken und zwischen 15 s und
maximal 20 s gedruckt halten.

Auslésung
herbeiflihren

Lost einen internen Ausldsezustand des LTMR-Controllers aus.

Den Taster driicken und langer als 20 s
gedrickt halten.

LTMR CANopen-Controller in einer Stand-Alone-Konfiguration

Uberblick

Bevor der LTMR-Controller in einer Stand-Alone-Konfiguration betrieben werden
kann, mussen bestimmte Parameter Gber ein HMI-Gerat oder tber die SoMove-
Software mit dem TeSys T DTM eingestellt werden.

Nach Einstellung der Parameter konnen Sie das Gerat entfernen und folgende
Steuerelemente zum Betrieb des LTMR-Controllers verwenden:

Steuerelement

Zweck

+ LEDs:

o 7 LEDs am LTMR-Controller
o 5 LEDs am LTME-Erweiterungsmodul

Zustandsuberwachung des LTMR-Controllers und des LTME-Erweiterungsmoduls

+ LTMR-Taster am Test/Reset-Controller

Selbsttest, Auslésungsmanagement, Zurlicksetzen auf Werkseinstellungen

*  Programmierte Betriebsparameter
* Logikeingange:
o 6 Eingange am LTMR-Controller
° 4 Eingange am LTME-Erweiterungsmodul

Steuerung von:
* LTMR-Controller
¢ LTME-Erweiterungsmodul
*  Motor

o Motortemperaturfihler

* Leistungs- und Steuerungsverkabelung
» Mdgliche angeschlossene Sensoren, darunter

o Ausldsung Externer Erdschlussstrom — Stromwandler

*  Programmierte Schutzparameter

Schutz von:
* LTMR-Controller
¢ LTME-Erweiterungsmodul
*  Motor
«  Komponenten

Konfigurationen

Nachfolgend sind die physischen Stand-Alone-Konfigurationen des LTMR-Controllers
(mit bzw. ohne Anschluss an ein LTME-Erweiterungsmodul) dargestellt:
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Der LTMR-Controller im Stand-Alone-Betrieb
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LEDs des LTMR-Controllers

Die 5 LEDs an der Vorderseite des LTMR-Controllers dienen wie folgt zur
ZustandsUberwachung. Beachten Sie folgende Definitionen:

» Schnelles Blinken: Wenn die LED fiir bis zu 250 ms aufleuchtet, ungeachtet des

jeweiligen Zeitzyklus.

» Blinken: Wenn die LED fur 50 % des Zeitzyklus aufleuchtet.

Auslésebedingung

LED Farbe Beschreibung Anzeige
HMI Comm Gelb Kommunikationsaktivitat zwischen LTMR-Controller »  Ein = Kommunikation
und LTME-Erweiterungsmodul «  Aus = keine Kommunikation
Power Grun LTMR-Controller-Spannungsversorgungs- oder *  Grlnes Dauerlicht = Eingeschaltet, keine
interne Auslésebedingung internen Auslésungen und Motor aus
»  Grines schnelles Blinken = Eingeschaltet, keine
internen Auslésungen und Motor ein
*  Aus = Ausgeschaltet oder interne Auslésungen
vorhanden
Alarm/MS Rot Schutzauslésung bzw. -alarm oder interne * Rotes Dauerlicht = Interne oder

Schutzauslésung
Rotes schnelles Blinken (2 x pro Sek.) = Alarm

Rotes schnelles Blinken (5 x pro Sek.) =
Lastabwurf oder schneller Zyklus

Aus = Keine Auslésungen, keine Alarme und
kein Lastabwurf oder schneller Zyklus (bei
eingeschalteter Spannungsversorgung)
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LED Farbe Beschreibung Anzeige

Fallback Rot Kommunikationsverbindung zwischen LTMR- * Rot =im Fallback-Modus

Controller und Netzwerkmodul - Aus = nicht im Fallback-Modus (keine
Spannungsversorgung)

Status Rot/Grilin Kommunikationsaktivitat zwischen LTMR-Controller e Grin = Kommunikation

und Netzwerkmodul * Rot = keine Kommunikation

LEDs des LTME-Erweiterungsmoduls

Die 5 LEDs an der Vorderseite des LTME-Erweiterungsmoduls dienen wie folgt zur
Uberwachung des Betriebs- und Kommunikationszustands: Beachten Sie folgende
Definitionen:

» Schnelles Blinken: Wenn die LED fir bis zu 250 ms aufleuchtet, ungeachtet des
jeweiligen Zeitzyklus.

« Blinken: Wenn die LED fiir 50 % des Zeitzyklus aufleuchtet.

LED Farbe Beschreibung Anzeige
Power Griin oder Rot Modul-Spannungsversorgung *  Grunes Dauerlicht = Eingeschaltet, keine internen
oder interne Auslosung Auslésungen

* Rotes Dauerlicht = Eingeschaltet, interne Auslésungen
* Aus = Ausgeschaltet

Logikeingange 1.7, 1.8, | Gelb Status des Eingangs + Ein = Eingang aktiviert
1.9 und 1.10

» Aus = Eingang nicht aktiviert

Test/Reset

Uber den Test/Reset-Taster konnen Sie folgende Funktionen des LTMR-Controllers

ausfuhren:
Funktion Beschreibung Vorgehensweise
Reset Auslésung Setzt alle Auslésungen zurlick, bei denen das moglich ist. Weitere Taster driicken und innerhalb von 3 Sekunden
Informationen zum Zurlicksetzen von Auslésungen finden Sie unter loslassen.
Auslésungsmanagement — Einfuhrung, Seite 175.
Selbsttest Flhrt einen Selbsttest durch, wenn: Den Taster driicken und zwischen 3sund 15 s
gedrickt halten.

« keine Auslésungen vorliegen.
« die Selbsttest-Funktion aktiviert ist.

Lokale Ruckkehr zu | Setzt den LTMR-Controller auf die Werkseinstellungen zurlick, wenn Den Taster driicken und zwischen 15 s und
Werkseinstellungen | sich das Gerat in einem der folgenden Zustande befindet: ,Bereit”, maximal 20 s gedriickt halten.

,Nicht bereit“ oder ,Systemkonfiguration®. Wenn sich das Gerat im
Zustand ,Start” oder ,Betrieb” befindet, wird das Riicksetzen auf die
Werkseinstellungen ignoriert.

Wenn der Reset-Taster langer als 15 s gedrickt wird, blinkt die Alarm-
LED mit einer Frequenz von 2 Hz. Wenn der Reset-Taster losgelassen
wird, fuhrt das Gerat ein Rucksetzen auf die Werkseinstellungen
durch.

Auslésung L&st einen internen Auslésezustand des LTMR-Controllers aus. Den Taster driicken und léanger als 20 s
herbeiftihren gedrickt halten.
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LTMR DeviceNet-Controller in einer Stand-Alone-Konfiguration

Uberblick

Bevor der LTMR-Controller in einer Stand-Alone-Konfiguration betrieben werden
kann, missen bestimmte Parameter tiber ein HMI-Gerat oder tiber die SoMove-
Software mit dem TeSys T DTM eingestellt werden.

Nach Einstellung der Parameter kdnnen Sie das Gerat entfernen und folgende
Steuerelemente zum Betrieb des LTMR-Controllers verwenden:

Steuerelement

Zweck

LEDs:
o 7 LEDs am LTMR-Controller
o 5 LEDs am LTME-Erweiterungsmodul

Zustandsuberwachung des LTMR-Controllers und des LTME-Erweiterungsmoduls

LTMR-Taster am Test/Reset-Controller

Selbsttest, Auslésungsmanagement, Zuriicksetzen auf Werkseinstellungen

Programmierte Betriebsparameter
Logikeingange:

o 6 Eingdnge am LTMR-Controller

o 4 Eingange am LTME-Erweiterungsmodul

Steuerung von:

LTMR-Controller

LTME-Erweiterungsmodul

Motor

Leistungs- und Steuerungsverkabelung

Méogliche angeschlossene Sensoren, darunter

o Motortemperaturfiihler

o Auslésung Externer Erdschlussstrom — Stromwandler

Programmierte Schutzparameter

Schutz von:

LTMR-Controller
LTME-Erweiterungsmodul
Motor

Komponenten

Konfigurationen
Nachfolgend sind die physischen Stand-Alone-Konfigurationen des LTMR-Controllers
(mit bzw. ohne Anschluss an ein LTME-Erweiterungsmodul) dargestellt:
Der LTMR-Controller im Stand-Alone-Betrieb
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Der LTMR-Controller und das LTME-Erweiterungsmodul
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LEDs des LTMR-Controllers

Die 5 LEDs an der Vorderseite des LTMR-Controllers dienen wie folgt zur
ZustandslUberwachung: Beachten Sie folgende Definitionen:

» Schnelles Blinken: Wenn die LED flir bis zu 250 ms aufleuchtet, ungeachtet des

jeweiligen Zeitzyklus.

+ Blinken: Wenn die LED fiir 50 % des Zeitzyklus aufleuchtet.

LED

Farbe

Beschreibung

Anzeige

HMI Comm

Gelb

Kommunikationsaktivitat zwischen LTMR-Controller
und LTME-Erweiterungsmodul

Ein = Kommunikation
Aus = keine Kommunikation

Power

Griin

LTMR-Controller-Spannungsversorgungs- oder
interne Auslésebedingung

Grunes Dauerlicht = Eingeschaltet, keine
internen Auslésungen und Motor aus

Griines schnelles Blinken = Eingeschaltet, keine
internen Auslésungen und Motor ein

Aus = Ausgeschaltet oder interne Auslésungen
vorhanden

Alarm/MS

Rot

Schutzauslésung bzw. -alarm oder interne
Auslésebedingung

Rotes Dauerlicht = Interne oder
Schutzauslésung

Rotes schnelles Blinken (2 x pro Sek.) = Alarm

Rotes schnelles Blinken (5 x pro Sek.) =
Lastabwurf oder schneller Zyklus

Aus = Keine Ausldsungen, keine Alarme und
kein Lastabwurf oder schneller Zyklus (bei
eingeschalteter Spannungsversorgung)

Fallback

Rot

Kommunikationsverbindung zwischen LTMR-
Controller und Netzwerkmodul

Rot = im Fallback-Modus

Aus = nicht im Fallback-Modus (keine
Spannungsversorgung)

MNS

Rot/Grin

Kommunikationsaktivitat zwischen LTMR-Controller
und Netzwerkmodul

Grin/Rot-Wechselblinken: Start-Selbsttest
Grin, blinkend: Kommunikation startet
Grunes Dauerlicht: Kommunikation hergestellt

Schnelles rotes Blinken:
Kommunikationsverlust/-timeout

Rotes Dauerlicht: Netzwerk kann aufgrund eines
Adressierungs-/Baudraten-Fehlers nicht
gestartet werden
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LEDs des LTME-Erweiterungsmoduls

Die 5 LEDs an der Vorderseite des LTME-Erweiterungsmoduls dienen wie folgt zur
Uberwachung des Betriebs- und Kommunikationszustands: Beachten Sie folgende

Definitionen:

» Schnelles Blinken: Wenn die LED fir bis zu 250 ms aufleuchtet, ungeachtet des

jeweiligen Zeitzyklus.

» Blinken: Wenn die LED fiir 50 % des Zeitzyklus aufleuchtet.

LED Farbe Beschreibung Anzeige
Power Griin oder Rot Modul-Spannungsversorgung *  Grines Dauerlicht = Eingeschaltet, keine internen
oder interne Auslésung Auslésungen

* Rotes Dauerlicht = Eingeschaltet, interne Ausldsungen
* Aus = Ausgeschaltet

Logikeingange 1.7, 1.8,
1.9und .10

Gelb Status des Eingangs » Ein = Eingang aktiviert
* Aus = Eingang nicht aktiviert

Test/Reset
Uber den Test/Reset-Taster kénnen Sie folgende Funktionen des LTMR-Controllers
ausfuhren:
Funktion Beschreibung Vorgehensweise
Reset Auslésung Setzt alle Auslésungen zurtick, bei denen das moglich ist. Weitere Taster dricken und innerhalb von 3 Sekunden
Informationen zum Zuriicksetzen von Auslésungen finden Sie unter loslassen.
Auslésungsmanagement — Einfiihrung, Seite 175.
Selbsttest Fihrt einen Selbsttest durch, wenn: Den Taster driicken und zwischen 3sund 15 s

* keine Auslésungen vorliegen.
» die Selbsttest-Funktion aktiviert ist.

gedrickt halten.

Lokale Ruckkehr zu
Werkseinstellungen

Setzt den LTMR-Controller auf die Werkseinstellungen zurtick, wenn
sich das Gerat in einem der folgenden Zustande befindet: ,Bereit”,
,Nicht bereit“ oder ,Systemkonfiguration“. Wenn sich das Gerat im
Zustand ,Start” oder ,Betrieb” befindet, wird das Riicksetzen auf die
Werkseinstellungen ignoriert.

Wenn der Reset-Taster langer als 15 s gedrickt wird, blinkt die Alarm-
LED mit einer Frequenz von 2 Hz. Wenn der Reset-Taster losgelassen
wird, fuhrt das Gerat ein Rucksetzen auf die Werkseinstellungen
durch.

Den Taster driicken und zwischen 15 s und
maximal 20 s gedriickt halten.

Ausldsung
herbeiflihren

Lost einen internen Auslésezustand des LTMR-Controllers aus.

Den Taster driicken und langer als 20 s
gedrickt halten.

Verwendung der LTMCU Bedieneinheit

Allgemeine Beschreibung der LTMCU Bedieneinheit

Zweck des Produkts

Bei der LTMCU-Bedieneinheit handelt es sich um ein dezentrales Bedienterminal, das
die Konfiguration, Uberwachung und Steuerung des LTMR-Controllers als Teil des
TeSys T-Motormanagement-Systems ermdglicht. Die LTMCU Bedieneinheit wurde
speziell als Mensch-Maschinen-Schnittstelle (HMI) des LTMR-Controllers entwickelt
und wird intern tber den LTMR controller versorgt.
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Die nachstehende Abbildung zeigt die Vorderseite der LTMCU Bedieneinheit:
Fy Ay
Ry 1 u i 2
N g
Step
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OO0 o

LTMCU Funktionen

Das LTMCU HMI-Geréat kann zu folgenden Zwecken verwendet werden:
+ Konfiguration von Parametern fur den LTMR-Controller
* Anzeige von Informationen zu Konfiguration und Betrieb des LTMR-Controllers
+ Uberwachung von Auslésungen und Alarmen, die vom Controller erkannt werden
» lokale Steuerung des Motors Uber die lokale Steuerungsschnittstelle.

LTMCUF Funktionen

Das LTMCUF HMI-Gerét entspricht dem LTMCU HMI-Gerat mit FDR-Dienst (Fast
Device Replacement) und kann zu folgenden Zwecken eingesetzt werden:

« Sicherung oder Wiederherstellung der Konfiguration und anwenderspezifischen
Logik des LTMR-Controllers.

» Erleichterung der Bedienertatigkeit beim Auswechseln eines Einschubs in einer
Umgebung, fur die eine hochgradige Dienstkontinuitat erforderlich ist, ohne
Verwendung eines Computers.

Fiir weitere Informationen

Siehe das TeSys T LTMCU-Bedieneinheit — Benutzerhandbuch.

Konfiguration des HMI-Ports

HMI-Port

Der HMI-Port ist der RJ45-Port am LTMR-Controller oder am LTME-
Erweiterungsmodul. Er dient zum Anschluss des LTMR-Controllers an ein HMI-Gerét,
wie z. B. ein Magelis XBT oder eine TeSys T LTMCU, oder an einen PC, auf dem
SoMove mit dem TeSys T DTM ausgefihrt wird.
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Kommunikationsparameter

Verwenden Sie den TeSys T DTM oder das HMI zur Anderung der
Kommunikationsparameter fir den HMI-Port:

* HMI-Port - Adresseneinstellung
* HMI-Port - Baudrateneinstellung
* HMI-Port - Paritatseinstellung

* HMI-Port — Endian-Einstellung

HMI-Port - Adresseneinstellung

Fir die Adresse des HMI-Ports kann ein Wert zwischen 1 und 247 eingestellt werden.

Die Werkseinstellung ist 1.

HMI-Port - Baudrateneinstellung

Mégliche Ubertragungsraten sind:
« 4800 Baud
+ 9600 Baud
* 19.200 Baud (Werkseinstellung)

HMI-Port - Paritatseinstellung

Als Paritat kann gewahlt werden:
* Gerade (Werkseinstellung)
+  Keiner
Paritat und Wert des Stoppbits sind miteinander verkn(pft:

Ist die Paritat ... Dann hat das Stoppbit den Wert ...
Gerade 1
Keiner 2

HMI - Port Endian-Einstellung

Die HMI - Port Endian-Einstellung ermdglicht den Tausch der beiden Woérter in einem
Doppelwort.

* 0= niederwertiges Wort zuerst (Little Endian)
* 1 =hoherwertiges Wort zuerst (Big Endian, Werkseinstellung)

HMI-Port Fallback-Einstellung

Mit der Fallback-Einstellung, Seite 58 wird der Fallback-Modus bei Verlust der
Kommunikation mit der SPS eingestellt.
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Konfigurieren des Magelis XBTN410

Ubersicht

Das Magelis XBTN410 HMI kann zur Bedienung von bis zu acht LTMR-Controllern in
einer Konfiguration vom Typ ,1 HMI zu LTMRn -Controllern“ (1:n) verwendet werden.

Das HMI bietet eine spezifische Benutzeroberflache, die sowohl eine LCD-Anzeige
und eine Tastatur umfasst und fur die Folgendes bendtigt wird:

* eine Programmdatei und
+ ein Tastaturlabel

Dieser Abschnitt erlautert, wie Sie ein Programm beziehen und es im Magelis
XBTN410 fur eine Konfiguration vom Typ 1:n installieren.

