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1. EinfUhrung

1.1 Erlauterungen zu den Steuerungstypen

T STEUEBTUNGSTY PN ...ttt sS85t s bbb sttt sses
1.2 Erlauterungen zum Handbuch fUr KONSTIUKEEUIE................co.cooie ettt sttt 10
1221 SOFEWAIEVEISIONEN........cooieeceieiecee it sse sttt M
1.3 WarnhinWeise UNG SICREINEIL.................cooi sttt 12
1.3.1 SYMDOIE FUr GEFANTENNINWEISE.......ciiee ettt bbbt 12
1.3.2 Symbole fUr allgemEING HINWEISE...........o it 12
1.4 RECRIIICHE HINWEISE............ooioi ettt 13
2. Utility Software USW
2.1Laden Sie die Utility-SoftWare NEIUNTET ...ttt 14
2.2 ANSCRIUISSE..........oooo ettt s s s8££ 8 8854588485888ttt 14
2.2 1 USBVEIDINAUNG. ..ottt s8££t 14
2.3 NEtZWEIKVEIDINUUNGEN..............oooioiii ettt bbbt 15
2.3.1 TCOP-VEIDINAUNG . ...ttt s8R0t 15
2.3.2 VErWENAUNG VON NTP ...ttt ettt s 0 e 108 et 16
2.4 Schiittstelle ZUP ULIlItY-SOTEWAE...............ccoocooiv sttt sttt 17
2.4 Obere Symbolleiste
2.4.2 MENU QUT AEF IINKEN SEITE.......o. ittt sttt 8 88t 18
2.5 EiNFiChtUNG VON ANWENUUNGEN..............oi ittt et s st 88888888t 19
2.5 VOrkoNTIQUIIEITE ANWENGUNGEN. ........iiuieeeieeeiteeeiseeeese st esseesss et s e85k 588282888t 19
2.5.2 Bestimmen Sie den ANWENAUNGSTYD ...t esse st ssse et s ssse st ss sttt 20

3. Power Management

31 EINfUhrung in das POWEr IMANAQEMENL ...ttt sttt 21
BL2 ANWENAUNGEN..........ooeie ettt ettt sa s e s s e84t 4R 2 282 £ 424458828285 s LRSS b 28 e e s e s bbbt st 21
3.2.1 PoWer-ManagemMeEnt=-APPIIKATIONEN ...ttt sttt s bbbt 21
BuB SOUUP ... e a A4 a A e a4 A e a et bbbt e bbbttt e e 22
3.3 T WEhIEN Sie dEN STEUETUNGSTYP QUS.....iuriieeieiieieiieie ettt sse st s 888t s et ens s 22
3.3.2 SCNAREITUCKIMEIAUNG. ...ttt 8 s b st 22

3.3.3 CAN-Anschllisse
3.3.4 CAN-Fehlermodus

3.3.5 CAN-BUS=AIGIME. ...ttt e e bbbt 25
.38 STEUEBIUNGS=IDS......iee ettt s et e 4884882448288 e st bbbt sies
3.3.7 Applikationskonfiguration

3.4 Aligemeine Funktionen des POWEr ManagemENtS..................cco.cooiiiiiiineinninneieese s ssssessss s sses sttt ss s s sssssssns 29
Behl STEUEBTEINNEIT. ..ot bbbt 29
3.4.2 CAN-MArKi€rUNGEN (IM=LOGIC) ....rvvverrmmiieeessreiissssesessssssesssssssessssssssssssssssss s ssssss s sssss s sssss sttt 29
Be4.3 CAN B SEUE (M LLOGIC) ...oouumrriveermrieeissessiessssssessssesssssssssssssssss s ssss sttt 5888 30
3.4.4 GESAME-COSPREGEIUNG.......oiiieiirie ettt s s s 44 s s s see bbb sttt 30
3.4.5 AKLUAIISIENUNG eI BEIFIEDSAI ...ttt sttt 30

