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Gefahr! - Gefahrliche elektrische Spannung!

e  Gerédt spannungsfrei schalten.

e Gegen Wiedereinschalten sichern.

e Spannungsfreiheit feststellen.

e Erden und kurzschliefRen.

e Benachbarte, unter Spannung stehende Teile abdecken oder abschranken.

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

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

e Achten Sie bei Installationsarbeiten darauf, dass Sie sich statisch entladen, bevor Sie das Gerét beriihren.

e Die Funktionserde (FE, PES) muss an die Schutzerde (PE) oder den Potenzialausgleich angeschlossen wer-
den.

e Die Ausfuhrung dieser Verbindung liegt in der Verantwortung des Errichters.

e Anschluss- und Signalleitungen sind so zu installieren, dass induktive und kapazitive Einstreuungen keine
Beeintrachtigung der Funktionen verursachen.

e Damit ein Leitungs- oder Aderbruch auf der Signalseite nicht zu undefinierten Zustanden fiihren kann, sind
hard- und softwareseitig entsprechende Sicherheitsvorkehrungen zu treffen.

e Schwankungen bzw. Abweichungen der Netzspannung vom Nennwert diirfen die in den technischen Daten
angegebenen Toleranzgrenzen nicht (iberschreiten, andernfalls sind Funktionsausfille und Gefahrenzu-
stdnde nicht auszuschlieRen.

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

e Einbaugerate fur Gehduse oder Schranke diirfen nur im eingebauten Zustand betrieben und bedient wer-
den.

e An Orten, an denen auftretende Fehler Personen- oder Sachschaden verursachen kbnnen, miissen externe
Vorkehrungen getroffen werden, die auch im Fehler- oder Storfall einen sicheren Betriebszustand gewahr-
leisten beziehungsweise erzwingen (z. B. durch unabhéangige Grenzwertschalter, mechanische Verriegelun-
gen usw.).

e Wahrend des Betriebs kdnnen die Frequenzumrichter heiRe Oberflachen besitzen.

e Das unzulassige Entfernen der erforderlichen Abdeckung, die unsachgemaRe Installation und falsche Be-
dienung von Motor oder Frequenzumrichter, kann zum Ausfall des Gerats fiihren und schwerste gesund-
heitliche Schaden oder Materialschdaden verursachen.

e Bei Arbeiten an unter Spannung stehenden Frequenzumrichter sind die geltenden nationalen Unfallverhi-
tungsvorschriften (z. B. BGV A3) zu beachten.

e Die elektrische Installation ist nach den einschlagigen Vorschriften durchzufiihren (z. B. Leitungsquer-
schnitte, Absicherungen, Schutzleiteranbindung).

e Alle Arbeiten zum Transport, zur Installation, zur Inbetriebnahme und zur Instandhaltung dirfen nur von
qualifiziertem

e  Fachpersonal durchgefiihrt werden (IEC 60364 bzw. HD 384 oder DIN VDE 0100 und nationale Unfallverhi-
tungsvorschriften beachten).

e Anlagen, in die Frequenzumrichter eingebaut sind, miissen ggf. mit zusitzlichen Uberwachungs- und
Schutzeinrichtungen gemaR den jeweils giiltigen Sicherheitsbestimmungen, z. B. Gesetz lUber technische
Arbeitsmittel, Unfallverhitungsvorschriften usw. ausgeristet werden.

e Wahrend des Betriebs sind alle Abdeckungen und Tiiren geschlossen zu halten.

e Der Anwender muss in seiner Maschinenkonstruktion MaBnahmen beriicksichtigen, die die Folgen bei
Fehlfunktion oder Versagen des Frequenzumrichters (Erh6hung der Motordrehzahl oder plotzliches Ste-
henbleiben des Motors) begrenzen, so dass keine Gefahren fiir Personen oder Sachen verursacht werden
kénnen, z. B.: — Weitere unabhingige Einrichtungen zur Uberwachung sicherheitsrelevanter GroRen (Dreh-
zahl, Verfahrweg, Endlagen usw.). Elektrische oder nichtelektrische Schutzeinrichtungen (Verriegelungen
oder mechanische Sperren) systemumfassende Malnahmen. Nach dem Trennen der Frequenzumrichter
von der Versorgungsspannung dirfen spannungsfihrende Gerateteile und Leistungsanschliisse wegen
moglicherweise aufgeladener Kondensatoren nicht sofort beriihrt werden. Hierzu sind die entsprechenden
Hinweisschilder auf dem Frequenzumrichter zu beachten.
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Gewabhrleistungsausschluss und Haftungsbeschrankung

Die Informationen, Empfehlungen, Beschreibungen und Sicherheitshinweise in diesem Dokument
basieren auf den Erfahrungen und Einschatzungen der Eaton Corp. Und beriicksichtigen moglicher-
weise nicht alle Eventualitaten.

Wenn Sie weitere Informationen bendtigen, wenden Sie sich bitte an ein Verkaufsbiro von Eaton.
Der Verkauf der in diesen Unterlagen dargestellten Produkte erfolgt zu den Bedingungen und Kondi-
tionen, die in den entsprechenden Verkaufsrichtlinien von Eaton oder sonstigen vertraglichen Ver-
einbarungen zwischen Eaton und dem Kaufer enthalten sind. Es existieren keine Abreden, Vereinba-
rungen, Gewahrleistungen ausdriicklicher oder stillschweigender Art, einschlieRlich einer Gewahr-
leistung der Eignung fir einen bestimmten Zweck oder der Marktgangigkeit, auBer soweit in einem
bestehenden Vertrag zwischen den Parteien ausdriicklich vereinbart. Jeder solche Vertrag stellt die
Verpflichtung von Eaton abschlieBend dar.

Der Inhalt dieses Dokumentes wird weder Bestandteil eines Vertrages zwischen den Parteien noch
fiihrt er zu dessen Anderung. Eaton (ibernimmt gegeniiber dem Kiufer oder Nutzer in keinem Fall
eine vertragliche, deliktische (einschlieRlich Fahrlassigkeit), verschuldensunabhéngige oder sonstige
Haftung fir auBergewohnliche, indirekte oder mittelbare Schaden, Folgeschaden bzw. —verluste ir-
gendeiner Art — unter anderem einschlieRlich, aber nicht beschrankt auf Schaden an bzw. Nutzungs-
ausfalle von Geraten, Anlagen oder Stromanlagen, von Vermogensschaden, Stromausfallen, Zusatz-
kosten in Verbindung mit der Nutzung bestehender Stromanlagen, oder Schadensersatzforderungen
gegeniber dem Kaufer oder Nutzer durch deren Kunden — infolge der Verwendung der hierin enthal-
tenen Informationen, Empfehlungen und Beschreibungen. Wir behalten uns Anderungen der in die-
sem Handbuch enthaltenen Informationen vor. Fotos und Abbildungen dienen lediglich als Hinweis
und begriinden keine Verpflichtung oder Haftung seitens Eaton.
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1 Allgemeines
Die Frequenzumrichter der Reihe PowerXL™ DG1 besitzen zwei interne PID-Regler, die es erlauben,

die Drehzahl der angeschlossenen Motoren in Abhangigkeit von ProzessgréRen, wie z.B. Druck oder
Temperatur zu regeln.

Dieser Applikationshinweis beschreibt
e die Funktion der spezifischen Parameter
e die Arbeitsweise des Reglers
e Anwendungsbeispiele

Grundsatzlicher Aufbau:

—»| Feedforward

- sollwert INV M32 PID1 FehlerWert P10.20 (P11.20) =&
P10.8 (M37 PID2 FehlerWert) P10.19 (P11.19) » A C
M30 PID1 Sollwert __—— (Pll:'g) s i
(M35 PID2 Sollwert) v ; PID 4 ;
O A = —>O—— ———>
A \ Drehzahlsollwert
“hg, M31 PID1 Istwert M33 PID1 Ausgang
(M36 PID2 Istwert) (M38 PID2 Ausgang)
—> Istwert

Es handelt sich um PID-Regler mit
e separat einstellbaren Verstarkungen und Zeitkonstanten
e Sollwert- und Istwertkreis mit Anpassungsmaglichkeiten an die unterschiedlichen Signale
e Feedforwardkreis zur Verbesserung der Reaktionszeiten
e der Moglichkeit, die Regelabweichung zu invertieren
e Totband fiir einen stabilen Betrieb bei kleinen Regelabweichungen
e Standby-Betrieb (Sleep-Modus)

Die hier beschriebenen Funktionen beziehen sich auf eine Version der Applikationssoftware ab
1.0.2.0032 (siehe Parameter P21.2.3). Sie sind in den folgenden Applikationen (P21.1.2) verfiigbar:

P21.1.2 Applikation PID-Regler PID1 | PID-Regler PID2
0 Standard Nein Nein
1 Multi-Pumpen Ja Nein
2 Multi-PID Ja Ja
3 Universal Ja Ja

Die beiden Regler sind gleich aufgebaut. Die Angaben in diesem Applikationshinweis beziehen sich
auf den PID-Regler PID1, dessen Parameter sich im Menu 10 befinden (P10. ...). Die Beschreibungen
gelten analog fiir den PID-Regler PID2. Die Parameter fiir diesen Regler befinden sich im Menu 11
(P11...).
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2 Reglerfreigabe

Zum Betrieb des PID-Reglers muss dieser freigegeben werden. Die Quelle fiir die Freigabe bestimmt
P3.13 bzw. P3.14. Bei einem gesperrten Regler sind die Werte fiir Sollwert, Istwert, Fehlerwert und der
Ausgangswert des Reglers gleich Null (M30 bis M33 bzw. M35 bis M38). Der Status wird Gber M34 ,PID1
Status” bzw. M39 ,PID2 Status” angezeigt.