Schlagen Sie in der mit dem Magelis XBTN410 HMI gelieferten XBT-N Kurzanleitung
nach, wie das geeignete Tastaturlabel fiir Ihre Konfiguration zu wahlen und zu
installieren ist.

Lesen Sie nach dem Anschlielen des HMI-Ports die Hinweise zur Konfiguration des
HMI-Ports, Seite 207.

Installieren der Magelis XBTL1000 Programmiersoftware

Uberblick

Der LTMR-Controller wird mit einer Version der Magelis XBTL1000-
Programmiersoftware geliefert. Sie missen:

+ die Programmiersoftware Magelis XBTL1000 auf lhrem PC installieren und
+ damit ein 1:n-Programm auf das Magelis XBTN410 HMI Gbertragen.

HINWEIS: Die Programmiersoftware Magelis XBTL1000 ist ein leistungsfahiges
Programmierwerkzeug. In diesem Dokument wird lediglich seine Nutzung zum
Offnen und Ubertragen vorprogrammierter Programme auf das Magelis XBTN410
HMI beschrieben. Weitere Informationen zur Programmiersoftware Magelis
XBTL1000 finden Sie in der zugehorigen Hilfe-Datei und in der gedruckten
Dokumentation.

Anweisungen zum Download von 1:n-Programmen finden Sie unter Herunterladen
von 1:n-Programmdateien, Seite 210.

Anweisungen zur Ubertragung von 1:n-Programmen von lhrem PC an das Magelis
XBTN410 HMI finden Sie unter Ubertragen von Programmdateien auf das Magelis
XBTN410 HMI, Seite 210.

Installationsschritte

Gehen Sie zur Installation der Programmiersoftware Magelis XBTL1000 auf lhrem PC

wie folgt vor:
Schritt Aktion
1 Legen Sie die Installations-CD in das CD-Rom-Laufwerk lhres PCs ein. Das Installationsprogramm sollte starten.
2 Sollte das Installationsprogramm nicht starten, navigieren Sie im Microsoft Windowse Explorer zur Datei Setup.exe und
doppelklicken Sie darauf.
3 Klicken Sie bei allen Bildschirmen, die keine Eingabe erfordern, auf Weiter.
4 Wahlen Sie bei der Sprachauswahl eine Sprache und klicken Sie auf OK.

DOCA0127DE-03 209



Motormanagement-Controller Verwendung

Schritt Aktion
5 Geben Sie auf dem Bildschirm mit Namensangaben lhren Namen und den lhrer Firma ein (oder tbernehmen Sie die
Werkseinstellungen) und klicken Sie auf Weiter.
6 Falls eine Benachrichtigung eingeblendet wird, dass bei der Installation Protokolle deinstalliert werden, klicken Sie auf Ja, um
fortzufahren.
7 Achten Sie auf dem Protokollauswahlbildschirm (,Protocols Choices*) darauf, dass Modbus gewahlt ist, und klicken Sie dann
auf Weiter.
8 Nehmen Sie auf dem Bildschirm zur Komponentenauswahl keine Auswahl vor, und klicken Sie auf Weiter.
9 Ubernehmen Sie auf dem Bildschirm zur Auswahl des Zielordners fiir die Installation den vorgeschlagenen Pfad oder bestimmen
Sie uber die Schaltflache ,Durchsuchen® einen anderen und klicken Sie auf Weiter.
10 Uberpriifen Sie auf dem Bildschirm zu Beginn des Kopiervorgangs der Dateien ihre Auswahl und klicken Sie auf:
Zuriick, um auf vorherigen Bildschirmen Anderungen vorzunehmen.
*  Weiter, um zum letzten Bildschirm weiterzuschalten.
11 Klicken Sie auf dem Bildschirm zur Fertigstellung auf Fertigstellen. Die Programmiersoftware Magelis XBTL1000 ist jetzt
installiert.

Herunterladen von 1:n-Programmdateien

Uberblick

Sie miussen die Programmdatei, die fur Ihre Installation des Magelis XBTN410-HMI
erforderlich ist, von der Website www.se.com herunterladen.

Auf der Webseite www.se.com ist die Programmdatei LTM_1T8_(language)_
(version).dop frei erhéltlich.

Anweisungen zur Installation der Programmiersoftware Magelis XBTL1000 finden Sie
unter Installieren der Magelis XBTL1000 Programmiersoftware, Seite 209.

Anweisungen zur Ubertragung von Programmdateien von der Magelis XBTL1000
Programmiersoftware auf Inrem PC an das Magelis XBTN410 HMI finden Sie unter
Ubertragen von Programmdateien auf das Magelis XBTN410 HMI, Seite 210.

Ubertragen von Programmdateien auf das Magelis XBTN410 HMI

Uberblick

Nachdem Sie die Programmiersoftware Magelis XBT L1000 auf Ihrem PC installiert
und die bendtigte 1:n-Programmdatei heruntergeladen haben, konnen Sie jetzt die
Programmdatei auf das Magelis XBTN410-HMI Gbertragen.

Anweisungen zum Download von Programmdateien finden Sie unter Herunterladen
von 1:n-Programmdateien, Seite 210.

Ubertragungsschritte

Gehen Sie wie folgt vor, um eine Programmdatei aus der Programmiersoftware
Magelis XBT L1000 von lhrem PC auf das Magelis XBTN410 HMI zu Gibertragen:

Schritt Aktion
1 Schalten Sie die Stromversorgung des Magelis XBTN410 HMI ein.
2 SchlieRen Sie den 9-poligen COM1-Port des PCs mithilfe eines Programmierkabels des Typs XBT Z915 an den 25-poligen
Daten-Port am HMI an. Die HMI-LCD zeigt folgendes an:
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Schritt Aktion
,FIRMWARE VX.X WAITING FOR TRANSFER*

3 Starten Sie die Magelis XBT_L1000 Programmiersoftware.

4 SchlieRen Sie alle Unterfenster der Programmiersoftware.

5 Klicken Sie im Menii ,Datei“ auf Offnen. Das Dialogfeld ,Offnen” wird angezeigt.

6 Wahlen Sie im Dialogfeld ,Offnen* die 1:n-Programmdatei (mit der Erweiterung .dop) und klicken Sie auf Offnen. Die gewahite
Datei wird in der Programmiersoftware angezeigt.

7 Klicken Sie im Menii ,Ubertragung* auf Export.

8 Klicken Sie bei der Meldung, dass der Exportbefehl die vorhandene Anwendung |6scht, auf OK, um mit dem Export fortzufahren.
Die HMI-LCD zeigt Folgendes an:
,DOWNLOAD IN PROGRESS*" (Download lauft) und danach ,DOWNLOAD COMPLETED" (Download abgeschlossen)

9 Klicken Sie bei der Meldung ,Ubertragung erfolgreich abgeschlossen* auf OK.

Verwendung des Magelis XBTN410 HMI (1:n)

Ubersicht

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie das Magelis XBTN410 HMI zum Betrieb
von bis zu acht LTMR-Controllern in einer physischen Konfiguration vom Typ ,1 HMI
zu n LTMR-Controllern” (1:n) verwendet wird.

Die physische 1:n-Konfiguration verfligt Gber eine jeweils einzigartige:
* Anwenderschnittstelle (LCD-Anzeige und Tastatur)
* Mendustruktur

HINWEIS: Das Magelis XBTN410 HMI kann zur Bedienung von bis zu acht zuvor
in Betrieb genommenen LTMR-Controllern verwendet werden. Die
Inbetriebnahme eines einzelnen LTMR-Controllers kann auf zwei Arten erfolgen:

« Uber eine LTMCU-Bedieneinheit oder
+ Uber SoMove mit dem TeSys T DTM.
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Physische Beschreibung (1:n)

1:n-Schnittstelle

Beim Einsatz eines Magelis XBTN410 in einer 1:n-Konfiguration sieht die HMI-
Vorderseite wie folgt aus:

1 LCD-Anzeige

2 Tastatur mit acht Tasten

1:n-Tastatur

Fir die 1:n-Konfiguration ist ein individuell angepasstes Tastaturlabel erforderlich.
Beschriften Sie ein leeres Tastaturlabel mit den Namen der sechs unten befindlichen
Tasten. Hinweise zu Gestaltung und Befestigung eines individuell angepassten
Tastaturlabels finden Sie in der XBT-N-Anleitung, die mit dem Magelis XBTN410 HMI
geliefert wird.

In einer 1:n-Konfiguration sind den Tasten folgende Funktionen zugeordnet:

Tasten

Funktionen

»  Aufrufen der Mendstruktur flr einen ausgewahlten LTMR-Controller an der Adresse 1-4

*  Wechseln zum links befindlichen Zeichen innerhalb eines numerischen Einstellwerts

» Ausfiihren dezentraler Riicksetzbefehle fir einen ausgewahlten LTMR-Controller an der Adresse 1-4

* Ricksetzen von Statistiken auf Werkseinstellungen fiir einen ausgewahlten LTMR-Controller

* Anzeigen der Beschreibung einer anderen Ausldsung, wenn das LCD-Display Ausldsungsmeldungen anzeigt

»  Aufrufen der Mendstruktur flr einen ausgewahlten LTMR-Controller an der Adresse 5-8

*  Wechseln auf eine niedrigere Ebene in der Menustruktur eines LTMR-Controllers

*  Wechseln zum links befindlichen Zeichen innerhalb eines numerischen Einstellwerts

* Umschalten zwischen alternativen Werten fir boolesche Einstellungen

» Ausfuihren dezentraler Rucksetzbefehle fir einen ausgewahlten LTMR-Controller an der Adresse 5-8

* Ricksetzen von Einstellungen auf die Werkseinstellungen fiir einen ausgewahlten LTMR-Controller

* Anzeigen der Beschreibung einer anderen Auslésung, wenn das LCD-Display Auslésungsmeldungen anzeigt

* Nach-unten-Blattern auf einer Seite
*  Verringern um 1 des Werts flr die gewahlte Ziffer oder Einstellung

» @

* Nach-oben-Blattern auf einer Seite
« Erhéhen um 1 des Werts fur die gewahlte Ziffer oder Einstellung

212
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Tasten Funktionen

*  Auswahl einer numerischen Einstellung zur Bearbeitung

o eine ausgewahlte Ziffer des Einstellwerts.

"-I i E:I Hinweis: Nach Auswahl der Einstellung kdnnen Sie Folgendes erhéhen oder verringern:
I'-_ o den gesamten Wert
- oder -

« Verlassen der aktuellen Ebene in der HMI-Mendistruktur und Wechsel zur nachst héheren Ebene
"i: _:"I « Verlassen der gewahlten Einstellung ohne Speichern der Anderungen
d -

+  Speichern der Anderungen und Verlassen der gewahiten Einstellung

- oder -

» Loschen des Werts der gewahlten Einstellung
i Hinweis: Nach dem Léschen eines Einstellwerts kénnen Sie:

&

P
£5L
° aufl'ﬂ- - klicken, um den gespeicherten Wert wiederherzustellen.

o mithilfe der Pfeiltasten einen neuen Wert eingeben und aufl:- == klicken, um den Wert zu speichern,

1:n-LCD

Seiten

In einer 1:n-Konfiguration verfligt das Magelis XBTN410-HMI wie folgt tiber ein
flexibles LCD-Display zur Anzeige von bis zu vier Zeilen mit je 20 Zeichen:

O OEOERHEODE DEEEDHEE
N AN Y
HODOO0CRECO 0 DO EaDDoL
O HEEEREEnD DO EEHEE

In einigen Fallen zeigt das LCD-Display nur drei Textzeilen an, da eine Zeile, die eine
Auslésungsmeldung oder einen Seitentitel enthalt, die doppelte Hohe des normalen

Textes einnimmt.

Das LCD-Display zeigt Textseiten an. Es gibt zwei Arten von Seiten:

Seitenart

Inhalt

Anzeige

MenuUstrukturseite

+ Seitentitel, der die doppelte Hohe des normalen
LCD-Textes einnimmt

* Links zu anderen Seiten

» Schreibgeschiitzte Parameterwerte

» Bearbeitbare Parametereinstellungen
»  Funktionsbefehle

Navigation durch die HMI-Menustruktur auf die
betreffende Seite

Auslésungsmeldungsseite

* Eine blinkende Auslésungsmeldung
+ Die Anzahl der aktiven Auslésungen

» Automatisch beim Auftreten einer Auslésung

¢ Durch Auswahl von Auslésungen auf der Seite
JStart”
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Seiten enthalten haufig mehr als Textzeilen. Anweisungen zur Navigation in und
zwischen den Seiten finden Sie unter Navigieren in der Menustruktur (1:n), Seite 216.

Seitenbeispiele
Seite ,Start*:
Die oberen Zeilen der Seite ,Start*

TeSys T VX.X
IMPORTANT »
Controller Currents »

Mit der Taste I:_i_':'l koénnen Sie nach unten scrollen und weitere Inhalte der C t ” St t
Seite ansehen. ontrolier a ) us }
Hinweis: Durch Driicken auf das blinkende Symbol ﬂ gelangen Sie auf Trl pS }
die entsprechende Seite. Remote Reset
Reset to Defaults »

Auslésungsmeldungsseiten:

Die erste Auslésungsmeldungsseite.

Hinweis: Der Auslsungsname ,THERM. UBERLAST* und die LTMR- 1 2

Controller-Adresse ,Controller 1“ blinken, wenn sie angezeigt werden.
THERMAL OVERLOAD
Controller 1

-
| I .

Durch Klicken auf == k&nnen Sie weitere Seiten mit 2/ 2

Auslésungsmeldungen anzeigen.

GROUND CURRENT
Controller 2

Fa

Durch Klicken auf die Taste I'I-' kénnen Sie nach unten scrollen und Control |er 2

weitere Inhalte der Auslésungsmeldung ,Erdschlussstrom” anzeigen. CO RRECT O R I G I N O F
THE GROUND CURRENT
TRIP BEFORE RESET
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Befehlszeilen (1:n)

Uberblick

P o
Verwenden Sie die HMI-Tasten l':ﬂ und I'--.:;I um die Textzeilen-Befehle auszufuhren.
Eine Befehlszeile ist durch Pfeilsymbole gekennzeichnet:

. * am rechten Ende der Textzeile oder

am linken Ende der Textzeile.

Ein Befehl kann nur ausgefliihrt werden, wenn seine Textzeile sich im Fokus befindet.

Das ist dann der Fall, wenn das Symbol * oder * an einem der Enden der
Textzeile — und irgendein zusatzliches Befehlszeichen — blinkt.
Befehlszeilen

Abhangig vom Befehlszeichen — falls vorhanden — neben dem Befehlszeilenpfeil
bietet die 1:n-Mendustruktur vier verschiedene Arten von Befehlszeilen:

Zeichen auf den Befehlszeilen Beschreibung

Links Rechts

* _h_ Verbindung zu einer Seite.

Befindet sich neben dem blinkenden Pfeil kein Zeichen, driicken Sie:
-
. L -~ auf der Tastatur, um zur Seite zu wechseln, die durch den Pfeil nach links angezeigt wird.

-
. I‘-u.-..:l auf der Tastatur, um zur Seite zu wechseln, die durch den Pfeil nach rechts angezeigt
wird.

N/A Bitumschaltbefehle

¥

»)
- oder - Befindet sich eine 0 oder eine 1 neben dem blinkenden Pfeil, driicken Sie I'H-.-. auf der Tastatur, um
den booleschen Einstellungswert umzuschalten.

Schreibbefehle fir Werte

Befindet sich neben dem blinkenden Pfeil ein ,v*, driicken Sie:
-
. L -+ auf der Tastatur, um den Befehl auszufiihren, der durch den Pfeil nach links angezeigt
wird.

-
. I‘-u.-..:l auf der Tastatur, um den Befehl auszufiihren, der durch den Pfeil nach rechts angezeigt
wird.

Beispiel:
» Auf Standardwerte zuriicksetzen: Statistik
+ Auf Standardwerte zuriicksetzen: Einstellungen
+ Selbsttest

* * Befehl kann nicht ausgefiihrt werden. Es besteht keine Verbindung zwischen dem HMI und dem
” Py angegebenen LTMR-Controller.
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Navigieren in der Menustruktur (1:n)

Uberblick

Beispiel

Verwenden Sie die HMI-Tasten @ I::;I @ @ und I::;I um:

sich innerhalb einer Seite auf- und abwarts zu bewegen,
zu einer Seite auf der nachst niedrigeren Menlebene zu wechseln,

wieder zu einer Seite im nachst hdheren Menitiebene zu wechseln,

« direkt zur Seite ,Start” zu wechseln.

Das folgende Navigationsbeispiel beginnt und endet auf der Seite ,Start*:

TeSys T Vxx

Scroll within page

Navigate between pages

IMPORTANT P
Controller Currents P

TeSys T Vix

IMPORTANT »

Controller Currents P @Sé
CONTROLLER CURRENTS |a—
1= 95% 5= 90%
< 2= 0% 6= 80% » @9
<4 3= 0% 7= 0% P
Controller 5
Avg Current 90%FLC
L1 Current 85%FLC

Statistics P @
Self Test »

Product ID P
Home -

216
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Bearbeiten von Werten (1:n)
Uberblick

Verwenden Sie die HMI-Tasten @ I'?-ﬂ l:'-ﬂ l:-.::l @ und E-HI um
Einstellungswerte zu bearbeiten. Es gibt drei Arten von bearbeitbaren Einstellungen:
* Boolesche
*  Numerische
*  Werteliste

Sie kénnen nur Einstellungen bearbeiten, die im LCD angezeigt werden. Navigieren
Sie zur Anzeige einer Einstellung zu der Seite, in der sie enthalten ist. Ist die korrekte
Seite aufgerufen, missen Sie eventuell nach unten scrollen, um die Einstellung in der
Anzeige sichtbar zu machen.