3.5 Power Management AggregatfuNKUiONEN...............cc..coooiiirinie sttt bttt sses 31
351 SICNEINEIESSIOPP . ... ettt s s R sttt
3.5.2 Manuelle Prioritatsauswahl
3.5.3 BetrieDSSTUNAEN=PIIOMTAL.........ccoiiiiee ettt
3.5.4 Lastabhangiger STart/STOPP ..ottt sttt st 33
3.5.5 Einstellung von lastabh@ngigem STart UNA STOPP. ..ottt sttt 35
3.5.6 Zwei Satze von Start/StOPP-EIiNSTEIUNGEN..........ccooiieeere ettt bbbttt bbbt 36
3.5.7 Aktivieren/Deaktivieren von lastabhangigem Start/Stopp Mit M LOGIC. ... sessssssssiens 38
B.5.8 LASTVEITEIUNG. ...ttt ettt 38
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3.5.9 LaSTVEIEIUNGSTEGIET ... ootttk s 888ttt 38

3.5.10 Rampenfunktion, NOCNTANIEN. ... esaes 40
3.5 GESICNEITEI BEIMIED ...ttt R 42
3.5.12 MUIISTAIT-AGOIrEGATE. ... .ottt 8851488ttt 42
3.5.13 Last-Management
3.5.14 AbStelluNg abgeSEIZIEr AGQOIEGATE. ...t s st 45
3.6 M-LOQIC fUr POWEEN IMIANAQEMENL...............covviieieiie ittt sttt ss s se st s 8ttt 46
3.6.1 Ereignisse iMm POWET IMANAGEMENT.......c..coirieieeeieeiie it sse s sses sttt s s ss st st s bttt stes 46
3.6.2 POWEr ManagemMENT=BeETFENIE. ...ttt 48
4. Grundfunktionen
AAPASSWOIT..........oi et o4 f oo 1o bbb ettt 50
4.2 ACIMESSSYSEEMIE..............ooei ettt 888185888108 51
4. 2.1 DIEIPNASENSYSTEIM. ...ttt ettt 51
A.2.2 ZWEIPNASENSY STEIM .. ..ottt bs s s s 8880888t 52
. 2.3 EINPRNASENSYSTEM.....ooiiiiiiii ettt s s8££ 8088888t 52
4.2.4 Mittelwertbildung DI AC-MESSUNGEN........cocireeiireiire ettt s ss et st ss et s ek 53
A.3INENNEINSTEIIUNGEN. ...ttt ettt s 8881885885 s 888t 54
4.3 Standard=-NeENNEINSTEIHUNGEN ...tttk 8 bbbt 55
4.3.2 AILErNative NENNEINSTEIUNGEN ...ttt bbbt 55
£.3.3 SKAIBIUNG. ...t s s 24244t
4.4 Ubersicht iiber Betriebsarten
A AT BEITIEDSAIT AUTO ...ttt st o888 0 5881088t
A.4.2 BEHEDSAIT MANUELL..........oiioi sttt sttt 4588t
A.4.3 BELHEDSAIT SWBD.........oiiiieieee ettt ettt 58
4.4.4 BEriEDSAI BIOCKIEIEN.........oooeieeee ettt bbbt nes 58
A5 SCRAITEN ...ttt eSS RS AAeRe ARttt eee 59
.51 SCNAIEITYPEN. ...ttt s8££ 288 8RR 59
A.5.2 FEABISPANNZEIL. ...ttt ettt s 888881 e 18882805888kt 59
4.5.3 SChaEIPOSIIONSTENIET ...t 60
4.6 Alarme