Quelle P3.13 Status Anzeige M34
bzw. P3.14 bzw. M39

Low Regler gesperrt gestoppt (0)
HIGH Regler freigegeben in Betrieb (1)

Parameter Name Wertebereich Werk
P3.13 PID1 freigeben DI = AUS (0) 1
(P3.14) (PID2 freigeben) DI = AN (1)

DI1 (2)

DI2 (3)

DI3 (4)

D14 (5)

DI5 (6)

DI6 (7)

D17 (8)

DI8 (9)

DI101 (10

DI102 (11

DI103 (12

DI101 (13

DI102 (14

DI103 (15

DI104 (16

DI105 (17

DI106 (18

DI201 (19

DI202 (20

DI203 (21

DI201 (22

DI202 (23

DI203 (24

DI204 (25

DI205 (26

DI1206 (27) (Di6 auf DXG-EXT-6DI, Slot B)

Timerl Kanal (28)

Timer2 Kanal (29)

Timer3 Kanal (30)

RO1 Funktion (31)

RO2 Funktion (32)

RO3 Funktion (33)

VO1 Funktion (34)

VO2 Funktion (35)

(DI1 auf DXG-EXT-3DI3DO1T, Slot A)
(D12 auf DXG-EXT-3DI3DO1T, Slot A)
(D13 auf DXG-EXT-3DI3DO1T, Slot A)
(D11 auf DXG-EXT-6DI, Slot A)

(D12 auf DXG-EXT-6DI, Slot A)

(D13 auf DXG-EXT-6DI, Slot A)

(D14 auf DXG-EXT-6DI, Slot A)

(DI5 auf DXG-EXT-6DI, Slot A)

(D16 auf DXG-EXT-6DI, Slot A)

(D11 auf DXG-EXT-3DI3DO1T, Slot B)
(D12 auf DXG-EXT-3DI3DO1T, Slot B)
(D13 auf DXG-EXT-3DI3DO1T, Slot B)
(D11 auf DXG-EXT-6DI, Slot B

(D12 auf DXG-EXT-6DI, Slot B

)
)
(DI3 auf DXG-EXT-6DI, Slot B)
(D14 auf DXG-EXT-6DI, Slot B)

)

(D15 auf DXG-EXT-6DI, Slot B

— . e . — ~— — — e . ~—— — — — — ~— ~— —
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3 Sollwertkreis

P10.49 (P11.49) — PID ... Sollwert 1 CompMax

o
3 o
P10.14 (P11.14) — PID ... Sollwert 1 Quelle pigag. L2 —{un =
P10.15 (P11.15) = PID ... Sollwert 1 Min fmax — fmin g
P10.16 (P1116) — PID ... Sollwert 1 Max __P10.48 (P1148) — 1 2:
} PID ... Sollwert 1 Comp = £
»  Sollwert1 »( ) > x é
MUL ]
_ o :
— @5 P10.13(P11.13)
P10.22 (P11.22) = PID... Sollwert 1 Boost & —
. > \ C j —p
P10.31 (P11.31) = PID... Sollwert 2 Boost
—_—
MUL M30 PID1 Sollwert
» Sollwert2 >0 > (M35 PID2 Sollwert)
'\f P10.50 (P11.50) —

P10.23 (P11.23) — PID . Sollwert 2 Quelle. Y722 Sollwert2 Comp

P10.24 (P11.24) = PID ... Sollwert 2 Min B fout — fmin
P10.25 (P11.25) = PID ... Sollwert 2 Max ' fmax — fmin |

P10.51 (P11.51) = PID ... Sollwert 2 CompMax

3.1 Auswahl des Sollwert-Kanals und Einstellung der Rampenzeit

Der Sollwertkreis des PID-Reglers besteht aus zwei identisch aufgebauten Kanilen (Sollwert 1 / Soll-
wert 2). Der jeweils aktive Sollwert wird mit einem Digitalsignal ausgewihlt. Bei Anderungen des
Sollwertes bzw. Umschaltung zwischen den Sollwert-Kanalen ist die mit P10-13 (r11.13) eingestellte
Rampe aktiv.

P3-30 ,PID1 Sollwert Auswahl BO“
P3-31 ,PID2 Sollwert Auswahl BO“

Auswahl zwischen den Kanélen Sollwert 1 und Sollwert 2
LOW Signal - Sollwert 1
HIGH Signal - Sollwert 2

P10-13 “PID1 t-acc”
P11-13 “PID2 t-acc”

Rampenzeit fiir den Sollwert. Die hier eingestellte Zeit gilt sowohl bei Erhéhung als auch bei Reduzie-
rung des Sollwertes. Sie bezieht sich auf den Bereich zwischen dem minimalen Sollwert (P10.15 p11.15)
und dem maximalen Sollwert (P10.16 p11.16).

Parameter Name Wertebereich Werk
P3.30 PID1 Sollwert Auswahl BO DI = AUS (0) 0
(P3.31) (PID2 Sollwert Auswahl BO) DI = AN (1)

DI1 (2)

DI2 (3)

DI3 (4)

DI4 (5)

DI5 (6)

DI6 (7)

DI7 (8)

DI8 (9)

DI101 (10) (11 auf DXG-EXT-3DI3DO1T, Slot A)

AP040164DE DG1 PID-Regler Seite 7
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Parameter Name Wertebereich Werk
DI1102 (11) (D12 auf DXG-EXT-3DI3DO1T, Slot A)
DI1103 (12) (D13 auf DXG-EXT-3DI3DO1T, Slot A)
DI1101 (13) (pi1 auf DXG-EXT-6DI, Slot A)
D1102 (14) (D12 auf DXG-EXT-6DI, Slot A)
D1103 (15) (D13 auf DXG-EXT-6DI, Slot A)
D1104 (16) (D14 auf DXG-EXT-6DI, Slot A)
DI105 (17) (pi5 auf DXG-EXT-6DI, Slot A)

)

)

)

)

)

)

DI106 (18) (pi6 auf DXG-EXT-6DI, Slot A)
DI201 (19) (b1 auf DXG-EXT-3DI3DOLT, Slot B)
DI1202 (20) (D12 auf DXG-EXT-3DI3DO1T, Slot B)
DI203 (21) (DI3 auf DXG-EXT-3DI3DO1T, Slot B)
DI201 (22) (pi1 auf DXG-EXT-6DI, Slot B)
DI1202 (23) (D12 auf DXG-EXT-6DI, Slot B)
DI203 (24) (D13 auf DXG-EXT-6DI, Slot B)
DI204 (25) (D14 auf DXG-EXT-6DI, Slot B)
DI205 (26) (pi5 auf DXG-EXT-6DI, Slot B)
DI1206 (27) (Di6 auf DXG-EXT-6DI, Slot B)
Timerl Kanal (28)

Timer2 Kanal (29)

Timer3 Kanal (30)

RO1 Funktion (31)

RO2 Funktion (32)

RO3 Funktion (33)

VO1 Funktion (34)

VO2 Funktion (35)

P10.13 PID1 t-acc 0-300s 0.00s
(P11.13) (PID2 t-acc)

3.2 Auswahl der Sollwert-Quelle, maximale und minimale Begrenzung

Die beiden unter 3.1 beschriebenen Sollwertkandle bieten die Moglichkeit, unterschiedliche Be-
triebsbedingungen bei der Regelung zu beriicksichtigen. So kann zum Beispiel ein analoger externer
Sollwert (iber den Kanal 1 kommen, wahrend Kanal 2 einen fest eingestellten Wert vorgibt. Die Pa-
rameter P10.14 (p11.14) ,,PID ... Sollwert 1 Quelle” und P10.23 (p11.23) ,,PID ... Sollwert 2 Quelle” legen
fest, wie der jeweilige Wert vorgegeben wird. Dariiber hinaus kann dessen minimaler und maximaler
Wert, getrennt fiir beide Kanile, eingestellt werden.

P10.11,PID1 Sollwert 1 Keypad“
P11.11 ,PID2 Sollwert 1 Keypad“

Sollwert bei P10.14 bzw. P10.23 (p11.14 bzw. P11.23) = PID1 Sollwert 1 Keypad (1) (PiD2 Sollwert 1 Keypad (1)). Der
Prozess-Sollwert ist in diesem Fall eine Konstante.

P10.12 ,PID1 Sollwert 2 Keypad“
P11.12 ,PID2 Sollwert 2 Keypad“

Sollwert bei P10.14 bzw. P10.23 (p11.14 bzw. P11.23) = PID1 Sollwert 2 Keypad (2) (pip2 sollwert 2 Keypad (2)). Der
Prozess-Sollwert ist in diesem Fall eine Konstante.

AP040164DE DG1 PID-Regler Seite 8
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P10.14 ,PID1 Sollwert 1 Quelle”
P11.14 ,PID2 Sollwert 1 Quelle”

Dieser Parameter legt fest, welche Quelle den Sollwert 1 vorgibt.

Nicht verwendet (0): Der Sollwertkanal 1 des Reglers wird nicht benutzt.

PID1 Sollwert 1 Keypad (1): Der Sollwert ist konstant und wird durch P10.11 (p11.11) bestimmt.
(PID2 Sollwert 1 Keypad (1))

PID1 Sollwert 2 Keypad (2): Der Sollwert ist konstant und wird durch P10.12 (p11.12) bestimmt.
(PID2 Sollwert 2 Keypad (2))

Analogeingang 1 (3): Der Sollwert kommt vom Analogeingang Al1l.

Analogeingang 2 (4): Der Sollwert kommt vom Analogeingang Al2.

Analogeingang 101 (5): Der Sollwert vom Analogeingang All auf DXG-EXT-1AI2AO0 in Slot A.
Analogeingang 201 (6): Der Sollwert vom Analogeingang All auf DXG-EXT-1AI2A0 in Slot B.
Eingangsdatenl...8 Wert (7-14)  Der Sollwert wird (iber den Feldbus als Datenwort 1...8 vorgegeben
PID2 Ausgang (15) bei PiD1 Der Sollwert kommt vom Ausgang des PID-Reglers 2.

PID1 Ausgang (15) bei PID2 (Der Sollwert kommt vom Ausgang des PID-Reglers 1.)

P10.15 ,PID1 Sollwert 1 Min“
P11.15 ,PID2 Sollwert 1 Min“

Minimaler Wert des Sollwerts 1. Anwendung siehe Beispiel in Kapitel 6.1.

P10.16 ,,PID1 Sollwert 1 Max“
P11.16 ,PID2 Sollwert 1 Max“

Maximaler Wert des Sollwerts 1. Anwendung siehe Beispiel in Kapitel 6.1.

P10.23 ,,PID1 Sollwert 2 Quelle”
P11.23 ,PID2 Sollwert 2 Quelle”

Dieser Parameter legt fest, welche Quelle den Sollwert 2 vorgibt.

Nicht verwendet (0): Der Sollwertkanal 2 des Reglers wird nicht benutzt.