Boolesche Einstellungen

Eine Boolesche Werteeinstellung beinhaltet eine 0 oder eine 1 neben dem * am
rechten Ende der Textzeile. Im folgenden Beispiel wird gezeigt, wie Sie einen
booleschen Wert auswahlen und dann bearbeiten:

Settlngs Addr.1 @ ——— Navigate

Edit
Motor Save

Local Control

Motor » v @

HMI —

Transfer Mode

Local Control

»
Local Control Motor @

Term Strip g

Transfer Mode

1 Die Seite ,Einstellung® mit Fokus auf der obersten Zeile wird gedffnet.

2 Driicken Sie die ABWARTS-Taste, um nach unten zur Einstellung ,Lokale
Steuerung® (HMI) zu scrollen. Der boolesche Wert (0) und der Befehlszeilenpfeil
blinken zur Anzeige des Fokus.

3 Driicken Sie auf den RECHTSPFEIL, um die Einstellung ,Lokale Strg.” auf
LKlemmenleiste und den booleschen Wert auf 1 umzuschalten.

HINWEIS: Ein bearbeiteter Boolescher Wert wird gespeichert, wenn er sich
andert.

Numerische Einstellungen

Numerische Werteeinstellungen werden erhdht oder verringert und kdnnen auf zwei
Arten bearbeitet werden:
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* durch Auswahl einer kompletten Einstellung und Erhéhen bzw. Verringern ihres
Werts.

» durch Auswahl einzelner Zeichen innerhalb einer Einstellung und ziffernweises
Erhéhen oder Verringern des Werts.

@
Wahlen Sie lber die Taste " wie folgt den zu bearbeitenden Wert aus:

Long Start Addr.1 | ©
Trip Enabled: 1
Trip Level: 150%FLC
to9 ()
Long Start Addr.1
Trip Enabled: -
Trip Level: 150%FLC
Long Start Addr.1 €9 ()
Trip Enabled: 1
Trip Level: 4_

1 Die Seite ,Schweranlauf wird ohne eine zur Bearbeitung ausgewahlte Einstellung
gedffnet.

2 Driicken Sie einmal auf die Taste MOD, um das erste angezeigte numerische Feld
zur Bearbeitung auszuwahlen.

3 Driicken Sie ein zweites Mal auf die Taste MOD, um das nachste angezeigte
numerische Feld zur Bearbeitung auszuwahlen.
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Nachdem eine Einstellung zur Bearbeitung ausgewahlt wurde, kdnnen Sie mit den

¢ Pl
Tasten I'-'-if:]_und I'-*-'HI den gesamten Wert erhdhen oder verringern und dann mithilfe

F
der Taste e den bearbeiteten Wert speichern:

Long Start Addr.1

Trip Enabled: 1

Trip Level: 150%FLC

Long Start Addr.1

Trip Enabled:

Trip Level: 160%FLC

Long Start Addr.1

Trip Enabled: 1
Trip Level: 160%FLC
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Alternativ dazu kénnen Sie nach Auswahl einer kompletten Einstellung mit den Tasten

P P
I':ﬂ und I'a-.::l nur ein einziges Zeichen in einem Feld auswahlen und dieses dann wie
folgt bearbeiten:

Long Start Addr.1

Trip Enabled: 1

Trip Level:
Long Start Addr.1 @

Trip Enabled: 1
Trip Level: 50%FLC —

Trip Enabled: 1
Trip Level: 50%FLC

Long Start Addr.1 @
-

Trip Enabled: 1
Trip Level: 250%FLC

Long Start Addr.1 ey
-
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Einstellungen mit Wertelisten

In einigen Fallen besteht eine Einstellung aus einer Liste von Auswahlwerten. Die
Auswahl eines Werts aus der Liste ist dem Erhdhen oder Verringern einer
numerischen Einstellung, wie in der nachfolgenden Abbildung gezeigt, recht dhnlich:

Auto Group 1

Attempts:

Reset Time: 0050

Auto Group 2 V>

Auto Group 1
Attempts: &

Reset Time: 0050
Auto Group 2 NT%
Auto Group 1
Attempts: 4 |-
Reset Time: 0050

Auto Group 2

Ausfuhren eines Schreibbefehls fiir Werte (1:n)

Uberblick
Uber das Magelis XBTN410-HMI in einer 1:n-Konfiguration sind ausfihrbare
Schreibbefehle flir Werte verfligbar. Bei einem Schreibbefehl fir Werte wird eine
Aufgabe sofort durchgefihrt. Die Schreibbefehlszeile fur Werte ist wahlweise durch
eines der folgenden Symbole gekennzeichnet:
- * vy (am linken Ende der Befehlszeile oder)
. v (am rechten Ende der Befehlszeile)
Schlagt ein Schreibbefehl fur Werte fehl, wird auf dem HMI eine Fehlermeldung
angezeigt.
Zu den Schreibbefehlen fir Werte zahlen:
Schreibbefehl fiir Werte Aufgabe Meniiposition
Einstellungen I6schen Loscht Einstellungen und stellt Werkseinstellungen wieder her. Seite ,Reset auf Voreinst.”
Statistik 16schen Léscht Statistiken und stellt Werkseinstellungen wieder her.
Selbsttest Fihrt einen Selbsttest durch. Seite ,Controller*
Reset - Manuell Aktiviert das manuelle Ricksetzen von Auslésungen. Seite ,Reset”
Reset - Dezentral Aktiviert das dezentrale Rlcksetzen von Auslésungen.
Reset - Automatisch Aktiviert das automatische Riicksetzen von Auslésungen.
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Beispiel

—
Nutzen Sie zur Ausfiihrung eines Schreibbefehls fir Werte die Pfeiltasten I'-‘-'xl oder

—
I'a-.::l Bei der Ausfiihrung eines Schreibbefehls fir Werte andert sich das
kleingeschriebene ,v“ neben dem Pfeil wie in der nachfolgenden Abbildung gezeigt in

ein groRgeschriebenes ,V*, und nach der Ausflihrung des Befehls schnell wieder in
ein kleines ,v*:

Scroll within page

Execute command

Controller 1

Avg Current 90%FLC
L1 Current 85%FLC

Statistics P
Self Test fES
Product ID P

Home P

Statistics P
Self Test g
Product ID P

Home P

Menustruktur (1:n)

Uberblick

Die 1:n-Menustruktur des Magelis XBTN410-HMI ist hierarchisch aufgebaut und
umfasst sechs Stufen mit individuellen Seiten. Die oberen Ebenen der Menustruktur
liefern Informationen und Befehle fur das HMI selbst und alle daran angeschlossenen
LTMR-Controller. Die unteren Ebenen der Menustruktur bieten Zugriff auf
Einstellungen, Statistiken und Befehle eines gewahlten LTMR-Controllers.

Gliederung der Mentistruktur

Die 1:n-MenuUstruktur des Magelis XBTN410 HMI gliedert sich in folgende Ebenen
und Seiten auf:
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Niveau Seiten Beschreibung
1 Homepage Die Startseite — hier beginnt die Navigation zu allen anderen Seiten. Offnet sich beim
Systemstart, wenn keine Auslésungen vorliegen.
2 Seite ,,Controller-Strome* + Zeigt fir jeden LTMR-Controller den Strommittelwert als Prozentsatz des
Volllaststroms (FLC) an.
» Bietet Zugriff auf die Menustruktur der einzelnen LTMR-Controller.
Seite ,Controller-Status* » Zeigt den Betriebsstatus (,Ein®, ,Aus®, ,Auslésung®) jedes LTMR-Controllers an.
+ Bietet Zugriff auf die Menustruktur der einzelnen LTMR-Controller.
Auslésungsseiten Zeigt eine Reihe von Seiten an, die jeweils eine aktive Auslésung beschreiben. Wird
automatisch gedffnet, wenn eine Auslésung vorliegt.
Seite ,Dezentraler Reset Ausfiihrbare Befehle fir das dezentrale Riicksetzen der einzelnen LTMR-Controller.
Seite ,Reset auf Voreinst.” Ausfiihrbare Befehle zum Zurlicksetzen von Statistiken oder Einstellungen der
einzelnen LTMR-Controller.
Seite ,XBTN-Referenz“ Beschreibung der Kommunikationseinstellungen, der Programmdatei, der Version der
Programmiersoftware und der Firmware-Version des HMI.
3 Seite ,Controller* Fir einen gewahlten LTMR-Controller:
* Anzeige dynamisch veranderlicher Parameterwerte
» Selbsttest - Startbefehl
»  Zugriff auf Einstellungen, Statistiken und Produkt-ID-Daten
4,5,6 Seite ,Einstellungen” und Nebenseiten | Enthalt konfigurierbare Einstellungen fiir einen gewahlten LTMR-Controller:
Seite ,Statistik* und Nebenseiten Zeigt Statistiken zu einem ausgewahlten LTMR-Controller, einschlielich der Historie zu
den Auslésungen n-0 und n-1 an.
Seite ,,Produkt-ID* Teile- und Firmware-Kennung des LTMR-Controllers und des LTME-
Erweiterungsmoduls.

Menustruktur — Seite ,,Start” (1:n)

Uberblick

Die Seite ,Start” wird beim Start des HMI gedéffnet, wenn das Magelis XBTN410 an
einen oder mehrere LTMR-Controller angeschlossen ist und diese alle ohne
Auslésungen oder Alarme laufen.

Die Seite ,Start” ist die einzige Seite auf der ersten Ebene der 1:n-Menustruktur des
Magelis XBTN410. Von dort aus rufen Sie alle anderen Ebenen und Seiten der
Mendustruktur auf.

Homepage

Die Seite ,Start” enthalt folgende Menuelemente:

Meniielement Beschreibung
TeSyS T Seitentitel mit Firmwareversion des LTMR-Controllers.
VX.X

WICHTIG E 3 Bietet Zugriff auf eine Seite mit der folgenden ACHTUNG-Meldung: ,Set HMI Port
Endianess to LEndian to ensure that all values are correctly displayed” (Stellen Sie die
+,HMI-Port — Endian-Einstellung” auf ,Lendian®, um sicherzustellen, dass alle Werte korrekt
angezeigt werden).

Controller-Strome - Bietet Zugriff auf eine Seite mit Strommittelwertanzeige und Links zu Daten und Befehlen
fur die einzelnen LTMR-Controller.

SPS-Status E 3 Bietet Zugriff auf eine Seite mit Statusanzeige (,Ein“, ,Aus", ,Auslésung“) und Links zu
Daten und Befehlen fiir die einzelnen LTMR-Controller.
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Meniielement

Beschreibung

Auslésungen

Zeigt eine Reihe von Auslésungsmeldungen an.

Dezentraler Reset

Bietet Zugriff auf eine Seite mit der Statusanzeige zu jedem LTMR-Controller und einen
Ricksetzbefehl fir jeden dieser LTMR-Controller.

Reset auf Voreinst.

Bietet Zugriff auf eine Seite mit Befehlen zum Riicksetzen der Statistiken oder
Einstellungen der einzelnen LTMR-Controller auf die Werkseinstellungen.

XBTN-Referenz

Y ¥ vy

Bietet Zugriff auf eine Seite mit Beschreibungen zu Datenubertragungsgeschwindigkeit
und Paritat, Programmiersoftware und Firmware der LTMR-Controller.

Menustruktur - Alle LTMRR-Controller und das HMI (1:n)

Uberblick

Die Seiten, die sich auf der zweiten Ebene der MenUstruktur befinden, enthalten:
» Informationen und Befehle fiir bis zu acht angeschlossene LTMR-Controller, oder
* Auslosungsinformationen fiir alle LTMR-Controller oder
» Informationen Uber das Magelis XBTN410 HMI

Alle Seiten auf der zweiten Ebene der MenUstruktur kdbnnen Uber die Seite ,Start”
aufgerufen werden.

Seite ,,Controller-Strome*

Verwenden Sie die Seite ,Controller-Strome®, um das Strommittelwert-Verhaltnis fur
alle angeschlossenen LTMR-Controller zu Gberwachen. Sie kbnnen von hier aus auch
wie in der folgenden Tabelle beschrieben zu weiteren Seiten navigieren:

Stufe 2

Beschreibung

Controller-Strome -

-+ 11=XXXX% 15=XXXX%

Offnet die Seite ,Controller” fiir den gewahlten LTMR-Controller (1-8).

-+ 12=XXXX% 16=XXXX%

-+ 13=XXXX% [7=XXXX%

-+ 14=XXXX% 18=XXXX%

SPS-Status

Offnet die Seite ,Controller-Status®.

Dezentrales Riicksetzen

Offnet die Seite ,Dezentraler Reset".

Home

AR AR AR AR AR AR

Kehrt zur Seite ,Start” zurlck.

Seite ,,Controller-Status*

Verwenden Sie die Seite ,Controller-Status®, um den Status ,System eingeschaltet®
und ,Systemauslésung® fur alle angeschlossenen LTMR-Controller zu Uberwachen.
Sie kénnen von hier aus auch wie in der folgenden Tabelle beschrieben zu weiteren
Seiten navigieren:
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Stufe 2 Beschreibung
SPS-Status -

¥ 1. Aus 5:AusFHL = Offnet die Seite ,Controller” fiir den gewahlten Controller (1-8).

-+ 2:Aus 6:Ein -

# 3:Ein FHL 7:Aus >

-+ 4:Aus 8:Aus :

Controller-Strome 4 | Offnet die Seite ,Controller-Stréme*.

Dezentrales Riicksetzen 4= | Offnet die Seite ,Dezentraler Reset".

Home - Kehrt zur Seite ,Start* zurlick.
Auslosungsanzeige

Das Magelis XBTN410-HMI zeigt aktive Ausldsungen — je eine pro Seite — auf einer
Reihe von Seiten an, wenn:

» Eine Auslésung auftritt und sich die Anzeige aktiver Ausldésungen automatisch
offnet.

+ Sie auf der Seite ,Start” auf ,Auslésungen” klicken und die Anzeige aktiver
Auslésungen manuell aufrufen.

Informationen zum Auslésungsmanagement, einschliellich der Seiten flr die
Ausldsungsanzeige, finden Sie unter Ausldsungsmanagement (1:n), Seite 239.

Seite ,,Dezentraler Reset*

Verwenden Sie die Seite ,Dezentraler Reset®, um einen Ausldsungsricksetzbefehl fur
einen ausgeldsten LTMR-Controller auszufuhren. Das ist fur Controller méglich, far
die der Parameter ,Auslésung — Rlcksetzmodus® auf ,Dezentral” eingestellt ist. Von
dieser Seite aus kdnnen Sie auch zu weiteren Seiten navigieren:

Stufe 2 Beschreibung
Dezentraler Reset -
i 01FLT023 067FLT50 = Fahrt einen Auslosungsriicksetzbefehl fur den ausgewahlten LTMR-Controller
(1-8) aus, wenn die dezentrale Ausl6sungsriicksetzung fir den jeweiligen
- > Controller aktiviert ist.
02FLT034 078FLT60
-+ 03FLT045 089FLT70 :
% 04FLT056 090FLT80 >
Controller-Strome E Offnet die Seite ,Controller-Stréme*.
SPS-Status > Offnet die Seite ,Controller-Status".
Home E Kehrt zur Seite ,Start* zuriick.
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Jede der ersten vier Zeilen dieser Seite enthalt an den angegebenen Positionen die
folgenden Daten zur Ausldsungsriicksetzung:

left right
<4 01FLT 023 067 ELT5 O

FLT 023
»
o
1 Ausldsungsricksetzungsbit (unbedeutend)
2 LTMR-Controller-Nummer (1-8)

3 Auslésestatus (EIN, AUS, FHL)
4 Zeit bis zur Riicksetzung (Sekunden)

Seite ,,Reset auf Voreinst.“

Wie in der folgenden Tabelle gezeigt, enthalt die Seite ,Reset auf Voreinst.“ den
,Loschbefehl — Statistik“ und den ,Léschbefehl — Controller-Einstellungen® fir jeden
LTMR-Controller:

Stufe 2 Beschreibung

Reset auf Voreinst. -

L&scht die Statistik (Pfeile nach links) oder Einstellungen (Pfeile nach rechts)
fur den gewahlten LTMR-Controller und stellt die Werkseinstellungen wieder
her.

-+ Einstellungen Stat. 1

-+ Einstellungen Stat. 2

-+ Einstellungen Stat. 3

-+ Einstellungen Stat. 4

-+ Einstellungen Stat. 5

-+ Einstellungen Stat. 6

-+ Einstellungen Stat. 7

AR AR AR AR AR A0 AR

% Einstellungen Stat. 8

Seite ,XBTN-Referenz*

Die Seite ,XBTN-Referenz® enthalt Informationen zum HMI. Nachfolgend sind auf
dieser Seite angezeigte Beispieldaten aufgelistet:

Stufe 2 Parametername/Beschreibung
XBTN-Referenz -
MB Geschw. = 19200 HMI-Port - Baudrateneinstellung
MB Paritat = Gerade HMI-Port - Paritatseinstellung
LTM_1T8_E_Vx.xx.DOP Dateiname fiir das HMI-Programm
XXIXX/200X XX:XX:XX Datum der HMI-Programmdatei
XBT-L1000 =V 4.42 Version der XBT 1000-Software
Firmware =V 3.1 Version der HMI-Firmware
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Seite ,,Controller* (1:n)

Uberblick

Seite ,,Controller

Die Seite ,Controller enthalt Informationen und Befehle fiir den LTMR-Controller, der
auf der Seite ,Controller-Strome*“ oder ,Controller-Status® ausgewahlt wurde. Weitere
Informationen finden Sie unter Seite ,Controller-Strome*, Seite 224.

Die Seite ,Controller” ist die einzige Seite auf der dritten Ebene der Menustruktur.

Uber die Seite ,Controller kénnen Sie:

« dynamisch veranderliche Strom-, Spannungs- und Leistungswerte fur einen

einzelnen, gewahlten LTMR-Controller Giberwachen,

+ bearbeitbare Parametereinstellungen fur einen LTMR-Controller aufrufen,

» schreibgeschiitzte Statistiken und Produktdaten zu einem LTMR-Controller
aufrufen,

« den Selbsttestbefehl fiir einen LTMR-Controller ausfihren.

Auf der Seite ,Controller” werden die nachfolgend aufgelisteten, dynamisch
veranderlichen Parameterwerte und die entsprechenden Befehlszeilen angezeigt:

Stufe 3

Parametername/Beschreibung

Controller 1-8

Seitentitel mit Angabe der LTMR-Controller-Adresse (1-8).

Strommittel= xxxx%FLC

Strommittelwert-Verhaltnis

L1-Strom= xxxx%FLC

L1-Strom Verhaltnis

L2-Strom= xxxx%FLC

L2-Strom Verhaltnis

L3-Strom= xxxx%FLC

L3-Strom Verhaltnis

Erdstr= xxxx.x%FLCmin

% Erdschlussstrom

Strom Ph Ung= xxx%Ung

Strom - Phasenunsymmetrie

Waérmegr Kap= xxxxx%

Niveau Warmekapazitat

Ausl Zeit= xxxxSek

Zeit bis Auslésung

Mittl. Spng= xxxx%FLCmin

Spannungsmittelwert

L1-L2 Spng= xxxxxV

L1-L2-Spannung

L2-L3 Spng= xxxxxV

L2-L3-Spannung

L3-L1 Spng= xxxxxV

L3-L1-Spannung

Spann Ph Ung= xxx%Ung

Spannung - Phasenunsymmetrie

Lst-Faktor= xx.xx

Leistungsfaktor

Wirkleist= xxxx.xkW

Wirkleistung

Blindlst= xxxx.xk VAR

Blindleistung

Temp Sensor= xxxx.xQ

Motor Temperaturfihler

Einstellungen e 3 Bietet Zugriff auf bearbeitbare Einstellungen des LTMR-Controllers.
Statistik e 3 Bietet Zugriff auf schreibgeschutzte Statistiken zum LTMR-Controller.
Selbsttestv - Fihrt den Selbsttestbefehl aus.
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Stufe 3 Parametername/Beschreibung
Produkt-ID = Bietet Zugriff auf Produktreferenznummern und Firmware-Versionen des LTMR-Controllers
und des Erweiterungsmoduls.
Home E 3 Kehrt zur Seite ,Start* zurtick.

Einstellungen (1:n)

Uberblick
Das Magelis XBTN410-HMI bietet mehrere Seiten mit bearbeitbaren
Parametereinstellungen, die in der vierten bis sechsten Ebene der Menustruktur
verschachtelt sind. Auf der Seite ,Einstellungen® beginnen Sie mit dem Aufrufen und
Bearbeiten folgender Einstellungen:
* Motor
* Lokale Steuerung
» Transfermodus
» Zurlcksetzen (Auslésung)
+ Strom
* Spannung
* Leistung
» Lastabwurf
» Schneller Zyklus - Verriegelung
+  Kommunikationsverlust
Die Seite ,Einstellungen® befindet sich auf der vierten Ebene der Menustruktur.
Wahlen Sie einen der folgenden Menlpfade, um die Seite ,Einstellungen® aufzurufen:
Niveau Von dieser Seite ... Auswabhlen ...
1 Homepage Controller-Strome oder Controller-Status
2 Seite ,Controller-Stréme” oder Seite ,Controller-Status* LTMR-Controller-Nummer
3 Seite ,Controller” Einstellungen

Motor-, Steuerungs- und Ubertragungseinstellungen

Nutzen Sie die Seite ,Einstellungen®, um die folgenden Einstellungen flir Motor, lokale
Steuerung und Ubertragungsmodus aufzurufen und zu bearbeiten:
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Stufe 4 Stufe 5

Parametername

Einstellungen Adr. 1-8

Motor Nennspannung

Motor — Nennspannung

Nennleistung (kW)

Motor — Nennleistung (angegeben in kW)

Nennleistung (PS)

Motor - Nennleistung (angegeben in PS)

DirUbergang

Steuerung Direkter Ubergang

UbergZeit

Motor — Ubergang Timeout

2 -SchrStufe

Motor — Schritt 1 bis 2 — Schwellenwert

2 -SchrZeit

Motor — Schritt 1 bis 2 — Timeout

ZusatzlL ftr

Motor — Hilfsliifter gekuhlt

TEMP SENSOR

Auslésung

Motortemperaturfuhler — Auslésung aktivieren

Ausldsestufe

Motortemperaturfiihler — Ausléseschwellenwert

Warn

Motortemperaturfiihler — Alarm aktivieren

Warnstufe

Motortemperaturfiihler — Alarmschwellenwert

Lokale Steuerung

Steuerung Lokale Kanaleinstellung

Transfermodus

Steuerung - Transfermodus

Einstellungen fiir Auslosungsriicksetzungen

Verwenden Sie die Seite ,Einstellungen®, um die folgenden Ausldsungsriicksetzungen
aufzurufen und zu bearbeiten:

Stufe 4 ‘ Stufe 5 Parametername

Einstellungen Adr.1-8 -

Reset Manuell Auslésung — Riicksetzmodus
Dezentral
Automatisch
Net-Port Netzwerk-Port - Endian-Einstellung

AUTO GRUPP. 1

Versuche

Autom. Reset — Versuche — Gruppe 1 — Einstellung

Reset-Zeit

Autom. Reset — Gruppe 1 — Timeout

AUTO GRUPP. 2

Versuche

Autom. Reset — Versuche — Gruppe 2 — Einstellung

Reset-Zeit

Autom. Reset — Gruppe 2 — Timeout

AUTO GRUPP. 3

Versuche Autom. Reset — Versuche — Gruppe 3 — Einstellung
Reset-Zeit Autom. Reset — Gruppe 3 — Timeout
Stromeinstellungen

Von der Seite ,Einstellungen® aus kénnen Sie die folgenden Stromeinstellungen

aufrufen und bearbeiten:
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Stufe 4 Stufe 5 Stufe 6 Parametername

Einstellungen Adr.1-8 -

Strom Th Uberlast Auslosung Thermische Uberlast — Ausldsung aktivieren
FLC1-OC1 Motor - Volllaststrom — Verhaltnis
FLC2-OC2 Motor — Hohe Drehzahl — Volllaststrom — Verhaltnis
Auslosekl Motor - Ausloseklasse

Reset-Stufe

Thermische Uberlast — Ausléseriicksetzung — Schwellenwert

Def Betr Zeit Thermische Uberlastauslésung — festgelegtes Timeout (U-
Zeit)

Def Verz Zeit Timeout fir Schweranlauf-Auslésung (V-Zeit)

Warn Thermische Uberlast — Alarm aktivieren

Warnstufe Thermische Uberlast — Alarmschwellenwert

Phasen-Ung/Verl/Umk

STROM PH UNG

Auslésung

Strom Phasenunsymmetrie — Auslosung aktivieren

Auslosestufe

Strom Phasenunsymmetrie — Ausléseschwellenwert

FehlZeit St Strom Phasenunsymmetrie — Auslésetimeout Anlauf
FehlZeit Lf Strom Phasenunsymmetrie — Ausldsetimeout in Betrieb
Warn Strom Phasenunsymmetrie — Alarm aktivieren
Warnstufe Strom Phasenunsymmetrie — Alarmschwellenwert

STROM PH VERL

Ausloésung Strom Phasenverlust — Auslésung aktivieren
Auslésezeit Strom Phasenverlust - Timeout
Warn Strom Phasenverlust — Alarm aktivieren

STROM PH UMK

Auslésung

Strom Phasenumkehr — Auslésung aktivieren

Schweranlauf

Auslésung

Schweranlauf — Auslésung aktivieren

Ausldsestufe

Schweranlauf-Ausléseschwellenwert

Auslosezeit

Schweranlauf-Auslosetimeout

Blockierung

Auslésung

Blockierung — Ausldsung aktivieren

Auslosestufe

Blockierung — Ausldseschwellenwert

Auslosezeit Blockierung — Ausldsetimeout
Warn Blockierung — Alarm aktivieren
Warnstufe Blockierung — Alarmschwellenwert
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Stufe 4 Stufe 5 Stufe 6 Parametername

Einstellungen Adr.1-8 -

Strom Unter/Uberstrom UNTERSTROM -

(Fortsetzung) Auslésung Unterstrom — Ausldsung aktivieren
Auslésestufe Unterstrom — Ausldéseschwellenwert
Auslésezeit Unterstrom — Auslésetimeout
Warn Unterstrom — Alarm aktivieren
Warnstufe Unterstrom — Alarmschwellenwert
UBERSTROM -
Auslésung Uberstrom — Auslésung aktivieren
Auslésestufe Uberstrom — Ausléseschwellenwert
Ausloésezeit Uberstrom — Auslésetimeout
Warn Uberstrom — Alarm aktivieren
Warnstufe Uberstrom — Alarmschwellenwert

Erdschlussstrom Auslésung Erdschlussstrom - Modus

IntFhISt Interner Erdschlussstrom — Ausléseschwellenwert
IntFhiZeit Interner Erdschlussstrom — Ausldsetimeout
ExtFhISt Externer Erdschlussstrom — Ausldseschwellenwert
ExtFhlZeit Externer Erdschlussstrom — Auslésetimeout
Warn Erdschlussstrom — Alarm aktivieren
IntWrnSt Interner Erdschlussstrom — Alarmschwellenwert
ExtWrnSt Externer Erdschlussstrom — Alarmschwellenwert

Spannungseinstellungen

Von der Seite ,Einstellungen® aus kdnnen Sie die folgenden Spannungseinstellungen
aufrufen und bearbeiten:
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Stufe 4

Stufe 5

Stufe 6

Parametername

Einstellungen Adr.1-8

Spannung

Phasen-Ung/Verl/Umk

SPANN PH UNG

Auslésung

Spannung Phasenunsymmetrie — Auslésung aktivieren

Ausldsestufe

Spannung Phasenunsymmetrie — Ausloseschwellenwert

FehlZeit St Spannung Phasenunsymmetrie — Auslésetimeout Anlauf
FehlZeit Lf Spannung Phasenunsymmetrie — Auslésetimeout in Betrieb
Warn Spannung Phasenunsymmetrie — Alarm aktivieren
Warnstufe Spannung Phasenunsymmetrie — Alarmschwellenwert

SPANN PH VERL

Auslésung Spannung Phasenverlust — Auslésung aktivieren
Auslésezeit Spannung Phasenverlust — Ausldsetimeout
Warn Spannung Phasenverlust — Alarm aktivieren

SPANN PH UMK

Auslésung Spannung Phasenumkehr — Auslésung aktivieren
Unter/Uberspannung UNTERSPANNUNG -
Auslésung Unterspannung — Auslésung aktivieren

Auslosestufe

Unterspannung — Ausléseschwellenwert

Auslosezeit Unterspannung — Ausldsetimeout
Warn Unterspannung — Alarm aktivieren
Warnstufe Unterspannung — Alarmschwellenwert
UBERSPANNUNG -

Auslésung Uberspannung — Auslésung aktivieren

Auslésestufe

Uberspannung — Ausléseschwellenwert

AuslOsezeit Uberspannung — Auslésetimeout
Warn Uberspannung — Alarm aktivieren
Warnstufe Uberspannung — Alarmschwellenwert

Leistungseinstellungen

Von der Seite ,Einstellungen® aus kdnnen Sie die folgenden Leistungseinstellungen

aufrufen und bearbeiten:
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Stufe 4 Stufe 5

Stufe 6

Parametername

Einstellungen Adr.1-8

Leistung Unter/Uberleistung

UNTERLEISTUNG

Auslésung

Unterleistung — Ausldsung aktivieren

Auslosestufe

Unterleistung — Ausloseschwellenwert

Auslosezeit Unterleistung — Ausldsetimeout Anlauf
Warn Unterleistung — Alarm aktivieren
Warnstufe Unterleistung — Alarmschwellenwert

UBERLEISTUNG

Auslésung

Uberleistung — Auslésung aktivieren

Auslosestufe

Uberleistung — Ausléseschwellenwert

Auslésezeit Uberleistung — Auslésetimeout
Warn Uberleistung — Alarm aktivieren
Warnstufe Uberleistung — Auslésung aktivieren

Unter/Uberlst-Fktr

UNTERLSTGS-FAKTOR

Auslésung

Unterleistungsfaktor — Ausldsung aktivieren

Auslosestufe

Unterleistungsfaktor — Ausléseschwellenwert

Auslosezeit Unterleistungsfaktor — Auslosetimeout
Warn Unterleistungsfaktor — Alarm aktivieren
Warnstufe Unterleistungsfaktor — Alarmschwellenwert

UBERLSTGS-FAKTOR

Ausldsung

Uberleistungsfaktor — Auslésung aktivieren

Ausldsestufe

Uberleistungsfaktor — Ausléseschwellenwert

Auslésezeit Uberleistungsfaktor — Auslésetimeout
Warn Uberleistungsfaktor — Alarm aktivieren
Warnstufe Uberleistungsfaktor — Alarmschwellenwert

Einstellungen Lastabwurf, Diagnose, Schnellzyklus-Verriegelungen,

Kommunikationsverlust

Von der Seite ,Einstellungen® aus kdnnen Sie die folgenden Einstellungen zu
Lastabwurf, Diagnose, Schnellzyklus-Verriegelung und Kommunikationsverlust
aufrufen und bearbeiten:
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Stufe 4 Stufe 5 Parametername
Einstellungen Adr.1-8 -
Lastabwurf Auslésung Lastabwurf
Auslosestufe Spannungseinbruch - Schwellwert
Auslésezeit Lastabwurf - Timeout
Neust-Stufe Spannungseinbruch - Neustart Schwellwert
Neust-Zeit Timeout fur Neustart nach Spannungseinbruch
Diagnose DIAG TRIP (DIAG AUSL)
Auslésung Diagnose — Ausl6sung aktivieren
Warn Diagnose — Alarm aktivieren
VERDRHTNG CT UMKEHR
Ausldsung Verdrahtung — Auslésung aktivieren
SchnllZykl Verriegel Zeit Schneller Zyklus — Verriegelung Timeout
Komm.-Ports Net-Port Netzwerk-Port - Endian-Einstellung
HMI-Port HMI - Port Endian-Einstellung
NET-PORT KOMM-VERL -
Auslésung Netzwerk-Port — Ausldsung aktivieren
Auslésezeit Netzwerk-Port - Kommunikationsverlust Timeout
Warn Netzwerk-Port — Alarm aktivieren
HMI-PORT KOMM-VERL -
Auslésung HMI-Port — Auslésung aktivieren
Warn HMI-Port — Alarm aktivieren

Statistik (1:n)

Uberblick
Das Magelis XBTN410-HMI bietet schreibgeschitzte Statistikseiten zu einem
ausgewahlten LTMR-Controller, die in der vierten und funften Ebene der Menustruktur
verschachtelt sind.
Wahlen Sie einen der folgenden Menupfade, um auf die Seite ,Statistik“ zu gelangen:
Niveau Von dieser Seite ... Auswadhlen ...
1 Homepage Controller-Strome oder Controller-Status
2 Seite ,Controller-Stréme* oder Seite ,,Controller-Status” LTMR-Controller-Nummer
3 Seite ,Controller” Statistik
Statistik
Von der Seite ,Einstellungen® aus kdnnen Sie die folgenden Statistiken aufrufen und
einsehen:
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Stufe 4

Stufe 5

Parametername

Statistik Adr. 1-8

MaxContrTemp Controller - Max. interne Temperatur
Betriebszeit Laufzeit

MtrStarts Motor — Anlaufzahler

Dauer Ltz St Motor - Letzter Anlauf - Dauer
StromLtzSt Motor — Letzter Anlauf — Strom

Alle Auslésungen

Auslésungszahlung

Th Uberl Fhi

Thermische Uberlast — Auslésungszahlung

Th Uberl War

Thermische Uberlast — Alarmzéhlung

Strom Ung Fhl

Strom Phasenunsymmetrie — Auslésungszahlung

Schweranl Fhl

Schweranlauf — Auslésungszahlung

Unterstr Fhl

Unterstrom — Auslésungszahlung

Erdschlussstrom — Auslésungen

Erdschlussstrom — Auslésungszahlung

Sp Ph Ung Fhi Spannung Phasenunsymmetrie — Auslésungszahlung
Untersp Fhl Unterspannung — Ausldsungszahlung

Ubersp Fhl Uberspannung — Ausldsungszéhlung

HMI-Verl Fhi HMI-Port — Auslésungszahlung

Ntwk Int Fhi Netzwerk-Port — interne Auslésungszahlung

Ntwk Knfg Fhl

Netzwerk-Port — Konfiguration — Auslésungszéhlung

Ntwk Port Fhl Netzwerk-Port — Auslésungszahlung
Cntlr Int Fhl Controller — interne Auslésungszahlung
Int Port Fhir Interner Port — Auslésungszahlung
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Stufe 4

Stufe 5

Parametername

Statistik Adr. 1-8

Auslésung n-0

Auslésungscode

Auslésungscode n-0

Datum (MMDDYYYY)

Datum und Uhrzeit n-0

Zeit (HHMMSS) Datum und Uhrzeit n-0
VLstStr-Verh Motorvolllaststrom — Verhaltnis n-0
VLstStr Max Max. Motorvolllaststrom n-0
Strommittel Strommittelwert n-0

L1-Strom L1-Stromverhaltnis n-0

L2-Strom L2-Stromverhaltnis n-0

L3-Strom L3-Stromverhaltnis n-0

Erdstr Erdschlussstrom — Verhaltnis n-0

Strom Ph Ung

Strom Phasenunsymmetrie n-0

Warmegr Kap Niveau Warmekapazitat n-0
Mittl Spng Spannungsmittelwert n-0
L1-L2 Spng L1-L2-Spannung n-0