PID1 Sollwert 1 Keypad (1): Der Sollwert ist konstant und wird durch P10.11 (p11.11) bestimmt.
(PID2 Sollwert 1 Keypad (1))

PID1 Sollwert 2 Keypad (2): Der Sollwert ist konstant und wird durch P10.12 (p11.12) bestimmt.
(PID2 Sollwert 2 Keypad (2))

Analogeingang 1 (3): Der Sollwert kommt vom Analogeingang Al1.

Analogeingang 2 (4): Der Sollwert kommt vom Analogeingang Al2.

Analogeingang 101 (5): Der Sollwert vom Analogeingang Al1l auf DXG-EXT-1AI2AQO in Slot A.
Analogeingang 201 (6): Der Sollwert vom Analogeingang All auf DXG-EXT-1AI2AOQ in Slot B.
Eingangsdatenl...8 Wert (7-14)  Der Sollwert wird (iber den Feldbus als Datenwort 1...8 vorgegeben
PID2 Ausgang (15) bei PiD1 Der Sollwert kommt vom Ausgang des PID-Reglers 2.

PID1 Ausgang (15) bei PID2 (Der Sollwert kommt vom Ausgang des PID-Reglers 1.)

P10.24 ,PID1 Sollwert 2 Min“
P11.24 ,PID2 Sollwert2 Min“

Minimaler Wert des Sollwerts 2. Anwendung siehe Beispiel in Kapitel 6.1.

P10.25 ,PID1 Sollwert 2 Max*“
P11.25 ,PID2 Sollwert 2 Max“

Maximaler Wert des Sollwerts 1. Anwendung siehe Beispiel in Kapitel 6.1.

AP040164DE DG1 PID-Regler Seite 9
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Parameter Name Wertebereich Werk

P10.11 PID1 Sollwert 1 Keypad P10.5 - P10.6, siehe Kapitel 6 0.00
(P11.11) (PID2 Sollwert 1 Keypad) (P11.5-P11.6)
P10.12 PID1 Sollwert 2 Keypad P10.5 - P10.6, siehe Kapitel 6 0.00
(P11.12) (PID2 Sollwert 2 Keypad) (P11.5-P11.6)
P10.14 PID1 Sollwert 1 Quelle Nicht verwendet (0) 1
(P11.14) (PID2 Sollwert 1 Quelle) PID1 Sollwert 1 Keypad (1)

PID1 Sollwert 2 Keypad (2)

Analogeingangl (3)

Analogeingang?2 (4)

Analogeingang 101 (5)

All auf DXG-EXT-1AI2A0 in Slot A

Analogeingang 201 (6)

All auf DXG-EXT-1AI2A0 in Slot B

Eingangsdatenl Wert (7)

Eingangsdaten2 Wert (8)

Eingangsdaten3 Wert (9)

Eingangsdaten4 Wert (10)

Eingangsdaten5 Wert (11)

Eingangsdaten6 Wert (12)

Eingangsdaten7 Wert (13)

Eingangsdaten8 Wert (14)

PID2 Ausgang (15) beiPip1

PID1 Ausgang (15) bei Pip2

Mehrere Antriebe (16)
P10.15 PID1 Sollwert 1 Min -200 % ... 200 % 0.00 %
(P11.15) (PID2 Sollwert 1 Min)
P10.16 PID1 Sollwert 1 Max -200 % ... 200 % 100.00 %
(P11.16) (PID2 Sollwert 1 Max)
P10.23 PID1 Sollwert 2 Quelle wie P10.14 2
(P11.23) (PID2 Sollwert 2 Quelle) (wie P11.14)
P10.24 PID1 Sollwert 2 Min -200% ... 200 % 0.00 %
(P11.24) (PID2 Sollwert 2 Min)
P10.25 PID1 Sollwert 2 Max -200% ... 200 % 100.00 %
(P11.25) (PID2 Sollwert 2 Max)

3.3 Kompensation von Stromungsverlusten
Es kommt vor, dass man die ProzessgrolRe, z.B. den Druck, nicht an der Stelle messen kann, an der

man einen bestimmten Wert haben mochte. Das fiihrt zu Verfalschungen im Regelergebnis.

Beispiel: Der Druck soll an Stelle A einen bestimmten Wert haben, kann aber nur an Stelle B gemes-

sen werden. Zwischen den beiden Fallen liegt eine Strecke von 10 m, auf der Druckverluste entste-

hen. Das heilt, dass der Druck an Stelle B héher sein muss um die Verluste auf der Strecke zwischen

A und B. Der Druckverlust ist nicht immer konstant, sondern hangt von der Férdermenge ab.

Die Geréte der Reihe DG1 bieten die Maoglichkeit, den Druck in Abhangigkeit der Fordermenge (heilt:
abhangig von der Drehzahl des Motors) zu erhéhen, um den Druckverlust auszugleichen.

AP040164DE DG1 PID-Regler
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Sollwertkanal 1:

Aktivieren der Kompensation:
P10.48 ,PID1 Sollwert 1 Comp*“ (p11.48 ,PID2 Sollwert 1 Comp”) = Aktiviert (1)

Einfluss der Kompensation:
P10.49 ,PID1 Sollwert 1 CompMax“ (p11.49 ,PID2 Sollwert 1 CompMax“)
fout — fmin

Kompensation = P10.49 - fm

Sollwertkanal 2:

Aktivieren der Kompensation:
P10.50,,PID1 Sollwert 2 Comp“ (P11.50,PID2 Sollwert 2 comp”) = Aktiviert (1)

Einfluss der Kompensation:
P10.51,,PID1 Sollwert 2 CompMax” (p11.51,PID2 Sollwert 2 CompMax)
fout — fmin

KOmpenSCltiOn = P10.51 - fm

Parameter Name Wertebereich Werk
P10.48 PID1 Sollwert 1 Comp Deaktiviert (0) 0
(P11.48) (PID2 Sollwert 1 Comp) Aktiviert (1)

P10.49 PID1 Sollwert 1 CompMax -200% ... 200 % 0.00 %
(P11.49) (PID2 Sollwert 1 CompMax)

P10.50 PID1 Sollwert 2 Comp Deaktiviert (0) 0
(P11.50) (PID2 Sollwert 2 Comp) Aktiviert (1)

P10.51 PID1 Sollwert 2 CompMax -200% ... 200 % 0.00 %
(P11.51) (PID2 Sollwert 2 CompMax)

3.4 Skalierung des Sollwertes
Es besteht die Moglichkeit, eine Anpassung des Sollwertes durch einen Multiplikationsfaktor vorzu-
nehmen. Siehe auch Blockschaltbild in Kapitel 3.

Sollwertkanal 1: P10.22 ,,PID1 Sollwert 1 Boost” (p11.22,PID2 Sollwert 1 Boost*)
Sollwertkanal 2: P10.31 ,,PID1 Sollwert 2 Boost” (p11.31,PID2 Sollwert 2 Boost*)

Parameter Name Wertebereich Werk
P10.22 PID1 Sollwert 1 Boost 2.2 1.0
(P11.22) (PID2 Sollwert 1 Boost)

P10.31 PID1 Sollwert 2 Boost 2.2 1.0
(P11.31) (PID2 Sollwert 2 Boost)
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4 Istwertkreis

P10.34 (P11.34) — PID... Istwert 1 Quelle
P10.35 (P11.35) = PID... Istwert 1 Min
P10.36 (P11.36) —* PID ... Istwert 1 Max

P10.33 PID1 Istwert Gain

(P11.33 PID2 Istwert Gain)
—» Istwert1l

P10.32 PID1 Istwert Func
(P11.32 PID2 Istwert Func)

" FuNC
(+ /- / -/ min / max) MUL

e

M31 PID1 Istwert
(M36 PID2 Istwert)

A 4

L

—_—p Istwert2

P10.37 (P11.37) = PID ... Istwert 2 Quelle
P10.38 (P11.38) — PID ... Istwert 2 Min
P10.39 (P11.39) — PID... Istwert 2 Max

4.1 Auswahl der Istwert-Quelle, maximale und minimale Begrenzung

Die Gerate der Reihe DG1 besitzen zwei Istwert-Kanale (Istwert 1 und Istwert 2), die einzeln oder
gemeinsam benutzt werden kénnen. Die Verknlipfung bei gemeinsamer Nutzung ist im Kapitel 4.2
beschrieben.

Die Parameter P10.34 (p11.34),,PID ... Istwert 1 Quelle” und P10.37 (p11.37) ,PID ... Istwert 2 Quelle” le-
gen fest, wie der jeweilige Wert vorgegeben wird. Dariber hinaus kann dessen minimaler und maxi-
maler Wert, getrennt fir beide Kanéle, eingestellt werden.

P10.34 ,PID1 Istwert 1 Quelle”
P11.34 ,PID2 Istwert 1 Quelle”

Dieser Parameter legt fest, welche Quelle den Istwert 1 vorgibt.

Nicht verwendet (0): Der Istwert-Kanal 1 des Reglers wird nicht benutzt.

Analogeingang 1 (1): Der Istwert 1 kommt vom Analogeingang Al1.

Analogeingang 2 (2): Der Istwert 1 kommt vom Analogeingang Al2.

Analogeingang 101 (3): Der Istwert 1 kommt vom Analogeingang All auf DXG-EXT-1AI2A0
in Slot A.

Analogeingang 201 (4): Der Istwert 1 kommt vom Analogeingang All auf DXG-EXT-1AI2A0
in Slot B.

Eingangsdatenl...8 Wert (5-12)  Der Istwert 1 wird iber den Feldbus als Datenwort 1...8 vorgege-
ben

PT100 Max Temperatur (13) Der Istwert 1 ist der Maximalwert aus den Temperaturwerten der
angeschlossenen PT100 Sensoren.

PID2 Ausgang (14): Der Istwert 1 kommt vom Ausgang des Reglers PID2.

PID1 Ausgang (14): Der Istwert 1 kommt vom Ausgang des Reglers PID1

PT100-101 ... 103 Temperatur Der Istwert 1 kommt vom PT100-Eingang 1...3 auf DXG-EXT-THER1
(15...17) in Slot A.

PT100-201 ... 203 Temperatur Der Istwert 1 kommt vom PT100-Eingang 1...3 auf DXG-EXT-THER1
(18 ... 20) in Slot B.
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P10.35,PID1 Istwert 1 Min“

P11.35 ,PID2 Istwert 1 Min“

Minimaler Wert des Istwerts 1.

P10.36 ,PID1 Istwert 1 Max“

P11.36 ,PID2 Istwert 1 Max“

Maximaler Wert des Istwerts 1.