L2-L3 Spng L2-L3-Spannung n-0

L3-L1 Spng L3-L1-Spannung n-0

Spann Ph Ung

Spannung Phasenunsymmetrie n-0

Frequenz

Frequenz n-0

Wirkleist

Wirkleistung n-0

Leistungsfaktor

Leistungsfaktor n-0

Temp Sensor

Motortemperaturfihler n-0
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Stufe 4 Stufe 5

Parametername

Statistik Adr. 1-8

Ausloésung n-1 Auslésungscode

Auslésungscode n-1

Datum (MMDDYYYY)

Datum und Uhrzeit n-1

Zeit (HHMMSS) Datum und Uhrzeit n-1
VLstStr-Verh Motorvolllaststrom — Verhaltnis n-1
VLstStr Max Max. Motorvolllaststrom n-1
Strommittel Strommittelwert n-1

L1-Strom L1-Stromverhaltnis n-1

L2-Strom L2-Stromverhaltnis n-1

L3-Strom L3-Stromverhaltnis n-1

Erdstr Erdschlussstrom — Verhaltnis n-1

Strom Ph Ung

Strom Phasenunsymmetrie n-1

Warmegr Kap Niveau Warmekapazitat n-1
Mittl Spng Spannungsmittelwert n-1
L1-L2 Spng L1-L2-Spannung n-1

L2-L3 Spng L2-L3-Spannung n-1

L3-L1 Spng L3-L1-Spannung n-1

Spann Ph Ung

Spannung Phasenunsymmetrie n-1

Frequenz Frequenz n-1
Wirkleist Wirkleistung n-1
Leistungsfaktor Leistungsfaktor n-1

Temp Sensor

Motortemperaturfiihler n-1

Produkt-ID (1:n)

Uberblick
Das Magelis XBTN410-HMI bietet eine Beschreibung der Produktnummer und
Firmware fir den LTMR-Controller und das LTME-Erweiterungsmodul.
Wahlen Sie einen der folgenden Menlpfade, um auf die Seite ,Produkt-ID“ zu
gelangen:
Niveau Von dieser Seite ... Auswabhlen ...
1 Homepage Controller-Stréme oder Controller-Status
2 Seite ,Controller-Strome* oder Seite ,Controller-Status* LTMR-Controller-Nummer
3 Seite ,Controller® Produkt-ID
Produkt-ID

Auf der Seite ,Produkt-ID* werden folgende Informationen zum LTMR-Controller und
zum LTME-Erweiterungsmodul angezeigt:
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Stufe 4

Parametername/Beschreibung

Produkt-ID Adr. 1-8

Controller Katalog Ref

Controller — Handelsbezeichnung (Produktnummer)

Controller-Firmware

Controller - Firmwareversion

Exp-Modul-Katalog Ref

Erweiterung — Handelsbezeichnung (Produktnummer)

Exp-Modul-Firmware

Erweiterung - Firmwareversion

Netzwerktyp

Netzwerk-Port — ID-Code

Netzwerk-Firmware

Netzwerk Port — Firmwareversion

Uberwachung (1:n)

Uberblick

Verwenden Sie das XBTN410-HMI in einer 1:n-Konfiguration, um Folgendes zu
Uberwachen:

» den Betriebsstatus und den Strommittelwert fir mehrere LTMR-Controller, oder

» Strom-, Spannungs- und Leistungsparameter eines gewahlten LTMR-Controllers.

Uberwachung mehrerer LTMR-Controller

Navigieren Sie zu den folgenden Seiten, um diese dynamisch veranderlichen Werte
bei allen LTMR-Controllern simultan zu Gberwachen:

Seite

Wert

Seite ,,Controller-Stréme*

Strommittelwert - Verhéaltnis

Seite ,Controller-Status*

Betriebsstatus (,Ein®, ,Aus®, ,Auslésung®)

Weitere Informationen zu beiden Seiten finden Sie unter Seite ,Controller-Strome*,
Seite 224.

Uberwachung eines einzelnen LTMR-Controllers

Navigieren Sie auf die Seite ,Controller” fir einen gewahlten LTMR-Controller, um die
dynamisch veranderlichen Werte der folgenden Parameter zu Gberwachen:

+ Strom:

o

o

o

o

o

o

Strommittelwert-Verhaltnis
L1-Strom Verhaltnis
L2-Strom Verhaltnis
L3-Strom Verhaltnis

% Erdschlussstrom

Strom - Phasenunsymmetrie

e Thermik

o

o

o

Niveau Warmekapazitat
Zeit bis Auslésung
Motor Temperaturfiihler
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* Spannung

o Spannungsmittelwert

o L1-L2-Spannung

o L2-L3-Spannung

o L3-L1-Spannung

o Spannung - Phasenunsymmetrie
+ Leistung

o Leistungsfaktor

o Wirkleistung

o Blindleistung

Weitere Informationen zur Seite ,Controller” finden Sie unter Seite ,Controller” (1:n),
Seite 227.

Auslosungsmanagement (1:n)

Uberblick

Wenn eine Auslésung auftritt, 6ffnet das Magelis XBTN410-HMI automatisch eine
Auslésungsanzeige, die eine Seite pro aktiver Auslosung umfasst. Jede dieser Seiten
enthalt:

* Ausldésungsname
+ Die Adresse des LTMR-Controllers, bei dem die Auslosung aufgetreten ist
» Die Gesamtzahl der nicht behobenen Auslésungen

Auslosungsanzeigeseiten

Eine typische Auslésungsanzeigeseite sieht wie folgt aus:

®\1/ 2“@

THERMAL OVERLOAD -4—3)
Controller 1 4—@

1 Auslésungsanzeige-Seitennummer
2 Gesamtanzahl der aktiven Auslésungen
3 Auslésungsname (blinkt schnell)

4 Adresse des LTMR-Controllers, bei dem die Ausldsung aufgetreten ist (blinkt
schnell).

o P
Ist mehr als eine Auslésung aktiv, blattern Sie mit den Tasten I'a-.::l und I':-':I der
Tastatur in den Auslésungsanzeigeseiten vor und zurtck.

Da einige Auslésungsmeldungen mehr als vier Zeilen Text enthalten, miissen Sie

P P
eventuell mit den Tasten I'a"-i-"j und I'-FI:I der Tastatur innerhalb einer
Auslésungsanzeigeseite durch die Zeilen scrollen, um die gesamte
Auslésungsmeldung sehen zu kénnen.
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Offnen/SchlieRen der Auslésungsanzeige

Das 1:n-HMI 6ffnet die Ausldsungsanzeige immer automatisch, wenn eine Auslésung
auftritt. Wenn Sie die Ursache einer bestimmten Auslésung beseitigen und den
Ausldsungsriicksetzbefehl ausfuhren, wird die betreffende Auslésung aus der
Auslésungsanzeige entfernt.

Sie kénnen die Auslosungsanzeige auch schlieen, indem Sie die Taste @ auf der
Tastatur driicken. Dadurch wird die zugrunde liegende Ursache einer Ausldsung nicht
beseitigt und die Ausldsung wird auch nicht geldscht. Sie kdnnen die
Auslésungsanzeige jederzeit erneut 6ffnen, indem Sie die Seite ,Start” aufrufen, zur

Befehlszeile ,Auslésung® scrollen und dann die Taste @ auf der Tastatur drticken.

Wenn Sie die Ausldsungsanzeige 6ffnen, ohne dass Auslésungen aktiv sind, wird auf
dem HMI die Meldung ,Keine Auslésungen vorhanden“ angezeigt.

Kommunikationsverlust des Magelis XBT

Wenn wahrend eines Kommunikationsausfalls des Magelis XBT HMI-Geréats eine
Taste gedruckt wird, dann ist die Tastenaktualisierung nicht vollstadndig. Nach
Wiederherstellung der Kommunikation mit dem LTMR wird die folgende Meldung
angezeigt: ,#203 Keine Verbindung mit Controller moglich®. Driicken Sie eine
beliebige Taste oder schalten Sie das Gerat aus und wieder ein.

Servicebefehle (1:n)

Uberblick

Uber das Magelis XBTN410 in einer 1:n-Konfiguration sind die folgenden
Servicebefehle verflgbar:

Befehl Beschreibung Meniiebene / Referenz

Selbsttest Interne Priifung des LTMR-Controllers und | Ebene 3, Seite ,Controller®. Siehe die Seite ,Controller”,

des LTME-Erweiterungsmoduls Seite 227.

Auf Standardwerte zuriicksetzen: Fihrt den Statistikléschbefehl fiir einen Ebene 2, Seite ,Reset auf Voreinst.“. Siehe die Seite

Statistik gewahlten LTMR-Controller aus. ,Reset auf Voreinst.”, Seite 226.

Auf Standardwerte zurticksetzen: Fihrt den Befehl zum Léschen der Ebene 2, Seite ,Reset auf Voreinst.”. Siehe die Seite

Einstellungen Controller-Einstellungen fiir einen ,Reset auf Voreinst.”, Seite 226.

gewahlten gewahiten LTMR-Controller
aus.

Dezentraler Reset

Flhrt eine dezentrale Ebene 2, Seite ,Dezentraler Reset”. Siehe die Seite
Ausloésungsricksetzung flr einen ,Dezentraler Reset", Seite 225
ausgewahlten LTMR-Controller durch.

Verwendung von SoMove mit dem TeSys T DTM

Ubersicht

Die folgenden Abschnitte beschreiben die Verwendung des LTMR-Controllers, wenn
dieser an einen PC mit SoMove mit der TeSys T DTM angeschlossen ist.
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Allgemeine Beschreibung von SoMove mit TeSys T DTM

Zweck der Software

Die SoMove-Software ist eine Microsoft Windows-basierte Applikation unter
Verwendung der offenen FDT/DTM-Technologie.

SoMove enthalt DTMs flr verschiedene Gerate. Bei dem TeSys T DTM handelt es
sich um einen spezifischen DTM, der die Konfiguration, Uberwachung, Steuerung und
Anpassung der Steuerungsfunktionen des LTMR-Controllers als Bestandteil des
TeSys T-Motormanagement-Systems ermdglicht.

Funktionen

Die TeSys T DTM Bedieneinheit ermdglicht Folgendes:
» Konfiguration von Parametern fur den LTMR-Controller
» Anzeige von Informationen zu Konfiguration und Betrieb des LTMR-Controllers
* Anzeige des Status von Auslésungen und Alarmen im LTMR-Controller
» Steuerung des Motors
* Anpassung der Betriebsmodi

Fir weitere Informationen

Siehe die in die DTM-Software integrierte Onlinehilfe zum TeSys T DTM fiir SoMove
FDT-Container.

Installieren von SoMove und TeSys DTM Library

Uberblick

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

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

Diese DTMs werden automatisch wahrend des SoMove Installationsprozesses
installiert.

Herunterladen von SoMove

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

Installation SoMove

Schritt Aktion

1 Entpacken Sie die heruntergeladene Datei: Die SoMove-Datei wird in einen Ordner mit dem Namen SoMove_Lite - V.X.X.X.
X entpackt (wobei X.X.X.X die Versionsnummer ist). Offnen Sie diesen Ordner und doppelklicken Sie auf setup.exe.

2 Wahlen Sie im Dialogfeld Choose Setup Language (Setup-Sprache auswahlen) die Installationssprache aus.
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Schritt Aktion
3 Klicken Sie auf OK.
4 Klicken Sie im Dialogfeld Welcome to the Installation Wizard for SoMove Lite (Willkommen beim Installationsassistenten
fur SoMove Lite) auf die Schaltflache Next (Weiter).
5 Wenn ein Install Shield-Assistent-Dialogfeld angezeigt wird und Sie informiert, dass Sie einen Modbus-Treiber installieren
mussen, klicken Sie auf die Schaltflache Install (Installieren).
Ergebnis: Der Modbus-Treiber wird automatisch installiert.
6 Klicken Sie im Dialogfeld Readme and Release Notes (Readme und Versionshinweise) auf die Schaltflache Next (Weiter).
7 Klicken Sie im Dialogfeld Readme auf die Schaltflaiche Next (Weiter).
8 Im Dialogfeld License Agreement (Lizenzvereinbarung):
* Lesen Sie die Lizenzvereinbarung griindlich durch.
* Wabhlen Sie die Option | accept the terms (Ich akzeptiere die Bedingungen der Lizenzvereinbarung).
» Klicken Sie auf Next (Weiter).
9 Im Dialogfeld Customer Information (Benutzerinformationen):
* Geben Sie folgende Informationen in die jeweiligen Felder ein:
o First name (Vorname)
o Last name (Nachname)
o Company name (Firmenname)
» Wahlen Sie eine Installationsoption:
> Anyone who uses this computer (Jeden, der diesen Computer verwendet), wenn SoMove Lite von allen
Benutzern dieses Computers verwendet wird oder
o Only for me(Nur fir mich), wenn SoMove Lite nur von Ihnen verwendet wird.
» Klicken Sie auf Next (Weiter).
10 Im Dialogfeld Destination Folder (Zielordner):
+  Andern Sie bei Bedarf den Zielordner fiir SoMove Lite, indem Sie auf die Schaltfliche Change (Andern) klicken.
» Klicken Sie auf Next (Weiter).
11 Im Dialogfeld Shortcuts (Verknlpfungen):
»  Wenn Sie eine Verknlipfung auf dem Desktop bzw. in der Schnellstartleiste anlegen méchten, wahlen Sie die
entsprechenden Optionen.
» Klicken Sie auf Next (Weiter).
12 Klicken Sie im Dialogfeld Ready to Install the Program (Bereit zur Installation des Programms) auf die Schaltflache Install
(Installieren).
Ergebnis: Die SoMove Lite-Komponenten werden automatisch installiert:
« die Modbus Communication DTM-Bibliothek, die das Kommunikationsprotokoll enthalt
« DTM-Bibliotheken, die verschiedene Umrichterkataloge enthalten
» SoMove Lite selbst
13 Klicken Sie im Dialogfeld Installation Wizard Completed (Installations-Assistent abgeschlossen) auf die Schaltflache

Finish (Fertig stellen).

Ergebnis: SoMove Lite ist auf lInrem Computer installiert.
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Anhang

Dieser Anhang enthalt die technischen Daten zum LTMR-Controller und LTME-
Erweiterungsmodul.

Technische Spezifikationen des LTMR-Controllers

Technische Spezifikationen

Der LTMR-Controller erfullt die folgenden Anforderungen:

Zertifizierung” UL, CSA, IEC, CTIC'K, CCC, NOM, EAC, IACS E10 (BV, DNV-GL, RINA, ABS), ATEX
Konformitat mit Normen IEC/EN 60947-4-1, UL 60947-4-1, CSA C22.2 no. 60947-4-1, IACS E10
Richtlinien der CE-Kennzeichnung, erfiillt die grundlegenden Anforderungen der Richtlinien fiir Niederspannung (NS) und
Européaischen Union elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV).
Bemessungsisolations- Gemal IEC/EN 60947-1 Uberspannungskategorie 11, 690 V
spannung (Ui) Verschmutzungsgrad: 3
GemaR UL 60947-4-1, CSA C22.2 no. 60947-4-1 600 V
NennstoRRspannungsfestig- | GemaR IEC60947-1 8.3.3.4.1 Absatz 2 220V Leistung, Ein- und 4,8 kV
keit (Uimp) Ausgangsschaltkreise
24 V Leistung, Ein- und 0,91 kV
Ausgangsschaltkreise
Kommunikationsschaltkreise 0,91 kV
PTC- und Fehlerstromkreise 0,91 kV
Kurzschlussfestigkeit Gemal IEC 60947-4-1 100 kA
Schutzart Gemal IEC60947-1 (Schutz vor direkter Beriihrung) IP20
Schutzbehandlung IEC/EN 60068 2 TH®
IEC/EN 60068-2-30 Zyklische feuchte Warme 12 Zyklen
IEC/EN 60068-2-11 Salznebel 48 h
Umgebungstemperatur in Lagerung -40—+80 °C (-40-176 °F)
Geratenahe
Betrieb -20—+60 °C (-4-140 °F)
Maximale Einsatzhdhe Derating zulassig 4500 m (14.763 ft)
Ohne Derating 2000 m (6.561 ft)
Feuerfestigkeit Gemal UL 94 V2
Gemal IEC 60695-2-1 (Teile zur Stiitzung 960 °C (1.760 °F)
spannungsfiihrender
Komponenten)
(andere Komponenten) 650 °C (1.202 °F)
Halbsinus-Schockimpuls = | GemaR IEC60068-2-278 15gn
11 ms
Schwingungsfestigkeit Gemal} IEC60068-2-68 Schalttafelmontage 4gn
DIN-Schienenmontage 1gn

7. Einige Zertifizierungen sind beantragt.
8. Ohne Veranderung der Kontaktzusténde in die ungiinstigste Richtung.
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Storfestigkeit gegen
elektrostatische
Entladungen

Gemal EN61000-4-2

durch Luft

8 kV, Stufe 3

Uber Oberflache

6 kV, Stufe 3

Einstrahlungsstorfestigkeit

Gemalk EN61000-4-3

10 V/m, Stufe 3

Storfestigkeit gegen
schnelle transiente
Storgrofien (Burst)

Gemal EN61000-4-4

An Stromleitungen und 4 kV, Stufe 4
Relaisausgangen
alle anderen Stromkreise 2 kV, Stufe 3

Storfestigkeit gegen
hochfrequente Felder

Gemal EN61000-4-6°

10 Veff, Stufe 3

Storfestigkeit gegen
Stoflspannungen

GemaR IEC/EN 61000-4-5

Gleichtaktbetrieb

Differenzbetrieb

Stromleitungen und Relaisausgange

4KV (12 Q/9F)

2kV (2 /18 F)

24-VCD-Eingénge und
Spannungsversorgung

1KV (12 Q/9F)

0,5kV (2 Q/18 F)

100-240-VAC-Eingange und
Spannungsversorgung

2kV (12 Q/9 F)

1KV (2 Q/18F)

Kommunikation

2kV (12 Q/18 F)

Temperaturfihler (IT1/1T2)

1KV (42 Q/0,5 F)

0,5KV (42 Q/0,5 F)

Kenndaten der Steuerspannung

Der LTMR-Controller weist die folgenden Kenndaten der Steuerspannung auf:

Steuerspannung 24VDC 100 bis 240 VAC
Stromverbrauch Gemal IEC/EN 60947-1 56-127 mA 8-62,8 mA
Steuerspannungsbereich Gemal IEC/EN 60947-1 20,4-26,4 VDC 93,5 bis 264 VAC

Uberstromschutz 24 -V-Sicherung, 0,5 A gG 100-240-V-Sicherung, 0,5 A
gG
Storfestigkeit gegen Mikrounterbrechungen 3ms 3ms

Storfestigkeit gegen
Spannungseinbriiche

Geman IEC/EN 61000-4-11

70 % Min.-Unterstrom fir
500 ms

70 % Min.-Unterstrom fir
500 ms

Kenndaten der Logikeingange

Nenneingangswerte Spannung | 24 VDC 100 bis 240 VAC
Strom 7 mA « 3,1 mAbei 100 VAC
*  7,5mAbei 240 VAC
Eingangsgrenzwerte Im Zustand 1 Spannung | min. 15V 79V <V<264V
Strom min. 2 mA bis max. 15 mA min. 2 mA bei 110 VAC bis max. 3
mA bei 220 VAC
Im Zustand 0 Spannung | max.5V 0V<V<40V
Strom max. 15 mA max. 15 mA
Ansprechzeit Wechsel auf Zustand 1 15 ms 25ms
Wechsel auf Zustand 0 5ms 25ms

9. Dieses Produkt wurde fir die Verwendung in Zone A entwickelt. Bei einem Einsatz in Zone B kann es zu unerwilinschten
elektromagnetischen Stérungen kommen, die moglicherweise entsprechende Maflinahmen zur Risikominderung erforderlich machen.
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Konformitat mit IEC 61131-1 Typ 1 Typ 1
Eingangstyp ohmsch kapazitiv
Kenndaten der Logikausgange
Bemessungsisolationsspannung 300V
Nennwarmebelastung (AC) 250 VAC/5 A
Nennwéarmebelastung (DC) 30VDC/5A

AC-15-Bemessung

480 VA, 500.000 Vorgange, le max =2 A

DC-13-Bemessung

30 W, 500.000 Vorgange, le max = 1,25 A

Zugehorige Absicherung

gGbeid A

Maximale Betriebsgeschwindigkeit

1.800 Zyklen/Std.

Maximale Frequenz

2 Hz (2 Zyklen/Sek.)

Ansprechzeit beim Schliefen <10ms
Ansprechzeit beim Offnen <10ms
Schaltleistung B300

Hohenabhangiges Derating

In der folgenden Tabelle sind die je nach Einsatzhdhe fir Durchschlagsfestigkeit und
maximale Betriebstemperatur anzuwendenden Korrekturfaktoren angegeben.

Hohenabhangige Korrekturfaktoren 2000 m (6.561,68 | 3000 m (9.842,52 | 3500 m 4000 m 4500 m

ft) ft) (11.482,94 ft) (13.123,36 ft) (14.763,78 ft)
Durchschlagsfestigkeit Ui 1 0,93 0,87 0,8 0,7
Max. Betriebstemperatur 1 0,93 0,92 0,9 0,88

Technische Spezifikationen des LTME-Erweiterungsmoduls

Technische Spezifikationen

Das LTME-Erweiterungsmodul erfullt die folgenden Anforderungen:

Zertifizierungen10

UL, CSA, IEC, CTIC'K, CCC, NOM, EAC, IACS E10 (BV, DNV-GL, RINA, ABS), ATEX

Konformitat mit Normen

IEC/EN 60947-4-1, UL 60947-4-1, CSA C22.2 no. 60947-4-1, IACS E10

Richtlinien der
Europaischen Union

CE-Kennzeichnung. Erfillt die grundlegenden Anforderungen der Richtlinien fur Niederspannung (NS) und
elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV).

Bemessungsisolations-
spannung (Ui)

GemanR IEC/EN 60947-1

Uberspannungskategorie Il
Verschmutzungsgrad: 3

690 V Ul an Spannungseingangen

GemaR UL 60947-4-1, CSA C22.2 no. 60947-4-1

600 V Ul an Spannungseingangen

10. Einige Zertifizierungen sind beantragt.
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Nennstof3spannungsfestig- | Gemal IEC60947-1 8.3.3.4.1 Absatz 2 220-V-Eingangsschaltkreise 4,8 kV
keit (Uimp)
24-V-Eingangsschaltkreise 0,91 kV
Kommunikationsschaltkreise 0,91 kV
Spannungseingangskreise 7,3kV
Schutzart Gemal 60947-1 (Schutz vor direkter Berlihrung) 1P20
Schutzbehandlung IEC/EN 60068 o TH"
IEC/EN 60068-2-30 Zyklische feuchte Warme 12 Zyklen
IEC/EN 60068-2-11 Salznebel 48 h

Umgebungstemperatur in
Geratendhe

Lagerung

-40—+80 °C (-40-176 °F)

Betrieb

>40 mm (1.57 inches) Abstand

-20—+60 °C (-4—140 °F)

<40 mm (1.57 inches) aber >9
mm (0.35 inches) Abstand

-20—+55 °C (-4-131 °F)

<9 mm (0.35 inches) Abstand

-20—+45 °C (-4-113 °F)

Maximale Einsatzhéhe

Derating zulassig

4500 m (14.763 ft)

Ohne Derating

2000 m (6.561 ft)

Feuerfestigkeit

Gemal UL 94

V2

GemaR IEC 60695-2-1

(Teile zur Stitzung
spannungsfihrender
Komponenten)

960 °C (1.760 °F)

(andere Komponenten)

650 °C (1.202 °F)

Halbsinus-Schockimpuls =
11 ms

GemaR IEC60068-2-2712

30 g, drei Achsen und sechs
Richtungen

Schwingungsfestigkeit Gemal IEC60068-2-612 5gn
Storfestigkeit gegen Gemal EN61000-4-2 durch Luft 8 kV, Stufe 3
elektrostatische

Entladungen Uber Oberflache 6 kV, Stufe 3

Einstrahlungsstorfestigkeit

Gemalk EN61000-4-3

10 V/m, Stufe 3

Storfestigkeit gegen
schnelle transiente
StorgrofRen (Burst)

Gemal EN61000-4-4

Alle Stromkreise

4 kV, Stufe 4

2 kV in allen anderen Stromkreisen

Storfestigkeit gegen
hochfrequente Felder

GemalR EN61000-4-613

10 Veff, Stufe 3

Storfestigkeit gegen
Stoflspannungen

GemaR IEC/EN 61000-4-5 Gleichtaktbetrieb Differenzbetrieb
Eingénge 100 bis 240 VAC 4kV(12Q) 2kV(2Q)
24-VDC-Eingange 1kV (12Q) 0,5kV (2Q)
Kommunikation 1kV (12 Q) -

11. Die maximal zuldssige Umgebungstemperatur des LTME-Erweiterungsmoduls hangt von den Installationsabstanden im LTMR-Controller ab.

12. Ohne Veranderung der Kontaktzusténde in die ungliinstigste Richtung.

13. HINWEIS: Dieses Produkt wurde flr die Verwendung in Zone A entwickelt. Bei einem Einsatz in Zone B kann es zu unerwiinschten
elektromagnetischen Stérungen kommen, die moglicherweise entsprechende Maflinahmen zur Risikominderung erforderlich machen.
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Kenndaten der Logikeingange

Steuerspannung 24VDC 115 bis 230 VAC
Nenneingangswerte Spannung | 24 VDC 100 bis 240 VAC
Strom 7 mA 3,1 mAbei 100 VAC
*  7,5mAbei 240 VAC
Eingangsgrenzwerte Im Zustand 1 Spannung | max. 15V 79V <V<264V
Strom min. 2 mA bis max. 15 mA min. 2 mA bei 110 VAC bis max. 3
mA bei 220 VAC
Im Zustand O Spannung | max.5V 0V<V<40V
Strom max. 15 mA max. 15 mA
Ansprechzeit Wechsel auf Zustand 1 15 ms (nur Eingang) 25 ms (nur Eingang)
Wechsel auf Zustand 0 5 ms (nur Eingang) 25 ms (nur Eingang)

Konformitat mit IEC 61131-1

Typ 1

Typ 1

Eingangstyp

ohmsch

kapazitiv

Hohenabhangiges Derating

In der folgenden Tabelle sind die je nach Einsatzhéhe fir Durchschlagsfestigkeit und
maximale Betriebstemperatur anzuwendenden Korrekturfaktoren angegeben.

Hohenabhingige Korrekturfaktoren 2000 m 3000 m 3500 m 4000 m 4500 m
(6.561,68 ft) (9.842,52 ft) (11.482,94 ft) (13.123,36 ft) (14.763,78 ft)

Durchschlagsfestigkeit Ui 1 0,93 0,87 0,8 0,7

Max. Betriebstemperatur 1 0,93 0,92 0,9 0,88
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Kenndaten der Mess- und Uberwachungsfunktionen

Messung
Parameter Genauigkeit?4 Wert wird bei Ausfall
der Stromversorgung
gespeichert

L1-Strom (A) *  +/—1 % flir Versionen mit 8 Aund 27 A Anz.
L2-Strom (A) *  +/—2 % fur Versionen mit 100 A
L3-Strom (A)
L1-Stromverhaltnis (% FLC)
L2-Stromverhaltnis (% FLC)
L3-Stromverhaltnis (% FLC)
Erdschlussstrom-Verhaltnis (% FLCmin) * Interner Erdschlussstrom: Anz.

+/- 10-20 % fiir Erdschlussstrome Uber:

> 0,1 Abei Geraten mit 8 A

o 0,2 Abei Geraten mit 27 A

> 0,3 Abei Geraten mit 100 A

»  Externer Erdschlussstrom: tber +/— 5 % oder +/— 0,01 A
Strommittelwert (A) *  +/—1 % flir Versionen mit 8 Aund 27 A Anz.
Strommittelwert-Verhaltnis (% FLCmin) " #/=2% flr Versionen mit 100 A
Strom Phasenunsymmetrie (%Uns) *  +/—1,5 % fir Versionen mit 8 A und 27 A Anz.
*  +/—3 % fur Versionen mit 100 A

Niveau Warmekapazitat (% Ausloseschwelle) +-1% Anz.
Zeit bis Auslésung (s) +/-10 % Anz.
Min. Verzdgerung (s) +-1% Anz.
Motortemperaturfiihler (Q) +-2% Anz.
Controller — Interne Temperatur (°C) +/-4 % Anz.
Frequenz (Hz) +-2% Anz.
L1-L2-Spannung (V) +-1% Anz.
L2-L3-Spannung (V)
L3-L1-Spannung (V)
Spannung Phasenunsymmetrie (%Uns) +-1,5% Anz.
Spannungsmittelwert (V) +-1% Anz.
Leistungsfaktor (cos ¢) +/—-10 % Anz.
Wirkleistung (kW) +/-15% Anz.
Blindleistung (kVAR) +/-15% Anz.
Wirkleistungsaufnahme (kWh) +/-15% Ja
Blindleistungsaufnahme (kVARh) +/-15% Ja

14. Die in dieser Tabelle angegebenen Genauigkeitswerte sind typische Durchschnittswerte. Die tatsachlichen Genauigkeiten kdnnen tber oder

unter diesen Werten liegen.
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Motorhistorie
Parameter Genauigkeit Wert wird bei Ausfall der
Stromversorgung gespeichert
Motor - Anlaufzéhler +—1 Ja

Motor - Anlaufzéhler LO1

Motor - Anlaufzahler LO2

Motor - Zahler Anlaufe pro Stunde +0/-5mn Ja

Lastabwurf - Zahler +/-1 Ja

Motor - Letzter Anlauf - Strom (% FLC) * +/—1 % fir Versionen mit 8 Aund 27 A Ja
+/-2 % fur Versionen mit 100 A

Motor - Letzter Anlauf - Dauer (s) +-1% Anz.

Betriebszeit (s) Ja

Controller — Max. interne Temperatur (°C) +/—4°C Ja

Empfohlene Schaltschutze

Empfohlene Schaltschutze

Sie kénnen Schaltschiitze der folgenden Typen verwenden:

+ |EC-konforme Schaltschiitze der Baureihen TeSys D oder TeSys F von Schneider
Electric

» Square D NEMA-konforme Schaltschiitze der Baureihe S

TeSys D-IEC-Schutze

In der nachstehenden Tabelle sind die Katalogbestellnummern und die Kenndaten fur
IEC-konforme Schaltschiitze der Baureihe TeSys D aufgelistet. Die
Spulenspannungen sind jeweils fiir einen Betrieb mit und ohne Zwischenrelais
aufgefuhrt.
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TeSys D- Steuerfrequenz VA oder W Spulenspannungen
Katalogbestellnummern gehalten
(Hz) (max.) Zwischenrelais nicht Zwischenrelais erforderlich
erforderlich
LC1D09-LC1D38 50-60 7,5 AC =24, 32, 36, 42, 48, 60, 100, AC =277, 380, 400, 415, 440,
127, 200, 208, 220, 230, 240 480, 575, 600, 690
6 DC (Std) = 24 DC (Std) = 36, 48, 60, 72, 96,
100, 110, 125, 155, 220, 250, 440,
575
24 DC (geringe Leistungsaufnahme) | DC (geringe Leistungsaufnahme)
= =48,72,96, 110, 220, 250
LC1D40A-LC1D80A 0,5 DC (geringe Leistungsaufnahme)
=24
LC1D40-LC1D95 26 AC =24,32,42, 48, 110, 115, AC =256, 277, 380, 380/400,
120, 127, 208, 220, 220/230, 230, | 400, 415, 440, 480, 500, 575,
240 600, 660
22 DC = 24, 36, 48, 60, 72, 110, 125,
220, 250, 440
LC1D115 18 AC =24,32,42, 48, 110, 115, AC =277, 380, 400, 415, 440,
120, 127, 208, 220, 230, 240 480, 500
22 DC =24, 48, 60, 72, 110, 125,
220, 250, 440
LC1D150 18 AC =24,32,42, 48, 110, 115, AC =277, 380, 400, 415, 440,
120, 127, 208, 220, 230, 240 480, 500
5 DC =24, 48, 60, 72, 110, 125,

220, 250, 440

TeSys F-IEC-Schutze

In der nachstehenden Tabelle sind die Katalogbestellnummern und die Kenndaten fur
IEC-konforme Schaltschiitze der Baureihe TeSys F aufgelistet. Die
Spulenspannungen sind jeweils fiir einen Betrieb mit und ohne Zwischenrelais

aufgefihrt.
TeSys F Steuerfrequenz VA oder W Spulenspannungen
Katalogbestellnum- gehalten (max.)
mern (Hz) Zwischenrelais nicht Zwischenrelais erforderlich
erforderlich
LC1F115 50 45 AC =24, 42, 48, 110/115, 127, AC = 380/400, 415/440, 500, 660,
220/230, 240 1000
60 45 AC =24, 42, 48, 110/115, 127, AC =265/277, 380, 415, 460/480,
220/230, 240 660, 1000
5 DC =24, 48, 110, 125, 220/230,
250, 440/460
LC1F150 50 45 AC =24, 42, 48, 110/115, 127, AC = 380/400, 415/440, 500, 660,
220/230, 240 1000
60 45 AC =24, 42,48, 110/115, 127, AC = 265/277, 380, 415, 460/480,
220/230, 240 660, 1000
5 DC =24, 48, 110, 125, 220/230,
250, 440/460
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TeSys F Steuerfrequenz VA oder W Spulenspannungen
Katalogbestellnum- gehalten (max.)
mern (Hz) Zwischenrelais nicht Zwischenrelais erforderlich
erforderlich
LC1F18515 50 55 AC =24, 42,48, 110/115, 127, AC = 380/400, 415/440, 500, 660,
220/230, 240 1000
60 55 AC =24, 42,48, 110/115, 127, AC =265/277, 380, 415, 460/480,
220/230, 240 660,1000
5 DC = 24, 48, 110, 125, 220/230,
250, 440/460
LC1F225(1) 50 55 AC =24, 42,48, 110/115, 127, AC = 380/400, 415/440, 500, 660,
220/230, 240 1000
60 55 AC =24, 42,48, 110/115, 127, AC =265/277, 380, 415, 460/480,
220/230, 240 660, 1000
5 DC = 24, 48, 110, 125, 220/230,
250, 440/460
LC1F265 40-40016. 10 AC =24, 42,48, 110/115, 127, AC =277, 380/415, 480/500, 600/
220/230, 240 660, 1000
5 DC=24 DC =48, 110, 125, 220/230, 250,
440/460
LC1F330 10 AC =24, 42,48, 110/115, 127, AC =277, 380/415, 480/500, 600/
220/230, 240 660, 1000
5 DC=24 DC =48, 110, 125, 220/230, 250,
440/460
LC1F400 15 AC =48, 110/120, 125, 127,200/ | AC =265, 277, 380/400, 415/480,
208, 220/230, 230/240 500, 550/600, 1000
8 DC =48, 110, 125, 220, 250, 440
LC1F500 18 AC =48, 110/120, 127, 200/208, AC =265, 277, 380/400, 415/480,
220/230, 230/240 500, 550/600, 1000
8 DC =48, 110, 125, 220, 250, 440
LC1F630 22 AC =48, 110/120, 125, 127,200/ | AC =265/277, 380/400, 415/480,
208, 220/240 500, 550/600, 1000
73 DC =48, 110, 125, 220, 250, 440
LC1F780(1) 50 AC =110/120, 127, 200/208, 220/ | AC =265/277, 380, 415/480, 500
240
52 DC =110, 125, 220, 250, 440
LC1F800 15 AC =110/127, 220/240 AC =380/440
25 DC =110/127, 220/240, 380/440

NEMA-konforme Schaltschutze der Baureihe S

In der nachstehenden Tabelle sind die Katalogbestellnummern und die Kenndaten fur
NEMA-konforme Schaltschiitze der Baureihe S aufgelistet. Die Spulenspannungen
sind jeweils fur einen Betrieb mit und ohne Zwischenrelais aufgefihrt.