P10.37,,PID1 Istwert 2 Quelle”

P11.37 ,PID2 Istwert 2 Quelle”

Dieser Parameter legt fest, welche Quelle den Istwert 2 vorgibt.

Nicht verwendet (0):
Analogeingang 1 (1):
Analogeingang 2 (2):
Analogeingang 101 (3):

Analogeingang 201 (4):

Eingangsdatenl...8 Wert (5-12)

PT100 Max Temperatur (13)

PID2 Ausgang (14):
PID1 Ausgang (14):

PT100-101 ... 103 Temperatur

(15 ... 17)

PT100-201 ... 203 Temperatur

(18 ... 20)

EF.T-N
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Der Istwert-Kanal 2 des Reglers wird nicht benutzt.
Der Istwert 2 kommt vom Analogeingang Al1l.
Der Istwert 2 kommt vom Analogeingang Al2.

Der Istwert 2 kommt vom Analogeingang All auf DXG-EXT-1AI2A0
in Slot A.

Der Istwert 2 kommt vom Analogeingang All auf DXG-EXT-1AI2A0
in Slot B.

Der Istwert 2 wird lGber den Feldbus als Datenwort 1...8 vorgege-
ben.

Der Istwert 2 ist der Maximalwert aus den Temperaturwerten der
angeschlossenen PT100 Sensoren.

Der Istwert 2 kommt vom Ausgang des Reglers PID2.

Der Istwert 1 kommt vom Ausgang des Reglers PID1

Der Istwert 2 kommt vom PT100-Eingang 1...3 auf DXG-EXT-THER1
in Slot A.

Der Istwert 2 kommt vom PT100-Eingang 1...3 auf DXG-EXT-THER1
in Slot B.

P10.38,,PID1 Istwert 2 Min“

P11.38 ,PID2 Istwert 2 Min“

Minimaler Wert des Istwerts 2.

P10.39,,PID1 Istwert 2 Max“

P11.39 ,PID2 Istwert 2 Max“

Maximaler Wert des Istwerts 2.

Parameter

Name

Wertebereich

Werk

P10.34 PID1 Istwert 1 Quelle
(P11.34) (PID2 Istwert 1 Quelle)

Nicht verwendet (0)
Analogeingangl (1)
Analogeingang?2 (2)
Analogeingang 101 (3)
Al1 auf DXG-EXT-1AI2AQ in Slot A
Analogeingang 201 (4)
Al1 auf DXG-EXT-1AI2A0 in Slot B
Eingangsdatenl Wert (5)
Eingangsdaten2 Wert (6)
Eingangsdaten3 Wert (7)
Eingangsdaten4 Wert (8)
Eingangsdaten5 Wert (9)

Eingangsdaten6 Wert (10)
Eingangsdaten7 Wert (11)

AP040164DE DG1 PID-Regler
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Parameter Name Wertebereich Werk

Eingangsdaten8 Wert (12)

PT100 Max Temperatur (13)

PID2 Ausgang (14) bei Pip1

PID1 Ausgang (14) bei Pip2

PT100-101 (15)

R1+/RM1/R1- auf DXG-EXT-THER1 in Slot A

PT100-102 (16)

R2+/RM2/R2- auf DXG-EXT-THER1 in Slot A

PT100-103 (17)

R3+/RM3/R3- auf DXG-EXT-THER1 in Slot A

PT100-201 (18)

R1+/RM1/R1- auf DXG-EXT-THER1 in Slot B

PT100-202 (19)

R2+/RM2/R2- auf DXG-EXT-THER1 in Slot B

PT100-203 (20)

R3+/RM3/R3- auf DXG-EXT-THER1 in Slot B
P10.35 PID1 Istwert 1 Min -200 % ... 200 % 0.00 %
(P11.35) (PID2 Istwert 1 Min)
P10.36 PID1 Istwert 1 Max -200 % ... 200 % 100.00 %
(P11.36) (PID2 Istwert 1 Max)
P10.37 PID1 Istwert 2 Quelle wie P10.34 1
(P11.37) (PID2 Istwert 2 Quelle) (wie P11.34)
P10.38 PID1 Istwert 2 Min -200% ... 200 % 0.00 %
(P11.38) (PID2 Istwert 2 Min)
P10.39 PID1 Istwert 2 Max -200% ... 200 % 100.00 %
(P11.39) (PID2 Istwert 2 Max)

4.2 Verknupfung der Istwert-Kandle 1 und 2
Zur Ruckfiihrung der Prozessgrofie bendtigt der PID-Regler einen Istwert. In den meisten Fallen han-
delt es sich hierbei um ein einzelnes Signal. Abhdngig vom Anwendungsfall und der Regelstrecke

kann es von Vorteil sein, die ProzessgréBe an mehreren (im Falle von DG1 bis zu zwei) Stellen zu

messen und sie entsprechend zu verkniipfen, bevor sie als Istwert dem PID-Regler zugefiihrt wird.

Wie die Riickfihrung der ProzessgrofRe an den Regler erfolgt, bestimmt die Einstellung von Parame-

ter P10.32,,PID1 Istwert Func” (p11.32 PiD2 Istwert Func). Dabei ist zu beachten, dass unter Umstanden eine

Skalierung des Signals mit P10.33 (p11.33) erforderlich ist.

Beispiel: Wenn P10.32 = 4 ist, werden die Signale von Istwert-Quelle 1 und Istwert-Quelle 2 addiert.
Wenn beide Signale 100 % haben, dann ist das Ergebnis 200 %. Um die Vergleichbarkeit mit dem
Sollwert wieder herzustellen, ist das Ergebnis mit P10.33 = 50 % anzupassen.

P10.32 ,PID1 Istwert Func”
P11.32 ,PID2 Istwert Func”

Quellel (0)

Sqrt (Quellel) (1)

Sqrt (Quellel — Quelle2) (2)

Der Istwert entspricht dem mit P10.34 (p11.34) definierten Sig-

nal.

Der Istwert entspricht der Wurzel des Signals von Quellel.
Beispiel: Quellel = 100 %
Istwert = V100 = 10 %

Istwert = V(100 - 75) = V25 =5 %

Der Istwert entspricht der Wurzel von (Quellel - Quelle2).
Beispiel: Quellel = 100 %, Quelle2 =75 %

AP040164DE DG1 PID-Regler
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Sqrt (Quellel) + Sgrt (Quelle2) (3) Der Istwert entspricht der Summe der Wurzeln aus Quellel
und Quelle2.
Beispiel: Quellel = 100 %, Quelle2 = 100 %
Istwert = V100 + V100 = 10 + 10 = 20 %

Quellel + Quelle2 (4) Der Istwert entspricht der Summe aus Quellel und Quelle2.
Beispiel: Quellel = 100 %, Quelle2 = 100 %
Istwert = 100 + 100 = 200 %

Quellel — Quelle2 (5) Der Istwert entspricht der Differenz von Quellel — Quelle2.

Min (Quellel, Quelle2) (6) Der Istwert entspricht dem kleineren der beiden Werte von
Quellel und Quelle2.
Beispiel: Quellel = 20 %, Quelle2 = 50 %
Istwert =20 %

Max (Quellel, Quelle2) (7) Der Istwert entspricht dem groReren der beiden Werte von
Quellel und Quelle2.
Beispiel: Quellel = 20 %, Quelle2 = 50 %
Istwert =50 %

Mittelwert (Quellel, Quelle2) (8) Der Istwert entspricht dem Mittelwert der Werte von Quellel
und Quelle2.
Beispiel: Quellel = 30 %, Quelle2 = 60 %
Istwert = (30 +60)/2=45%

Parameter Name Wertebereich Werk
P10.32 PID1 Istwert Func Quellel (0) 0
(P11.32) (PID2 Istwert Func) Sqrt (Quellel) (1)

Sqgrt (Quellel — Quelle2) (2)

Sqrt (Quellel) + Sqrt (Quelle2) (3)
Quellel + Quelle2 (4)

Quellel — Quelle2 (5)

Min (Quelle1, Quelle2) (6)

Max (Quellel, Quelle2) (7)
Mittelwert (Quellel, Quelle2) (8)

4.3 Skalierung des Istwertes
Es besteht die Mdoglichkeit, eine Anpassung des Istwertes durch einen Multiplikationsfaktor vorzu-
nehmen. Siehe auch Blockschaltbild in Kapitel 4.

P10.33 ,,PID1 Istwert Gain“ (p11.33,PID2 Istwert Gain)

Parameter Name Wertebereich Werk
P10.33 PID1 Istwert Gain -1000 % ... +1000 % 100.0 %
(P11.33) (PID2 Istwert Gain)
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5 PID-Regler

M32 PID1 FehlerWert
(M37 PID2 FehlerWert)

“&0.1 (P11.1) PID...Kp

P-Anteil

|l
et | (iﬂi)
M30 PID1 Sollwert . ‘
; P10.2 (P11.2) PID... T
(M35 PID2 Sollwert) ; ( ) i
Y ; I-Anteil v
§— il * g
y \ >
N M31 PID1 Istwert P10.3 (P11.3) PID...Kd
(M36 PID2 Istwert) D-Anteil

:J_—

P- I- und D-Anteil sind getrennt voneinander einstellbar.

P10.1,PID1 Kp“
P11.1,PID2 Kp”

Proportionalverstarkung

P10.2 ,PID1 Ti“
P11.2,PID2 Ti"

Integrationszeitkonstante

P10.3,PID1 Kd“
P11.3,PID2 Kd”

Differentialverstarkung

EF.T-N
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Parameter Name Wertebereich Werk
P10.1 PID1 Kp 0..200% 100 %
(P11.1) (PID2 Kp)

P10.2 PID1 Ti 0..600s 1.00s
(P11.2) (PID2 Ti)
P10.3 PID1 Kd 0..100% 0.00 %
(P11.3) (PID2 Kd)

5.1 Einstellen der Reglerparameter

Mit den im Kapitel 5 beschriebenen Parametern kann man das Verhalten des Reglers an die Strecke

anpassen. Dabei ist wie folgt vorzugehen (Parameternummern beziehen sich auf PID1).

e ,PID1Kp“(P10.1) auf 0 % und ,PID1 Ti“ (P10.2) auf 20 s einstellen.

e Starten Sie den Frequenzumrichter und lberprifen Sie, dass der geforderte Sollwert schnell

erreicht wird und der Betrieb stabil verlduft.

e Ist dies nicht der Fall, muss P10.1 so weit erhoht werden, bis der Istwert anfangt, dauerhaft
zu schwingen. Beim Auftreten der Schwingung ist P10.1 leicht zu reduzieren, um das Schwin-

gen zu eliminieren.

e Der gefundene Wert von P10.1 ist nun auf die Halfte zu reduzieren, wahrend die Integrati-
onszeitkonstante Ti (P10.2) reduziert wird, bis der Istwert wieder anfangt zu schwingen.

AP040164DE DG1 PID-Regler
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e P10.2 so weit erhdhen, bis die Schwingung des Istwertes aufhort. Der so gefundene Wert ist

mit 1.2 zu multiplizieren, um den finalen Einstellwert zu erhalten.

e Falls das Istwertsignal eine Storung mit hoherer Frequenz aufweist, ist die Filterzeitkonstante

des Eingangs zu erhohen.

e Die unten stehende Tabelle hilft bei weiteren OptimierungsmaBnahmen.

MaRnahme

Anstiegszeit

Uberschwinger

Ausregelzeit

Bleibende
Regelabweichung

(Rise Time) (Overshoot) (Settling Time) (Steady State Error)
PID Kp wird erhoht wird reduziert wird grolSer kein Einfluss wird kleiner
PID Ti wird erhoht wird reduziert wird grolSer wird verlangert wird eliminiert
PID Kd wird erh6ht kein Einfluss wird kleiner wird verkdirzt kein Einfluss
Peak
Time
0.50 T T
Overshoot 040: i
Desired _| Steady State

Amplitude

SettlingTime

- Error

Rise Time

Definition

Anstiegszeit

Zeit, die der Ausgang bendtigt, um 90 % des geforderten Wertes zu
erreichen

Uberschwinger

Unterschied zwischen dem Spitzenwert (Peak) und dem Wert bei
stationdarem Betrieb

Ausregelzeit

Zeit, die das System benétigt, um in einen stabilen Zustand zu
kommen

Bleibende Regelabweichung

Unterschied zwischen dem Wert bei stationdrem Betrieb und dem
geforderten Wert

AP040164DE DG1 PID-Regler
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5.2 Invertieren der Regelabweichung

P In den meisten Anwendungsfallen soll das Ansteigen des Istwer-
T 7 tes zu einer Reduzierung des Wertes am Reglerausgang fihren.
£ Beim Anstieg des Drucks im Beispiel links, muss die Motordreh-
zahl reduziert werden, um den gewiinschten Druck zu erhalten

4 = direkter Betrieb

Drucksensor

g Es gibt jedoch auch Anwendungen, in denen der Anstieg des
- Istwertes zu einer Erhdhung des Ausgangswertes fiihren soll.
Beispiel ist hier eine Temperaturregelung, bei der die Tempera-
tur als Istwert erfasst wird und der Frequenzumrichter einen
L Liftermotor steuert. Wenn die Temperatur zu hoch wird, muss
auch die Lifterdrehzahl erhoht werden, damit es nicht zu einer

—

By

Heizelement

Ubertemperatur kommt = Invertierter Betrieb.

Das Verhalten des Reglers wird mit dem Parameter P10.8 ,,PID1 Delta Invertieren” (p11.8 ,PID2 Delta Inver-
tieren”) festgelegt. Siehe auch Bild in Kapitel 5.

P10.8 (p11.8) = Nicht invertiert (0) @  Ein Anstieg des Istwertes flihrt zu einer Reduzierung der Mo-

tordrehzahl.
P10.8 (p11.8) = Invertiert (1) — Ein Anstieg des Istwertes fihrt zu einer Erhéhung der Motor-
drehzahl.
Parameter Name Wertebereich Werk
P10.8 PID1 Delta Invertieren Nicht invertiert (0) 0
(P11.8) (PID2 Delta Invertieren) Invertiert (1)
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5.3 Feedforward (Vorsteuerung)

P10.42 (P11.42) — PID ... Feedforward 1 Quelle
P10.43 (P11.43) — PID ... Feedforward 1 Min

P10.44 (P11.44) — PID ... Feedforward 1 Max
P10.41 PID1 Feedforward Gain

(P11.41 PID2 Feedforward Gain)

———————p Feedforward 1

P10.40 PID1 Feedforward Func
(P11.40 PID2 Feedforward Func)

*  Func O
k(+/./'/min/ma7<] 5 MUL \

Feedforward

————————3! Feedforward 2

P10.45 (P11.45) = PID ... Feedforward 2 Quelle
P10.46 (P11.46) — PID ... Feedforward 2 Min
P10.47 (P11.47) — PID ... Feedforward 2 Max

Das Feedforward-Signal (Vorsteuerung) wird zum Ausgangssignal des PID-Reglers hinzu addiert. Der
Anzeigewert M33 ,PID1 Ausgang” (m3s ,PiD2 Ausgang®) beinhaltet die Addition der beiden Werte. Siehe
auch Bild in Kapitel 1. Feedforward wird benutzt, um eine kiirzere Reaktionszeit des Reglers zu errei-
chen. Das geschieht durch direkte Vorgabe z.B. des Drehzahlsollwertes durch das Feedforward-
Signal. Der Regler selbst braucht dann nur noch eventuelle Abweichungen zwischen Soll- und Istwert
auszuregeln und kann daher mit héheren Verstarkungswerten arbeiten. Es ist zu beachten, dass der
Sollwert fiir den PID-Regler nicht zwangslaufig proportional zur Drehzahl des Motors ist. Diese An-
passung kann mit dem Parameter P10.40 ,PID1 Feedforward Func” (p11.40 ,PID2 Feedforward Func”) vOrge-
nommen werden. Hier besteht auch die Moglichkeit, zwei Signale miteinander zu verknipfen
(Feedforward 1 und Feedforward 2). Siehe Kapitel 5.3.2.

5.3.1 Auswahl der Feedforward-Quelle, maximale und minimale Begrenzung

Die Geréate der Reihe DG1 besitzen zwei Feedforward-Kanéle (Feedforward 1 und Feedforward 2), die
einzeln oder gemeinsam benutzt werden kénnen. Die Verknlpfung bei gemeinsamer Nutzung ist im
Kapitel 5.3.2 beschrieben.

Die Parameter P10.42 (p11.42) ,,PID ... Feedforward 1 Quelle“ und P10.45 (p11.45) ,,PID ... Feedforward 2
Quelle” legen fest, wie der jeweilige Wert vorgegeben wird. Dariliber hinaus kann dessen minimaler
und maximaler Wert, getrennt fiir beide Kanale, eingestellt werden.

P10.42 ,PID1 Feedforward 1 Quelle”
P11.42 ,PID2 Feedforward 1 Quelle”

Dieser Parameter legt fest, welche Quelle das Feedforward-Signal 1 vorgibt.

Nicht verwendet (0): Das Feedforward-Signal 1 des Reglers wird nicht benutzt.
Analogeingang 1 (1): Das Feedforward-Signal 1 kommt vom Analogeingang Al1.
Analogeingang 2 (2): Das Feedforward-Signal 1 kommt vom Analogeingang Al2.
Analogeingang 101 (3): Das Feedforward-Signal 1 kommt vom Analogeingang All auf DXG-

EXT-1AI2A0 in Slot A.
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Analogeingang 201 (4): Das Feedforward-Signal 1 kommt vom Analogeingang All auf DXG-
EXT-1AI2AQ in Slot B.

Eingangsdatenl...8 Wert (5-12) Das Feedforward-Signal 1 wird lber den Feldbus als Datenwort
1...8 vorgegeben

PT100 Max Temperatur (13) Das Feedforward-Signal 1 ist der Maximalwert aus den Tempera-
turwerten der angeschlossenen PT100 Sensoren.

PID2 Ausgang (14): Das Feedforward-Signal 1 kommt vom Ausgang des Reglers PID2.

PID1 Ausgang (14): Der Istwert 1 kommt vom Ausgang des Reglers PID1

PT100-101 ... 103 Temperatur Das Feedforward-Signal 1 kommt vom PT100-Eingang 1..3 auf

(15...17) DXG-EXT-THER1 in Slot A.

PT100-201 .. 203 Temperatur Das Feedforward-Signal 1 kommt vom PT100-Eingang 1..3 auf

(18 ... 20) DXG-EXT-THER1 in Slot B.

P10.43 ,PID1 Feedforward 1 Min“
P11.43 ,PID2 Feedforward 1 Min“

Minimaler Wert des Feedforward-Signals 1.

P10.44 ,PID1 Feedforward 1 Max”
P11.44 ,PID2 Feedforward 1 Max“

Maximaler Wert des Feedforward-Signals 1.

P10.45 ,PID1 Feedforward 2 Quelle”
P11.45 ,PID2 Feedforward 2 Quelle”

Dieser Parameter legt fest, welche Quelle das Feedforward-Signal 2 vorgibt.

Nicht verwendet (0): Das Feedforward-Signal 2 des Reglers wird nicht benutzt.

Analogeingang 1 (1): Das Feedforward-Signal 2 kommt vom Analogeingang Al1.

Analogeingang 2 (2): Das Feedforward-Signal 2 kommt vom Analogeingang Al2.

Analogeingang 101 (3): Das Feedforward-Signal 2 kommt vom Analogeingang All auf DXG-
EXT-1AI2A0 in Slot A.

Analogeingang 201 (4): Das Feedforward-Signal 2 kommt vom Analogeingang All auf DXG-

EXT-1AI2A0 in Slot B.

Eingangsdatenl...8 Wert (5-12) Das Feedforward-Signal 2 wird tber den Feldbus als Datenwort
1...8 vorgegeben.

PT100 Max Temperatur (13) Das Feedforward-Signal 2 ist der Maximalwert aus den Tempera-
turwerten der angeschlossenen PT100 Sensoren.

PID2 Ausgang (14): Das Feedforward-Signal 2 kommt vom Ausgang des Reglers PID2.

PID1 Ausgang (14): Der Istwert 1 kommt vom Ausgang des Reglers PID1

PT100-101 ... 103 Temperatur Das Feedforward-Signal 2 kommt vom PT100-Eingang 1...3 auf

(15 ...17) DXG-EXT-THER1 in Slot A.

PT100-201 ... 203 Temperatur Das Feedforward-Signal 2 kommt vom PT100-Eingang 1..3 auf

(18 ... 20) DXG-EXT-THER1 in Slot B.