15. Schaltschiitze mit Parallelschaltung von 2 Polen dieser GroRe bendtigen ein Zwischenrelais.
16. Die Steuerfrequenz kann zwischen 40 und 400 Hz liegen. Die Spannungsversorgung der Schaltschitze (durch Stromwandler Gberwacht)
muss jedoch eine Frequenz von 50 Hz oder 60 Hz aufweisen
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NEMA- VA gehalten (max.) | Steuerfrequenz Spulenspannungen
Baugrofe
(Hz) Zwischenrelais nicht erforderlich Zwischenrelais erforderlich
00 33 50/60
00, 0,1 27
2 37 24,115, 120, 208, 220, 240 277, 380, 440, 480, 550, 600
38
3 47
4 89 115, 120, 208, 220, 240 277, 380, 440, 480, 550, 600
5 15 115, 120, 208, 220, 240 277, 380, 440, 480
6 115, 120, 208, 220, 240 277, 380, 440, 480, 550, 600
. 59
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Glossar

A

analog:

Beschreibt die Eingange (z. B. Temperatur) oder Ausgange (z. B. Motordrehzahl), die
auf einen Wertebereich eingestellt werden kénnen. Steht im Gegensatz zu dem
Begriff ,digital”.

C
CANopen:

Offenes Industriestandard-Protokoll, das auf einem internen Kommunikationsbus
eingesetzt wird. Das Protokoll ermdglicht die Anbindung jedes beliebigen CANopen-
Standardgerats an den Insel-Bus.

CT:

Stromwandler (Current Transformer)

D

DeviceNet:

DeviceNet ™ ist ein anschlussbasiertes Netzwerkprotokoll auf niedriger Ebene, das
Uber CAN arbeitet, ein serielles Bussystem ohne definierte Anwendungsschicht.
Deshalb definiert DeviceNet eine Schicht fur die industrielle Anwendung von CAN.

digital:
Bezeichnet Eingange (z. B. Schalter) oder Ausgange (z. B. Spulen), die nur ein- oder
ausgeschaltet werden kdnnen. Steht im Gegensatz zu dem Begriff ,analog®.
DIN-Schiene:

Eine gemal den DIN-Standards aus Stahl gefertigte Montageschiene
(normalerweise 35 mm breit), die eine Montage von IEC-Elektrogeraten,
einschliellich des LTMR-Controllers und des Erweiterungsmoduls, durch einfaches
Aufstecken ermdglicht. Dies steht im Gegensatz zur Montage von Geraten an einem
Bedienfeld mittels Schrauben und Gewindel6chern.

DIN:

Deutsches Institut fiir Normung. Die europaische Organisation, die fiir die Erstellung
und Pflege von Bemallungs- und Konstruktionsstandards zustandig ist.

DPST:

Zweipoliger Kippschalter: Ein Schalter, der Schaltschitze in einer einzelnen
Abzweigleitung verbindet oder unterbricht. Ein DPST-Schalter verfiigt Uber vier
Klemmen und entspricht zwei einpoligen Kippschaltern, die von einem einzelnen
Mechanismus gesteuert werden, wie nachfolgend dargestellt:

— o
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DTM:

Die DTM-Technologie (Device Type Manager) standardisiert die
Kommunikationsschnittstelle zwischen Feldgeraten und Systemen.

E
Eindeutige Zeit:

Eine Variation von TCC oder TVC, wobei die urspringliche GroRe der
Ausldsezeitverzdgerung konstant bleibt und nicht als Reaktion auf Anderungen im
Wert der Messgrofe (z. B. Strom) variiert. Das Gegenteil dazu ist ,invers thermisch®.

Endian-Einstellung (Big Endian):

,big endian“ bedeutet, dass das hochstwertige Byte/Word zuerst, d. h. an der
kleinsten Speicheradresse, und das niederwertige Byte/Wort zuletzt, d. h. an der
grélten Speicheradresse, gespeichert wird (das ,gro3e Ende kommt zuerst®).

Endian-Einstellung (Little Endian):

Little endian“ bedeutet, dass das niederwertige Byte/Word zuerst, d. h. an der
kleinsten Speicheradresse, und das hochstwertige Byte/Wort zuletzt, d. h. an der
gréRten Speicheradresse, gespeichert wird (das ,kleine Ende kommt zuerst®).

EtherNet/IP:

(Ethernet Industrial Protocol) ist ein industrielles Applikationsprotokoll, das auf den
Protokollen TCP/IP und CIP basiert. Es wird hauptséachlich in automatisierten
Netzwerken eingesetzt und definiert Netzwerkgerate als Netzwerkobjekte, um die
Kommunikation zwischen dem industriellen Steuerungssystem und den zugehdrigen
Komponenten zu erméglichen (speicherprogrammierbare Steuerung, PAC, I/O-
Systeme).

F
FLC1:

Motor - Volllaststrom — Verhéltnis; die FLC-Parametereinstellung fir Motoren mit
niedrigen Drehzahlen oder nur einer Drehzahl.

FLC2:

Motor - Hohe Drehzahl - Volllaststrom Verhéltnis. FLC-Parametereinstellung fur
Motoren mit hohen Drehzahlen.

FLC:

Volllaststrom (Full Load Current); auch als Nennstrom bekannt. Der Strom, den der
Motor bei Nennspannung und Nennlast aufnimmt. Der LTMR-Controller verfugt Gber
zwei FLC-Einstellungen: FLC1 (Motor - Volllaststrom - Verhaltnis) und FLC2 (Motor -
Hohe Drehzahl - Volllaststrom Verhaltnis). Beide Einstellungen entsprechen einem
Prozentsatz von FLC max.

FLCmax:
Volllaststrom - Max. Spitzenstrom-Parameter.
FLCmin:

Volllaststrom - Min. Kleinster Motorstromwert, den der LTMR-Controller unterstitzt.
Dieser Wert wird durch das Modell des LTMR-Controllers bestimmt.
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G

Gerit:

Im weitesten Sinne ist damit jede elektronische Einheit gemeint, die in ein Netzwerk
eingefligt werden kann. Im Besonderen ist damit eine programmierbare elektronische
Einheit (z. B. ein numerischer Controller oder Roboter) oder eine E/A-Karte gemeint.

H
Hysterese:

Ein Wert, der zu den Einstellwerten fir den unteren Grenzschwellwert addiert oder
von den Einstellwerten fiir den oberen Grenzschwellwert subtrahiert wird und die
Reaktion des LTMR-Controllers verzogert, bevor dieser die Messung der Dauer der
erkannten Auslésungen und Alarme stoppt.

Invers thermisch:

Eine Variation von TCC, wobei die urspriingliche GroRe der AuslGsezeitverzogerung
von einem Warmemodell des Motors erzeugt wird und als Reaktion auf Anderungen
im Wert der Messgréf3e (z. B. Strom) variiert. Steht im Gegensatz zu ,eindeutiger
Timeout".

L

Leistungsfaktor:

<Check Alignment of PHs>Wird auch als Kosinus Phi (oder ¢) bezeichnet. Der
Leistungsfaktor stellt den absoluten Wert des Verhaltnisses zwischen Wirkleistung
und Scheinleistung in Wechselstromsystemen dar.

M
Modbus:

Modbus ist der Name des Protokolls fur die serielle Kommunikation zwischen Client
und Server, das von Modicon (heute Schneider Automation, Inc.) 1979 entwickelt
wurde und sich zu einem Standard-Netzwerkprotokoll in der industriellen
Automatisierung entwickelt hat.

N
Nennleistung:

Motor - Nennleistung ist der Parameter fir die Leistung, die ein Motor bei
Nennspannung und Nennstrom erzeugt.

Nennspannung:

Motor - Nennspannung ist der Parameter fiir die Nennspannung.
NTC analog:

RTD-Typ.
NTC:

Negativer Temperaturkoeffizient. Eigenschaft eines Thermistors, d. h. eines
warmeempfindlichen Widerstands, dessen Widerstandswert bei sinkender
Temperatur ansteigt und bei steigender Temperatur absinkt.
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P
PROFIBUS DP:

Ein offenes Bus-System, das ein elektrisches Netzwerk aus geschirmten 2-Draht-
Leitungen oder ein optisches Netzwerk aus Lichtwellenleitern verwendet.

PT100:
RTD-Typ.
PTC analog:
RTD-Typ.
PTC binar:
RTD-Typ.
PTC:

Positiver Temperaturkoeffizient. Eigenschaft eines Thermistors, d. h. eines
warmeempfindlichen Widerstands, dessen Widerstandswert bei steigender
Temperatur ansteigt und bei sinkender Temperatur absinkt.

R

Reset der Auslosung:Eine Funktion zur Wiederherstellung des Betriebszustands
eines Motormanagement-Controllers, nachdem ein erkannter Fehler behoben wurde,
indem die Ursache des Fehlers beseitigt wurde, sodass der Fehler nicht mehr aktiv
ist.

Reset-Zeit:

Zeitraum zwischen einer plétzlichen Anderung in der (iberwachten GréRe (z. B.
Strom) und dem Schalten des Ausgangsrelais.

rms (eff):

Quadratischer Mittelwert. Methode zur Berechnung eines Strom- und
Spannungsmittelwerts in einem Wechselstromsystem. Da Strom und Spannung in
einem Wechselstromsystem bidirektional sind, entspricht der arithmetische Mittelwert
von Strom und Spannung immer 0.

RTD:

Widerstandsthermometer. Ein Thermistor (Warmewiderstandsfihler), der zur
Messung der Motortemperatur eingesetzt wird. Der LTMR-Controller benétigt den
RTD fir die Schutzfunktion ,Motor - Temperaturfihler.

S

Scheinleistung:

Als Produkt aus Strom und Spannung setzt sich die Scheinleistung aus Wirkleistung
und Blindleistung zusammen. Die Scheinleistung wird in Volt-Ampere gemessen und
haufig in Kilovolt-Ampere (kVA) oder Megavolt-Ampere (MVA) ausgedruckt.

SPS:

Programmierbare Logiksteuerung.
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T
TCC:

Kennlinie der Auslésekurve. Die Verzégerungsart, mit der der Stromfluss als
Reaktion auf eine Ausldsebedingung ausgel6st wird. Gemaf der Implementierung im
LTMR-Controller sind alle Auslosezeitverzégerungen fir den Motorschutz eindeutige
Timeouts. Davon ausgenommen ist die Funktion ,Thermische Uberlast®, die auch
Ausldsezeitverzdgerungen flr ,invers thermisch® bietet.

TVC:

Kennlinie der Auslésespannung. Die Verzégerungsart, mit der der Spannungsfluss
als Reaktion auf eine Auslésebedingung ausgeldst wird. Gemal der
Implementierung durch den LTMR-Controller und das Erweiterungsmodul sind alle
TVC eindeutige Timeouts.

W
Wirkleistung:

Mit Wirkleistung wird die Geschwindigkeit bezeichnet, mit der elektrische Energie
erzeugt, Ubertragen oder verwendet wird. Die Wirkleistung wird in Watt (W)
gemessen und oft in Kilowatt (kW) oder Megawatt (MW) ausgedriickt.
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2-SChIitt .o 163
I n d ex anwenderspezifisSCh .........ccoooovviiiiiiiiii 173
Einflhrung ..., 150
A REVEISer........ocovviiiiiii 159
Uberlast ..o 154
Alarmzahler Unabhéngig ........................................................ 156
SONULZ oo 63 Betriebszeit ..o 235
Alarmz&ahIUNg ........c..oceeiieeieeeeeeeeee e, 62-63  Betriebszustande ... 139, 143
Anleitung zur Systemauswahl ........................ 20 Bereit. . ... 143
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Auslésung nichtbereit ... 143
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AEZENEraAl ..o 183 Blindleistung..............co 48, 227
MANUEIL ..o 177 Verbrauch ... 49
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D=0 1t 236 Alarm aktivieren................. 102, 230
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AusIOSUNGSMANAGEMENt ........cvveieeeieeeeeeieeeeeeeeae 175 Ausloseschwellenwert.................ccoin 102, 230
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Auslésungsstatistik .............ccoooviiiiiiiiiieeceeee 61 Auslosung aktivieren...........c.ccoiinnin 102, 230
HISEOMIE ... 65 AusIOSUNgSZANIUNG. ..o 63
Auslésungszahler
SChULZ v 63
AUSIBSUNGSZANIUNG ..o, 62,235 C
Autom. Neustart .
i Controller — intern
Sofort-TIMeoUt...........oiviiiiiii e 127 -- -
N T S 197 AuslosuNgszahluNg.........ccoevviiiiiiiiiie e, 235
Autom. Reset
Gruppe 1 —=TimeouUt .........cccoveiiiiiiiieeieeeee e, 229 D
Gruppe 2 —TimeOouUt ........cccuiiiiiiiiiieiiiiie e 229
Gruppe 3—Timeout ..........ccoiviiiiiiii e 229 Datumund Uhrzeit ... 65
Versuche — Gruppe 1 — Einstellung ...................... 229 N=0 e 236
Versuche — Gruppe 2 — Einstellung ...................... 229 0 PP 237
Versuche — Gruppe 3 — Einstellung ...................... 229 Diagnose
Autom. Ricksetzen Alarm aktivieren..........cooeiiiiiieea 52,234
Gruppe 1 —=Timeout .........ccoiviiiiiieiiie e 181 AUSIOSUNG ... 64
Gruppe 2 —Timeout ..........coiiiiiiiiii e 181 Ausldésung aktivieren...........ccoooeeeviiiiieiinen. 52,234
Gruppe 3 —TiMEOUL ......cceevviiieiiiiiieeeeie e 182 Auslésungszahlung..........coooiiiiiiiiiiie 64
Versuche — Gruppe 1 — Einstellung ...................... 181 Diagnose-Ausldsungen
Versuche — Gruppe 2 — Einstellung ...................... 181 Verdrahtungsauslosungen.............cccoovevveiinienennnnn, 55
Versuche — Gruppe 3 — Einstellung ...................... 182
Automatischer Neustart ................occooiiiiiiiinns 126
Automatisches Rucksetzen E
ANZBAL o S T T 12
Erdschlussstrom .........ccooeveiiiiiiiieeeeeeens 39, 107
B Alarm aktivieren............ccoooiiiiiii 107, 231
Auslosung aktivieren..........cccoooveviiiiieiiie, 107
Befehl Auslosungszahlung...........ccccoeiviiiiiineeeiennnnnn. 63, 235
Alles 16Schen ..o 52, 187 Erdschlussstrom — Ausldsung deaktiviert.............. 107
Ausldésungsricksetzung .........cccooiviiiiiiiiiiiine. 225 Modus .....ooviii 40, 107-108, 110, 231
Controller-Einstellungen I6schen................... 188, 226 Verhaltnis........coevveieii e, 40, 227
Linkslauf des Motors .............c.cccvunn. 160, 163, 169 Erdschlussstrom — Verhaltnis..............cccoooveveviineenns 65
Motor — niedrige Drehzahl ...............oooiiiiiiinnnnnn. 169 N=0 e 236
Netzwerk-Port-Einstellungen I6schen................... 188 = e 237
Niveau Warmegrenzleistung léschen ............. 75,180 Erdstromwandler
Niveau Warmekapazitat Iéschen.......................... 188 Primar.....cooei e 40, 110
Rechtslauf des Motors................... 157, 160, 163, 169 Sekundar ........cooiiiii e, 40, 110
SAtIStK . ..veiee e 52  Erweiterung
Statistik l0schen...........ccccooviiiiiiiiiiniani. 62, 188, 226 Bestellreferenz ........coevviiiiiiieieeeeeeeee 238
Betriebmodi ... 149 Erweiterungsmodul
Betriebsmodi Physische Beschreibung ............ccoooiiiiiiiiiinnns 36
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Alarmschwellenwert.............ccoooiiiiiiiins 111, 231 Konfigurationsprifsumme...........cccoooeviiiiiieiiiiinneeees 57
Ausloseschwellenwert..............ocoviiieiiennnnnn. 111, 231 konfigurierbare Einstellungen.............ccccc.ooeiini. 72
Auslosetimeout............coviiiiiiie 111, 231
c L
L1-L2 — hdchste Unsymmetrie..........ccccoevvvevieennnnn. 113
Fallback L1-L2-Spannung......c..ooeeeiiiiiiiiiiiiiieeeeei e 65
Steuerlibergang.......cooociveiiiiiiiiieeee e 142 N=0 e 236
Fallback-Bedingung .........ccooviiiiiiiiiii i, 58 3 237
o 146, 169 L1-Strom — héchste Unsymmetrie ..........c.coceevvenn. 94
FLC T 169 L1-Stromverhaltnis...........cocooviiiiiiiiieeen 65, 227
FLC 2. 169 N0 e 236
Frequenz........oooeeeii e 44,65 3t R 237
N=0 e 236 L2-L3 — hdchste Unsymmetrie.........cccooeeiieiiiiiinnnnns 113
N= T e 237 L2-L3-Spannung......c..ooeeeiiiiieeiiiiiii e 65
N0 e 236
0 ST 237
H L2-Strom — hdchste Unsymmetrie ..............ccceiieeee 94
Hardwarekonfiguration ..................ccoooiiiiiii 190 L2r—f(’;romverhaltn|s """""""""""""""""""""" 65, %g;
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198, 201, 204 R U
HMI-Anzeige - Temperaturfihler Grad CF .................. 44 Il:g_ll:1_Sggggﬁ;egUnsymmetrle """"""""""""""""" 1;2
HMI-Port L 236
AdresSeiNStElIUNGeN ...........ooovvvssrrvecisseris 208 23T
Alarrp aktmergn_ .................................................. 234 L3-Strom — hichste Unsymmetrie ................co..co....... 94
AUSIOSUNG BKHVIETBN........ooooo e 234 | 3 SHrOMVETNAINIS .....veooeveeeee oo, 65, 227
Auslosungszahlung............ccceevviviiiiineeiininnnnn, 64, 235 n-0 ’ 236
BaUGIAten-EINStelUng. oo 208, 226 M- 2%
ENCIAN-EINHEIUNG . 230 agtaiwrt - Z36T 67
Fallback-_Em_steIIung .......... S 208 Lastabwurf (,Load Shedding) ............ooooe...... 123, 234
Kommunikationsverlust — Timeout........................ 208 Timeout 125 234
PartatSeNSIENUNG -..ooo oo 208,226 | QUIZEIt ........ooooeoeeeeeeeeeeo oo BB
HMI-Te_lsten . Leistungsfaktor ...........ccccooeeiiiiiiiiiiiiiieennn.. 47,65, 227
Betriebsmodus ,Reverser..............coooiiiii. 162 n-0 236
Betriebsmodus .Unabhangig® .o 158 M0 o
Betriebsmodus mit zwei Drehzahlon.................. 179 Logik('j.élt.éi .............................................................. 237
Uberlast-Betriebsmodus...........ccccocoeiiiiiiinine. 156 LTMEErwelterungsmoduI """"""""""""""""""""
_Zwei-Schritt-Betriebsmodus. ..., 167 Technische Spezifikationen .............cccocvveveeevn... 245
héhenabhangiges Derating LTMR
g[ME-Erwelterungsmodul ................................... gjg Physische Beschreibung.................. 23 26,28, 31, 33
’ teuerung .......................................................... 4 LTMR-Controller
yS erese ................................................................ Technische Spezifikationen ................................. 243
: M
Interner Erdschlussstrom....................i, 108 ; _ ;
Alarmschwellenwert.............ccooooiiiiins 109, 231 M%;ae‘(gsiu)ézlr;g;agg Programmlersoftware _______________ 210
Auslgses_chwellenwert .................................. 109, 231 Magelis XBTL1000 Programmiersoftware
AUSIOSEtMEOUL. ... 109, 231 Installieren ........ooooeeiii 209
Interne[ Port .. Programmdateien ...............ccoiiiiiiiii 210
Auslésungszahlung...........coceiviiiiiiiiiiniins 65, 235 Magelis XBTN410
Programmieren...........cooooveiiiiiiiiiie e 209
K Magelis XBTN410 (1:N) .oevevvinieeeiiiieeeeiee e 21
Auslésungsmanagement...........ccocceeviiiiiiiiieeinnnn. 239
Kenndaten der Logikausgénge Befehlszeilen............coooiiiiiii 215
LTMR=CONIIONET oo 245 LCD_._ .................................................................. 213
Kenndaten der Logikeingénge Menustruktur — I§bene 2 224
LTMR=CONLrOH N ... 244 Menustruktur — Uberblick..................ccois 222
Kenndaten der Steuerspannung Navigation durch die MenuUstruktur....................... 216
LTMR-CONroller ........ccveieiieieeiieieeeee e 244 Physische Beschreibung ... 212
Kommunikationsverlust ...............ccccoevveeieieieeeene. 57 Schreibbefehl fiir Werte......................... 221
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Seite XBTN-Referenz” ............cc.ccoeeiiiiiiinnennnnn. 226 Motortemperaturfihler..............c.....coooiiiiinnn.l. 82
Servicebefehle ... 240 Motortemperaturfihler —PT100 ..........cccooveeevinnnnnnn. 84
Startseite ...oooovei 223 Schweranlauf ..., 99
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Uberwachung ..........ccveeeveeeeieecieeeeee e 238 Spannung Phasenumkehr...............cccooiviiiiinn. 118
Werte bearbeiten ..o 217 Spannung Phasenunsymmetrie ...............c........... 112
Max. Motorvolllaststrom Strom Phasenumkehr ............ccoooeiiiiiiiiiiiee, 98
N=0 e 236 Strom Phasenunsymmetrie ............ccccoeiiieiiiinnen, 93
0 Lt PR 237 Strom Phasenverlust...........c.ccooeiiiiiiii, 96
Max. Volllaststrom...........coooiiiiiiie, 65 Thermische Uberlast............ccocovvveeoieieeeeieeee 74
Mess- und Uberwachungsfunktionen......................... 38 Thermische Uberlast — Eindeutige Zeit ................... 79
Motor Thermische Uberlast — Invers therm. ...........ccccuv..... 75
Anlaufe pro Stunde ............ocooveeeeeciiee e 66 UberleiStung........cceeeueeeeeeceee e 132
Anlaufzahler.............ooooii 66 Uberleistungsfaktor..............cccccveeieeeeececeieenne 136
AuslosekKlasse ..........cooveieiieiii e, 77,230 UbErspannuNg..........ccoeeeeeeeiueeaeeeeeeee e e 121
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169, 230 Unterleistung.......coooeiiiii 130
Kihlung durch Hilfslufter .......................... 75,78, 229 Unterleistungsfaktor............coooiiiiiiiii . 134
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Schritt 1 bis 2 — Schwellenwert...................... 163, 229 Ausloseschwellenwert.............ccccoeeeennie. 88, 90, 229
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Ubergangs-Timeout ................ccceeennn... 163, 169, 229 Auslosungszahlung..........cooeieiiiiiiiie e, 63
Volllast-Leistung ........ccoiviiiiiiiiiiiii. 131-132 N0 e 236
Volllaststrom — Verhaltnis ............ 65, 78, 81, 169, 230 0t P 237
Vordefinierter Betriebsmodus.............ccccvvvvevnennne. 150 PTA00 .. 84
Motor - Anlauf ..o 69 Y/ o T 56, 83, 87, 89
Motor-Betrieb ..o, 69 Motorvolllaststrom — Verhaltnis
Motor — Anlaufzahler ...........coovieiiiii e 235 O 236
Motor — Phasensequenz.............ccooveveviinieieiiineeeenn, 98 D= e 237
Motor — vordefinierter Betriebsmodus
2Drehzahlen........cc.coooiiiiii 168
2-SCRItt ..o 163 N
Eg;ﬁrassetr_:::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::lgi NEEZSHBME ... eeeeeee 38
UN@DNENGIT. v, 156  Netzwerk-Port
Motorbetriebsmodus Alarrp akhwergq .................................................. 234
2 DIENZANIEN ... 151 AUSIOSUNG BKHVIETEN ... 234
D-SCRRIE .. rve oo 151 AUSIOSUNGSZANIUNG........oovens 64,235
REVEISEI ...t 151 E_nd|an-E|nste_IIung """""""""""""""""""" 229,234
UDIASE 1., 151 FirMWareversion ..., 238
UN@DNANGIG- .o, 151 ID-Code................... U B IRERE 238
MOotorhiStorie. ........ovveiii i 65 Interne A_uslc.)sungszahlung' """""""""""""" 64,235
Letzter Anlauf —Dauer ...........ccccoeeviiiiiiiiieeen, 68 Kom_munlk_atlonsverl_t_Jst N T'm.eOUt """""""""""" 234
Letzter Anlauf —max. Strom.............ccooviiiiiiiann.. 67 .Konﬂgu_r_atlon B Ausl_osungszahlung """""""" 64, 235
Motoranlaufe ...........oevviiiiiiiiie e 66 N!veau Wgrmegrenzlq;ung """""""""""""""" 75,78
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BEUTIED ... veo oo 72 NTCANAI0G ..o 89
Blockierung ........ooovveiiiiiiiiii 101
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P Ausldsung aktivieren............cooooiiiiiiiniii 232
Auslosungszahlung..........ocoeeiuiiiiiiiinn e, 63
Eﬁgglss::rr?emBeschremung ......................................... 146 Spannungseinbruch
Erweiterungsmodul 36 Neustart S.chwellenwert ........................ 125,127,234
LTMR 2326283133 Neustart Timeout...............ccccceeeeiennnn... 125, 127, 234
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NAIOG ..o e ,
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0t OSSP 237
S SpanNNUNGSMOAUS ......ccvviieiiieeiiiieeie e e e 125
SpannungsunsSymMmMetrie . ........ccoevveieiiiiiieieiieeeeeienn 45
SCheiNIIStUNG .....c.vveveeceeeee e 47 StartzyKIuS. ... 146
Schneller Zyklus Steuerkanale ............oeeiiiiiiiii 139
VErriegelung.........ooouee i 91 Auswahlen ... 140
Verriegelung Timeout...........ccccceeeeeeiiiiiiiinnnn, 91,234 | 141
Schutzfunktionen ............coooiveiiiieeee e 70 Klemmenleiste.................cccccooii, 140
AN ... 71 Netzwerk..........coooi 141
anWenderspezifiSCh ...........cc.cecvveeeieeieeeeeeee e 70  Steuerkreis
AUSIOSUNGEN ..., 71 2-Draht ... 151
Betriebszustande...........oveeeeieeee e 144 3-Draht ..o 151
DIAGNOSE ..o 145,176  Steuerung
INEEIN L. 145,177 Bestellreferenz ... 238
KommuniKation...............cceeevreeieeceeeieee e 177 Direkter Ubergang ...............ccccooinn. 163, 169, 229
Konfiguration .............cceeeveveieeiiiiiiiii 145,176 Grundlagen .........oeviiiiiiieee e 149
L@ISEUNG .....eeveeeeee e, 130 hohenabhangiges Derating.........................coo 245
Leistungsaufnahme ..................................... 145,177 Interne AUSIOSUNG.........viiiiiiiiieiii e 49
Motortemperaturfihler..............c..ccceeveenn..n. 145,177 Interne Auslosungszahlung ... 65
SPaANNUNG ...ccevviieeiii e 112, 145, 177 Interne Temperatur ...........cooooiiiiiiiiii e 50
SHOM. e, 93, 145, 177 Interne Temperatur — Alarm aktivieren .................... 51
Thermisch.........uuviiiiiii e, 74 Max. interne Temperatur.................cooenenn 52,235
Thermische Uberlast.............ccouvieeeveceeeeenn. 145,177  Steuerung — Transfermodus..................cccceeee. 141, 229
Verdrahtung .........ccooveeeeieeeeeeeeeeeeee, 145,176  Steuerung lokal
SChWETANIAUS ..o 99 Kanaleinstellung ...............cccoos 229
Ausldseschwellenwert..........ccc.occeveeen. 100, 146, 230 Steuerungsverdrahtung..........cccoooeiiiiiiiiiiinieeee, 151
Ausldsetimeout.............coeiiiiiiinnnnn. 81, 100, 146, 230 Strom
Auslésung aktivieren..................cccooevviiiinnnn. 100, 230 Mittelwert ... 41
Auslosungszahlung..........ccceeviiiiiiiieeeiiiinnnnn, 63, 235 Phasenunsymmetrie .........c....ooooiiiiiiiiiiinieccnn, 227
Spannung Strom Phasenumkehr.............ccoooiii 98
L1-L2 e 45, 227 Auslosung aktivieren ... 99, 230
L2-L3 e, 45,227 AUSIOSUNGSZANIUNG.......ooiiiis 63
G Ty PR 45, 227 Phasensequenz............cocooviiiii 99
Y = V=Y RS 46,227  Strom Phasenunsymmetrie...................cccceeenee 65, 93
Phasenunsymmetrie ............cccccooveveeeel. 227 Alarm aktivieren.........cccooooviiini, 95, 230
Spannung — Phasenunsymmetrie.......................uue.... 45 Alarmschwellenwert.................ccooiiiiin. 95, 230
Spannung — Phasenverlust..................cooccvuveeeeeenn. 115 Ausldseschwellenwert.............cccoeeeviiiiiiiiiinnnn, 95, 230
Alarm aktiVieren.........ooooeuieeeee e 117 Auslosetimeout Anlauf ...........cccooooiii, 95, 230
AUSIBSELIMEOUL........ccvveieiieiieciieeie e 117 Auslésetimeout in Betrieb ... 95, 230
Auslosung aktivieren............ccc.ooeeeeeveeeeeeeeeeene 117 AuslOsung aktivieren............ccccceeeiiiiiieiinii, 95, 230
Spannung Phasenumkehr ..............ccc.vvvvevvveeeeeennene. 118 Auslésungszahlung.........cccooveiiiiiiiiiiie 63, 235
Ausldésung aktivieren................ooooeeviiiiiinnnnn. 119, 232 N0 e 236
Auslésungszahlung...........ccccceiiiiiiiiineanin. 63, 98, 118 D= e 237
Spannung Phasenunsymmetrie ......................... 65, 112 Strom Phasenverlust ... 96
Alarm aktiVIeren.........ooeeee e 115, 232 Alarm aktivieren..............ccooeeis 97, 230
AlarmschwellenWert .............ccoeeeeeeeeeeeeeennnn 115, 232 Auslosung aktivieren.................cocco, 97, 230
Ausléseschwellenwert..........ccooeveeeieeiiinnann... 115, 232 Auslésungszahlung.........coooeviiiiiiii e 63
Auslosetimeout Anlauf .........ooeeveeieiiiieen. 115, 232 TiMEOUL. ..., 97, 230
Auslésetimeout in Betrieb ............ccoceeeeeee.... 115,232  Strommittelwert
Auslosung aktivieren................ocooeeeiiiiinnn, 115, 232 N=0 e 236
Auslosungszahlung............cccceeeeeeeeeeiiiiiiiiin, 63, 235 L 237
N0 e 236 Verhaltnis ... 42,227
D= ettt 237  Strommittelwert — Verhéltnis............................. 65, 224
Spannung Phasenverlust Stromphasenunsymmetrie............cccccoeeeviieiiieeennn.n. 42
Alarm aktivieren............cccccooeceeeeeeiee e 232  Stromverhaltnis
AUSIOSEHIMEOUL ..., 232 g 38
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L e 39 Alarmschwellenwert.............cccooiiiiiiinnn... 106, 231
I 38 Ausloseschwellenwert............ccceeveiiiinennnn. 106, 231
System Auslosetimeout...........cooveiiiiiii e, 106, 231
AUSIOSUNG ... 224 Ausldésung aktivieren............co.ocoiiiiinnn 106, 231
BN 224 AuSIOSUNGSZAhIUNG........iiiiiic e, 63
Systembereit.........cooooii 69 Unterleistung .......ooooveiiiiiii 130
System- und Gerateliberwachung Alarm aktivieren..........ccoooovviiiieiiiiin e, 132, 233
AUSIOSUNGEN ... 49 Alarmschwellenwert..............ccocoiiiiiinnn.. 132, 233
System- und Gerateliberwachungsauslésungen Ausldseschwellenwert..............coiiiiiiinnnnn. 132, 233
Steuerbefehl — Diagnose-Auslésungen................... 52 Auslésetimeout..........ccoccevveiiiiiiii 132, 233
Systembetriebsstatus ...........cccocoiiiiiii 68 Auslosung aktivieren.........cccooooeviiiieeinn. 132, 233
Mindestverzdgerung ...........ccoeeeeeieeiiiieiiieeeeeeeen 69 AuSIOSUNGSZENIUNG.......uiiiiiii e 63
Motorstatus ..........ooveiiiiiii 69 Unterleistungsfaktor ...........ccoooooiiiiiiiiiiii 134
Alarm aktivieren..........cccooceiiiiiiiiiee, 135, 233
Alarmschwellenwert.............cccocoeiiiiiiinnnn... 135, 233
T Ausldseschwellenwert.................c.ccocveuenen.... 135, 233
. s Auslosetimeout..........ccoviviiiii 135, 233
Technische Spezifikationen Auslésung aktivieren 135. 233
LTME-Erweiterungsmodul ............oooooiovnniiiennnnnns 245 AUSIBSUNGSZANIUNG. ......ovvoooeeeeoeeee oo, B3
LTMR-CONMrOller ..o, 243 UNterspannung ........cc.uieeeiiiiiieeieeiee e 119
TeSys T AIQM BKEVIETEN ..o 120, 232
Motqrman@gementsystem """"""""""""""""""" 12 Alarmschwellenwert.............ccooooiiiiiinnnnn. 120, 232
ThXIrmlsche Uberlast ........oovveniiii ;g Ausléseschwellenwert.................__ " 120, 232
Alg:m S 25 530 AUSIBSEHMEOUL ..o 120, 232
"""""""""""""""""""""""" ’ Ausldsung aktivieren................coeeeieeennnn. 120, 232
Alarmschwellenwert......................o. 78, 81, 230 Auslésungszahlung 63. 235
ABIIZEIUNG .- 83, 78,81, 235 UntorStrom ... 103
Auslgsung ........................ PRSI 78 Alarm aktivieren ... 104, 231
Ausldsung — festgelegtes Timeout.................. 81, 230 Alarmschwellenwert 104. 231
Auslésung — Riicksetzen Timeout ........................ 176 Ausléseschwellenwe}t- """""""""""""""""" 104’ 231
Auslésung — Rlcksetzmodus...........ccccevvvveinnnnnne. 175 Auslésetimeout...... ... 104’ 231
ﬁus:ésung —kRUcksetzschweIIenwert ....... 78, 1;2 ggg Aeloeong aktiv'ié;éﬁ ..................................... 104, o
uslésung aktivieren..............cocoeiieiiiiiinnennns , B ayg T ’
AUSIBSUNGSZANILNG..ooooeeemmmmmmnrerrrreeeeee 63. 78, 81, 235 Auslésungszahlung...........occoiiiiiiiiiiiinne, 63, 235
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