P10.46 ,PID1 Feedforward 2 Min“
P11.46 ,PID2 Feedforward 2 Min“

Minimaler Wert des Feedforward-Signals 2.

P10.47 ,PID1 Feedforward 2 Max“
P11.47 ,PID2 Feedforward 2 Max“

Maximaler Wert des Feedforward-Signals 2.
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Parameter

Name

Wertebereich

Werk

P10.42

PID1 Feedforward 1 Quelle

Nicht verwendet (0)

0

(P11.42) (PID2 Feedforward 1 Quelle) Analogeinga ngl (1)

Analogeingang?2 (2)
Analogeingang 101 (3)

All auf DXG-EXT-1AI2A0 in Slot A
Analogeingang 201 (4)

All auf DXG-EXT-1AI2A0 in Slot B
Eingangsdatenl Wert (5)
Eingangsdaten2 Wert (6)
Eingangsdaten3 Wert (7)
Eingangsdaten4 Wert (8)
Eingangsdaten5 Wert (9)
Eingangsdaten6 Wert (10)
Eingangsdaten7 Wert (11)
Eingangsdaten8 Wert (12)
PT100 Max Temperatur (13)
PID2 Ausgang (14) bei PiD1
PID1 Ausgang (14) bei PiD2

PT100-101 (15)
R1+/RM1/R1- auf DXG-EXT-THER1 in Slot A

PT100-102 (16)
R2+/RM2/R2- auf DXG-EXT-THER1 in Slot A

PT100-103 (17)
R3+/RM3/R3- auf DXG-EXT-THER1 in Slot A

PT100-201 (18)
R1+/RM1/R1- auf DXG-EXT-THER1 in Slot B

PT100-202 (19)
R2+/RM2/R2- auf DXG-EXT-THER1 in Slot B

PT100-203 (20)
R3+/RM3/R3- auf DXG-EXT-THER1 in Slot B

-200 % ... 200 % 0.00 %

P10.43 PID1 Feedforward 1 Min
(P11.43) (PID2 Feedforward 1 Min)

P10.44 PID1 Feedforward 1 Max
(P11.44) (PID2 Feedforward 1 Max)

P10.45 PID1 Feedforward 2 Quelle
(P11.45) (PID2 Feedforward 2 Quelle)

P10.46 PID1 Feedforward 2 Min
(P11.46) (PID2 Feedforward 2 Min)

P10.47 PID1 Feedforward 2 Max
(P11.47) (PID2 Feedforward 2 Max)

-200 % ... 200 % 100.00 %

wie P10.42 0
(wie P11.42)

-200 % ... 200 % 0.00 %

-200 % ... 200 % 100.00 %

5.3.2 Verkniipfung der Feedforward-Signale

Wie die Vorgabe des Feedforward-Signals an den Regler erfolgt, bestimmt die Einstellung von Para-
meter P10.40 ,PID1 Feedforward Func” (p11.40 PiD2 Feedforward Func). Dabei ist zu beachten, dass unter
Umstdnden eine Skalierung des Signals mit P10.41 (p11.41) erforderlich ist.

Beispiel: Wenn P10.40 = 4 ist, werden die Signale von Feedforward-Quelle 1 und Feedforward-Quelle
2 addiert. Wenn beide Signale 100 % haben, dann ist das Ergebnis 200 %. Um das Ergebnis zu skalie-
ren, ist das Ergebnis mit P10.41 = 50 % anzupassen.
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P10.40 ,PID1 Feedforward Func”
P11.40 ,PID2 Feedforward Func”
Quellel (0) Das Feedforward-Signal entspricht dem mit P10.42 (p11.42) defi-
nierten Signal.

Sqrt (Quellel) (1) Das Feedforward-Signal entspricht der Wurzel des Signals von
Quellel.
Beispiel: Quellel = 100 %
Feedforward-Signal = V100 = 10 %

Sqrt (Quellel — Quelle2) (2) Das Feedforward-Signal entspricht der Wurzel von (Quellel -
Quelle2).
Beispiel: Quellel = 100 %, Quelle2 =75 %
Feedforward-Signal = V(100 - 75) = V25 =5 %

Sqrt (Quellel) + Sgrt (Quelle2) (3) Das Feedforward-Signal entspricht der Summe der Wurzeln
aus Quellel und Quelle2.
Beispiel: Quellel = 100 %, Quelle2 = 100 %
Feedforward-Signal = V100 + V100 = 10 + 10 = 20 %

Quellel + Quelle2 (4) Das Feedforward-Signal entspricht der Summe aus Quellel
und Quelle2.
Beispiel: Quellel = 100 %, Quelle2 = 100 %
Feedforward-Signal = 100 + 100 = 200 %

Quellel — Quelle2 (5) Das Feedforward-Signal entspricht der Differenz von Quellel —
Quelle2.
Min (Quelle1, Quelle2) (6) Das Feedforward-Signal entspricht dem kleineren der beiden

Werte von Quellel und Quelle2.
Beispiel: Quellel =20 %, Quelle 2 =50 %
Feedforward-Signal =20 %

Max (Quellel, Quelle 2) (7) Das Feedforward-Signal entspricht dem groReren der beiden
Werte von Quellel und Quelle2.
Beispiel: Quellel =20 %, Quelle 2 =50 %
Feedforward-Signal = 50 %

Mittelwert (Quellel, Quelle2) (8) Das Feedforward-Signal entspricht dem Mittelwert der Werte
von Quellel und Quelle2.
Beispiel: Quellel = 30 %, Quelle2 = 60 %
Feedforward-Signal = (30 + 60)/2 =45 %

Parameter Name Wertebereich Werk
P10.40 PID1 Feedforward Func Quellel (0) 0
(P11.40) (PID2 Feedforward Func) Sq rt (Quellel) (1)

Sqgrt (Quellel — Quelle2) (2)

Sqrt (Quellel) + Sqrt (Quelle2) (3)
Quellel + Quelle2 (4)

Quellel — Quelle2 (5)

Min (Quelle1, Quelle2) (6)

Max (Quellel, Quelle 2) (7)
Mittelwert (Quellel, Quelle2) (8)

AP040164DE DG1 PID-Regler Seite 22



EF.T-N

2017-08-03 Powering Business Worldwide

5.3.3 Skalierung des Feedforward-Signals
Es besteht die Moglichkeit, eine Anpassung des Feedforward-Signals durch einen Multiplikationsfak-
tor vorzunehmen. Siehe auch Blockschaltbild in Kapitel 5.3.

P10.41 ,PID1 Feedforward Gain“ (p11.41,PID2 Feedforward Gain)

Parameter Name Wertebereich Werk
P10.41 PID1 Feedforward Gain -1000 % ... +1000 % 100.0 %
(P11.41) (PID2 Feedforward Gain)

5.4 Totband

Liegt die Regelabweichung innerhalb des mit P10.9 ,PID1 TotBand” bzw. P11.9 ,PiD2 TotBand* definierten
Bereiches, wird der aktuelle Wert des PID-Reglerausgangs (M33, m3s) eingefroren und verandert sich
nicht, solange die Abweichung innerhalb des Bandes bleibt. Dies verhindert Schwingungen innerhalb
des Systems bei kleinen Regelabweichungen. Diese Abweichungen sind in Systemen mit Stromungs-
maschinen (Pumpen, Lifter) meist tolerierbar und das Gesamtsystem lauft zuverlassiger.

P10.09 ,PID1 TotBand“
P11.09,,PID2 TotBand"

Regelabweichung , eingegeben in der Einheit der Prozessgrofle (siehe Kapitel 6), unterhalb derer der
Wert am Ausgang des PID-Reglers konstant gehalten wird, um Schwingungen innerhalb des Systems
zu vermeiden.

P10.10,,PID1 t-Verzogerung TotBand”
P11.10 ,PID2 t-Verzégerung TotBand”

Wenn die Regelabweichung groRer ist als das definierte Totband muss die mit P10.10 (r11.10) einge-
stellte Zeit verstreichen, bevor der Regler wieder arbeitet.

Parameter Name Wertebereich Werk
P10.9 PID1 TotBand Abhangig von der Prozessgrofle, 0
(P11.9) (PID2 TotBand) eingestellt mit den Parametern

P10.4 (p11.4) und P10.7 (p11.7), siehe

Kapitel 6
P10.10 PID1 t-Verzégerung TotBand 0..320s 0.00s
(P11.10) (PID2 t-Verzgerung TotBand)

5.5 Sleep-Modus

In manchen Applikationen ist es nicht erforderlich, den Motor dauerhaft laufen zu lassen. Die Gerate
der Reihe DG1 bieten die Mdglichkeit, den Ausgang des PID-Reglers zu Null zu setzen und dann wie-
der zu aktivieren, wenn es erforderlich ist = Sleep Modus. Der Sleep-Modus ist im Auslieferungszu-
stand nicht aktiviert. Die Einstellungen kénnen fir die Sollwerte ,,PID Sollwert 1“ und ,,PID Sollwert 2
getrennt vorgenommen werden. Die jeweils aktuellen Einstellwerte richten sich nach dem Sollwert,
der gerade aktiv ist (siehe 3.1).
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5.5.1 Einstellungen bei Benutzung des ,,PID Sollwert 1“

P10.17 ,,PID1 Ausgang Sleep1”
P11.17 ,PID2 Ausgang Sleep1“

Freigabe des Sleep-Modus.

Deaktiviert (0): Der PID-Regler ist immer im Eingriff.

Aktiviert (1):  Wenn die unten beschriebenen Bedingungen erfiillt sind, wird der Ausgang des PID-
Reglers zu Null gesetzt bzw. wieder aktiviert.

P10.18 ,PID1 Ausgang Sleep1 Auswahl”
P11.18 ,PID2 Ausgang Sleepl Auswahl“

Der PID-Regler geht in den Sleep-Modus, wenn ein mit P10.19 (r11.19) festgelegter Schwellwert fir
eine bestimmte Zeit unterschritten wird. Mit diesem Parameter kann man bestimmen, welche GrolRRe
Referenz flir den Sleep-Modus ist. Bei der Vorwahl ,Ausgangsfrequenz (0)“ muss zum Beispiel die
Ausgangsfrequenz unter dem Schwellwert liegen, bevor der Regler in den Sleep-Modus geht.

e Ausgangsfrequenz (0)

e Motordrehzahl (1)

e Motorstrom (2)

e PID1 Istwert (3) bzw. PID2 Istwert (3)

P10.19,,PID1 Ausgang Sleepl Level”
P11.19 ,PID2 Ausgang Sleep1 Level”

Festlegung des Schwellwertes, der fiir die mit P10.20 (p11.20) festgelegte Zeit unterschritten werden
muss, damit der PID-Regler in den Sleep-Modus geht.

Vorwahl mit P10.18 (p11.18) Eingabe des Schwellwertes P10.19 (p11.19) in
Ausgangsfrequenz (0) Hz
Motordrehzahl (1) min™
Motorstrom (2) A
PID... Istwert (3) als Prozessgrofle, eingestellt mit den Parametern
P10.4 (p11.4) und P10.7 (r11.7), siehe Kapitel 6

P10.20,PID1 Ausgang Sleep1 Verzogerung”
P11.20 ,PID2 Ausgang Sleepl Verzogerung”

Zeit, fiir die der mit P10.19 (p11.19) eingestellte Schwellwert unterschritten sein muss, bevor der Regler
in den Sleep-Modus geht.

P10.21 ,PID1 Ausgang Aufweckl Level”
P11.21 ,PID2 Ausgang Aufweckl Level”

Festlegung des Schwellwertes, bei dem der PID-Regler den Sleep-Modus verldsst. Die Bedingung,
unter denen der Sleep-Modus verlassen wird, ist dabei von der Einstellung von P10-52 , PID1 Akti-
on@Aufwecken” (p11.52 PID2 Aktion@Aufwecken”) abhdngig.

Vorwahl mit P10.52 (p11.52) Eingabe des Schwellwertes in
< Aufwachschwelle als Prozessgrolie, eingestellt mit den Parametern
> Aufwachschwelle P10.4 (p11.4) und P10.7 (r11.7), siehe Kapitel 6

< Aufwachschwelle [%]
> Aufwachschwelle [%]

% Abweichung vom Sollwert
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P10.52 ,PID1 Aktion@Aufwecken”
P11.52 ,PID2 Aktion@Aufwecken”

Die Einstellung dieses Parameters gilt sowohl bei der Verwendung des “PID Sollwert 1” als auch bei
“PID Sollwert 2“. Er legt fest, ob der PID-Regler den Sleep-Modus verldsst, wenn der Istwert groBer
oder kleiner als der jeweilige Aufweck-Level (P10.21, p11.21) ist.

e < Aufwachschwelle: Der PID-Regler wird dann wieder aktiv, wenn der Istwert unterhalb der
mit P10.21 (p11.21) definierten Schwelle liegt.

e > Aufwachschwelle: Der PID-Regler wird dann wieder aktiv, wenn der Istwert oberhalb der
mit P10.21 (p11.21) definierten Schwelle liegt.

e < Aufwachschwelle [%]: Die Schwelle ist kein fester Wert, sondern ein Prozentsatz des jeweils
aktuellen Sollwertes. Liegt der Istwert unterhalb dieser Schwelle, wird der PID-Regler wieder
aktiv.

e > Aufwachschwelle [%]: Die Schwelle ist kein fester Wert, sondern ein Prozentsatz des jeweils
aktuellen Sollwertes. Liegt der Istwert oberhalb dieser Schwelle, wird der PID-Regler wieder
aktiv.

5.5.2 Einstellungen bei Benutzung des ,,PID Sollwert 2“

P10.26 ,,PID1 Ausgang Sleep2”
P11.26 ,PID2 Ausgang Sleep2“

Freigabe des Sleep-Modus.

Deaktiviert (0): Der PID-Regler ist immer im Eingriff.

Aktiviert (1):  Wenn die unten beschriebenen Bedingungen erfillt sind, wird der Ausgang des PID-
Reglers zu Null gesetzt bzw. wieder aktiviert.

P10.27 ,PID1 Ausgang Sleep2 Auswahl”
P11.27 ,PID2 Ausgang Sleep2 Auswahl“

Der PID-Regler geht in den Sleep-Modus, wenn ein mit P10.28 (r11.28) festgelegter Schwellwert fir
eine bestimmte Zeit unterschritten wird. Mit diesem Parameter kann man bestimmen, welche GréRe
Referenz flir den Sleep-Modus ist. Bei der Vorwahl ,Ausgangsfrequenz (0)“ muss zum Beispiel die
Ausgangsfrequenz unter dem Schwellwert liegen, bevor der Regler in den Sleep-Modus geht.

e Ausgangsfrequenz (0)

e Motordrehzahl (1)

e Motorstrom (2)

e PID1 Istwert (3) bzw. PID2 Istwert (3)

P10.28 ,PID1 Ausgang Sleep2 Level”
P11.28 ,PID2 Ausgang Sleep2 Level”

Festlegung des Schwellwertes, der fiir die mit P10.29 (p11.29) festgelegte Zeit unterschritten werden
muss, damit der PID-Regler in den Sleep-Modus geht.

Vorwahl mit P10.27 (p11.27) Eingabe des Schwellwertes P10.28 (p11.28) in
Ausgangsfrequenz (0) Hz
Motordrehzahl (1) min
Motorstrom (2) A
PID... Istwert (3) als Prozessgrofie, eingestellt mit den Parametern
P10.4 (p11.4) und P10.7 (r11.7), siehe Kapitel 6
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P10.29 ,PID1 Ausgang Sleep2 Verzogerung”
P11.29 ,PID2 Ausgang Sleep2 Verzogerung”
Zeit, fiir die der mit P10.28 (r11.28) eingestellte Schwellwert unterschritten sein muss, bevor der Regler

in den Sleep-Modus geht.

P10.30,PID1 Ausgang Aufweck2 Level”
P11.30 ,PID2 Ausgang Aufweck?2 Level”
Festlegung des Schwellwertes, bei dem der PID-Regler den Sleep-Modus verldsst. Die Bedingung,

unter denen der Sleep-Modus verlassen wird, ist dabei von der Einstellung von P10-52 ,PID1 Akti-
on@Aufwecken” (p11.52 ,pID2 Aktion@Aufwecken) abhangig.

Vorwahl mit P10.52 (p11.52) Eingabe des Schwellwertes in
< Aufwachschwelle als Prozessgrolie, eingestellt mit den Parametern
> Aufwachschwelle P10.4 (p11.4) und P10.7 (p11.7), siehe Kapitel 6

< Aufwachschwelle [%]
> Aufwachschwelle [%]

% Abweichung vom Sollwert

P10.52 ,PID1 Aktion@Aufwecken”
P11.52 ,PID2 Aktion@Aufwecken”
Die Einstellung dieses Parameters gilt sowohl bei der Verwendung des “PID Sollwert 1” als auch bei

“PID Sollwert 2“. Er legt fest, ob der PID-Regler den Sleep-Modus verldsst, wenn der Istwert groRer
oder kleiner als der jeweilige Aufweck-Level (P10.30, r11.30) ist.

e < Aufwachschwelle: Der PID-Regler wird dann wieder aktiv, wenn der Istwert unterhalb der
mit P10.30 (p11.30) definierten Schwelle liegt.

e > Aufwachschwelle: Der PID-Regler wird dann wieder aktiv, wenn der Istwert oberhalb der
mit P10.30 (p11.30) definierten Schwelle liegt.

e < Aufwachschwelle [%]: Die Schwelle ist kein fester Wert, sondern ein Prozentsatz des jeweils
aktuellen Sollwertes. Liegt der Istwert unterhalb dieser Schwelle, wird der PID-Regler wieder
aktiv.

e > Aufwachschwelle [%]: Die Schwelle ist kein fester Wert, sondern ein Prozentsatz des jeweils
aktuellen Sollwertes. Liegt der Istwert oberhalb dieser Schwelle, wird der PID-Regler wieder
aktiv.

5.5.3 Grundsatzlicher Ablauf. Beispiel fiir PID1 Sollwert 1
e Der Regler PID1 arbeitet im Normalbetrieb, Sollwert ist der PID1 Sollwert 1
e Wenn die mit P10.18 eingestellte GroRe fiir eine Zeit, die langer als die mit P10.20 einge-
stellte Zeit ist, unter der mit P10.19 definierten Schwelle liegt, geht der PID-Regler in den
Sleep-Modus.
e Der PID-Regler bleibt im Sleep-Modus, bis die durch P10.21 und P10.52 definierten Bedin-
gungen erflllt sind und geht danach wieder in den Normalbetrieb.
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> Aufwachschwelle (1)
< Aufwachschwelle [%] (2)
> Aufwachschwelle [%] (1)

Parameter Name Wertebereich Werk

P10.17 PID1 Ausgang Sleepl Deaktiviert (0) 0
(P11.17) (PID2 Ausgang Sleep1) Aktiviert (1)
P10.18 PID1 Ausgang Sleepl1 Auswabhl Ausgangsfrequenz (0) 0
(P11.18) (PID2 Sleepl Auswahl) Motordrehzahl (1)

Motorstrom (2)

PID1 (piD2) Istwert (3)
P10.19 PID1 Ausgang Sleepl Level abhangig von der Vorwahl mit 0
(P11.19) (PID2 Ausgang Sleep1 Level) P10.18 (P11.18)
P10.20 PID1 Ausgang Sleepl Verzogerung | 0...3000s 0
(P11.20) (PID2 Ausgang Sleep1 Verzégerung)
P10.21 PID1 Ausgang Aufweckl Level abhangig von der Vorwahl mit 0
(P11.21) (PID2 Ausgang Aufweckl Level) P10.18 (P11.18)
P10.26 PID1 Ausgang Sleep2 Deaktiviert (0) 0
(P11.26) (PID2 Ausgang Sleep2) Aktiviert (1)
P10.27 PID1 Ausgang Sleep2 Auswabhl Ausgangsfrequenz (0) 0
(P11.27) (PID2 Sleep2 Auswahl) Motordrehzahl (1)

Motorstrom (2)

PID1 (pip2) Istwert (3)
P10.28 PID1 Ausgang Sleep?2 Level abhangig von der Vorwahl mit 0
(P11.28) (PID2 Ausgang Sleep2 Level) P10.27 (P11.27)
P10.29 PID1 Ausgang Sleep2 Verzogerung | 0...3000s 0
(P11.29) (PID2 Ausgang Sleep2 Verzégerung)
P10.30 PID1 Ausgang Aufweck?2 Level abhangig von der Vorwahl mit 0
(P11.30) (PID2 Ausgang Aufweck2 Level) P10.27 (P11.27)
P10.52 PID1 Aktion@Aufwecken < Aufwachschwelle (0) 0
(P11.52) (PID2 Aktion@Aufwecken)
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6 Anzeigen der Prozessgrofle

Im Auslieferungszustand der Gerate erfolgen die Einstellungen und Anzeige fiir den Soll- und Istwert
in Prozent. Es besteht aber auch die Moglichkeit der Vorgabe in Prozessgrofen, zum Beispiel bar,
[/min, °C ....

P10.4 ,PID1 ProzessGroRRenEinheit”
P11.4 ,PID2 ProzessGroRenEinheit”

Hiermit wird die Einheit der ProzessgroRe vorgewahlt. Bei einer Pumpe kénnte das zum Beispiel der
Druck in bar sein = P10.4 = ,,bar (16)“

P10.5 ,PID1 ProzessGrofeMin“
P11.5,PID2 ProzessGroReMin“

Dieser Parameter bestimmt, was bei 0 % Istwert angezeigt werden soll (siehe Beispiel weiter unten)

P10.6 ,,PID1 ProzessGrofRReMax”
P11.6 ,,PID2 ProzessGroReMax"
Dieser Parameter bestimmt, was bei 100 % Istwert angezeigt werden soll (siehe Beispiel weiter un-

ten)

P10.7 ,PID1 Genauigkeit”
P11.7 ,PID2 Genauigkeit”
Anzahl der Dezimalstellen nach dem Komma bei der Anzeige der Prozessgrofie. Beispiel:

Gewilinschte Anzeige 240 - P10.7=1
2400 - P10.7 =2

Parameter Name Wertebereich Werk

P10.4 PID1 ProzessGroRenEinheit % (0) % (0)
(P11.4) (PID2 ProzessGroRenEinheit) 1/min (1)

rpm (2)
ppm (3)
pps (4)

I/s (5)
I/min (6)
I/h (7)
ke/s (8)
kg/min (9)
kg/h (10)
m3/s (11)
m3/min (12)
m3/h (13)
m/s (14)
mbar (15)
bar (16)
pa (17)
kPa (18)
mVS (19)
kW (20)
°C (21)
GPM (22)
gal/s (23)
gal/min (24)
gal/h (25)
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Paramete

r Name

Wertebereich

Werk

Ib/s (26)
Ib/min (27)
Ib/h (28)
CFM (29)
ft3/s (30)
ft3/min (31)
ft3/h (32)
ft/s (33)

in wg (34)
ft wg (35)
PSI (36)
Ib/in2 (37)
HP (38)

°F (39)

pa (40)
WC (41)
HG (42)

ft (43)

m (44)

P10.5
(P11.5)

PID1 ProzessGroReMin
(PID2 ProzessGréReMin)

-99999 ... 100

P10.6
(P11.6)

PID1 ProzessGroReMax
(PID2 ProzessGroReMax)

0-99999

100.00

P10.7
(P11.7)

PID1 Genauigkeit
(PID2 Genauigkeit)

0..4

6.1 Konfigurationsbeispiel fiir den Regler PID1:
Die Anzeigen fir eine Druckregelung sollen in

Anzeige ,

15 bar;

P10.6
12 bar

h

0% l

Arbeitsbereich

P10.15 P10.16

l 100 % Istwert

bar mit einer Dezimalstelle erfolgen. Es wird ein

Istwertgeber mit Spannungsausgang 0 ... 10 V

verwendet. Dabei entsprechen 0 V einem Druck
von 5.0 bar, 10 V entsprechen 15.0 bar. Die Re-
gelung soll im Bereich von 8 bis 12 bar arbeiten.

Konfiguration der Anzeige:

Auswahl der Prozessgrofe:

Dezimalstellen:
Anzeige bei 0 % Istwert:
Anzeige bei 100 % Istwert:

P10.4 = bar (16)
P10.7=1
P10.5=5.0
P10.6 =15.0

AP040164DE DG1 PID-Regler
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Minimaler und maximaler Sollwert:

Arbeitsbereich: 100 % = 15.0 bar — 5.0 bar = 10.0 bar
Minimaler Sollwert: P10.15=30% (8 bar — 5 bar =3 bar =30 % von 10 bar)
Maximaler Sollwert: P10.16=70% (12 bar — 5 bar =7 bar =70 % von 10 bar)

Wirde der Sollwert in diesem Fall durch ein Potenziometer vorgegeben, wiirde er bei Linksanschlag 8
bar und bei Rechtsanschlag 12 bar entsprechen.
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7 Meldungen

7.1 Uberschreiten der Regelabweichung

Es besteht die Moglichkeit, die Abweichung zwischen Soll- und Istwert zu (iberwachen und eine Mel-
dung auszugeben, wenn die Abweichung fir eine bestimmte Zeit auRerhalb eines definierten Tole-
ranzbandes liegt. Die Meldung kann Uber einen digitalen Ausgang, einen Relaisausgang oder einen
virtuellen Ausgang erzeugt werden (DO = aktiv bzw. Relaiskontakt schlieft). Die Meldung ist bei ge-
sperrtem Regler nicht aktiv.

P5.1 ... P5.6 (digitale Ausgénge)
Vorwahl des digitalen Ausgangs, Gber den die Meldung ausgegeben werden soll. Es ist ,,PID1 Supervi-
sion (11)“ fir den PID-Regler 1 bzw. ,,PID2 Supervision” fiir den PID-Regler 2 vorzuwahlen.

P5.24 ,PID1 Supervision“
P5.28 ,,PID2 Supervision”

Freigabe der Uberwachung der Regelabweichung

Deaktiviert (0) — Im Falle einer Regelabweichung erfolgt keine Meldung

Aktiviert (1) — Wenn die Abweichung flir eine mit P5.27 bzw. p5.31 definierte Zeit groRer ist, als mit
P5.25 und P5.26 bzw. P5.29 und P5.30 festgelegt, schliel3t der Relaiskontakt bzw. der digitale Ausgang fihrt
HIGH-Signal. Wenn der Istwert das Toleranzband verlasst, beginnt ein Zahler zu laufen, dessen Inhalt
letztendlich die Meldung auslost. Kommt der Istwert vor der Abschaltung wieder in das Toleranzband
zurtick, zahlt der Zahler abwarts.

P5.25,PID1 SupervisionMax”
P5.29,,PID2 SupervisionMax“

Oberer Wert des Toleranzbandes um den Sollwert.

P5.26 ,,PID1 SupervisionMin“
P5.30,,PID2 SupervisionMin“

Unterer Wert des Toleranzbandes um den Sollwert.

P5.27 ,PID1 t-Verzégerung Supervision”
P5.31,,PID2 t-Verzégerung Supervision”
Zeit, fur die der Istwert das das mit P5.25 und P5.26 bzw. P5.29 und P5.30 definierte Toleranzband verlassen

muss, bevor die Meldung ausgegeben wird.

Parameter Name Wertebereich Werk
P5.1 oder DO1 Funktion
P5.2 oder RO1 Funktion
P5.3 oder RO2 Funktion PID1 Supervision (11)
P5.4 oder RO3 Funktion PID2 Supervision (12)
P5.5 oder VO1 Funktion
P5.6 VO2 Funktion
P5.24 PID1 Supervison Deaktiviert (0) 0
(P5.28) (PID2 Supervision) Aktiviert (1)
P5.25 PID1 SupervisonMax Abhéangig von der Prozessgrofle, 0
(P5.29) (PID2 SupervisionMax) _ eingestellt mit den Parametern
P5.26 PID1 SupervisonMin P10.4 (p11.4) und P10.7 (p11.7), siehe 0
(P5.30) (PID2 SupervisionMin) .
Kapitel 6
P5.27 PID1 t-Verzégerung Supervison | 0...3000 s Os
(P5.31) (PID2 t-Verzogerung Supervision)
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7.2 Fehlender Istwert

Diese Funktion wird benutzt, um das Verhalten des Antriebs bei einem Verlust des Istwerts am Ana-

logeingang festzulegen.

P9.51 , Aktion@PID AFL Fehler”

e P9.51 =, keine Aktion (0)“
o Ein Verlust des Istwerts wird nicht gemeldet.
e P9.51=,Warnung (1)“
o Beim Verlust des Istwerts erfolgt eine Warnung.

e P9.51 =, Warnung, Festfrequenz (3)“

EF.T-N
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o Ein Relaiskontakt schlief3t, wenn dieser fir ,,Warnung (5)“ konfiguriert ist.
e P9.51=,Fault(2)"
o Beim Verlust des Istwerts erfolgt eine Fehlermeldung.

= Der Frequenzumrichter wird gesperrt.

= Es werden Neustarts gemal} P9.55 versucht.

= Nach dem letzten vergeblichen Neustart schlieft ein Relaiskontakt, wenn

dieser fur ,Fault (3)“ konfiguriert ist bzw. 6ffnet bei Vorwahl von ,,Fehler um-

kehren (4)“.

Beim Verlust des Istwerts erfolgt eine Warnung.

O

o

O

dung ab.

P9.52 ,f@PID AFL”
Definert die Frequenz, mit der der Antrieb nach dem Verlust des Istwertes lauft, wenn P9.51 = 3 vor-

gewahlt ist.

P9.54 ,t-PID AFL Limit“
Bei P9.51 = 3 fahrt der Antrieb fir die hier definierte Zeit mit der durch P9.52 definierten Frequenz.
Nach der Zeit schaltet der Antrieb ab. Die Einstellung ,,P9.54 = 0“ sperrt die Timer-Funktion

P9.55 ,,PID AFL Fehler Versuche”
Maximale Anzahl der Startversuche nach einem vorangegangenen Fehler bei P9.51 =, Fault (2)“

Ein Relaiskontakt schlieft, wenn dieser flr ,,Warnung (5)“ konfiguriert ist.
Der Antrieb fahrt mit der durch P9.52 ,f@PID AFL” definierten Frequenz.
Nach der durch P9.54 ,t-PID AFL Limit“ definierten Zeit schaltet er mit Fehlermel-

Parameter Name Wertebereich Werk
P9.51 Aktion@PID AFL Fehler - Keine Aktion (0) Keine Aktion
- Warnung (1) (0)
- Fault (2)
- Warnung, Festfrequenz (3)
P9.52 f@PID AFL 0.00 ... 400.00 Hz 0.00 Hz
P9.54 t-PID AFL Limit 0...6000s Os
P9.55 PID AFL Fehler Versuche 0..10 1
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