4.6.1 Fehlerklassen
4.6.2 UNTerdrUCKUNGSTUNKIIONEN. ...ttt 61
4.6.3 AlarmliStENUDEIWACKHUNG. ...t 61
4.7 M-Logic
4.7 AlIGEMEINE SCRNEIIZUGIITTE. ... oottt 62
A.7.2 ONESNOTS. ...ttt es s8££ 81 R Rt 62
4.7.3 VirtUelle Er@igNiSAUSGANGE. ........orveeieerieeiieiiee ettt sttt s st 8 s e 888t 63
A.7.4 FIPTIOPFUNKLON. ..o s st 63
4.7.5 Virtuelle UmMSCREIAUSGANGE. ...ttt ettt 64
A.7.6 MLOGICEr@IGNISZANIET.........oiieieee ettt sttt 64
4.7.7 Ereignisse bei Betatigung von Display-SChaltfIACREN. ...ttt 65
A.8 TIMEE UNG ZANIEK ...ttt s 8885888 A 88t 65
4.8.1 Befehls-Timer......... et 65
£.8.2 DIAGNOSE-TIMEN ...ttt st ss s s ss st s s s sS85 8 5888858585881 88588 s bbbt 65
B INTEITACE............oie ettt s s s e84 Sbs8 584888 E SRRkt 65
4,91 ZUSALZIICNE BEAIENTATEI, ADP-2.........oeoeeeeeeee ettt s s s s s s sassassas s e ss s sssassassassassassnssansas 65
£.9.2 ZUGIITFSSPEITE. ..ottt st s 8858818888858t 66
4.9.3 AUSWANIT AEE SPFACKNE. ...ttt sses 67
8.9.4 UD@ISEEZUNGEN. ..o eeeee e eeeeee e eeeeee oo eeeeee e eeeeeee e eeeeee oo emeeeee e seereee oo 67
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5. Motorfunktionen

BT IMOTOISEOUENZEN...........ooe etttk sttt 70
5.2 MOTOISTArtfUNKIIONEN..................oooiio sttt 70
B2 STttt s A A eSSttt 70
5.2.2 BEAINGUNGEN STAIrT=-SEOUENZ........o ettt ss et 1 48t 73
5.2.3 ANIAUTUDEISICRL. ..ottt st s st s bbbttt 75
5.2.4 STANTUNKIIONEN ...ttt sttt 77
5.2.5 Digitale RUCKMEIAUNGEN........c.ciiiieieeieeiie ettt e s b s 8888 78
5.2.6 ANAIOGES PICK=UDP=SIGNAL......coiiiieeiiieiie ettt ettt 8 st 78
B 2.7 OIAFUCK oo 80
5.3 RUCKMEIAUNG ,IVIOTOF-TAUTE"...............coooiiii sttt 80
5.3.1 Startsequenz, RUCKMEIAUNG ,,MOTOI-TAUTE ..ottt 81
5.3.2 Betri@DSVEIZOGEIUNGSZEIL......oo oottt 81
5.3.3 ADDBIUCKH AEF STAITSEOUENZ.......c.ee et 81
5.308 MPUDIANTOIUCK ...ttt sttt 82
5.3.5 D+ (AUSTaIl AES LAUCGENEIALOIS)........oooeoeeeeeeeeeeeee oo ss e s s e s s e s eesseneessansesssnesees 83
5.3.6 AUSGANG MOTOT TAUFL.......oo oottt st 83
5.4 MOTOISTOPPTUNKLIONEN................oi ettt 84
5,41 STOPPSEUUENZ.......oeieeetee ettt s8R0 8 Rt 84
5.4.2 Stoppsequenz-Befehle fUr AEN GENEIATON. ...ttt 85
5.4.3 Einstellungen zur Stoppsequenz...
5.4.4 StOPPSEQUENZ-FIUSSTIBGIAMIML.. ..ottt s s a8t 8 e
BB L@EIIAUT ...tttk
5.5.1 TemperaturabhaNgiger LEEITAUTSTAIT.........ccoooiie ettt sttt 89
5.5.2 UNTEIATUCKUNG. ..ottt et s 8888050828808t 89
5.5.3 MOTOT=TAUTI=SIGNEAL.. ...ttt e 888t 89
5.5.4 Flussdiagramme LeerlaUfArENZANL..........coo ettt sttt 90
5.6 MOTOrSCRULZVOITICHEUNGEN............oooii ettt 91
BB UBDIATENZANL. ..o 91
5.8.2 UNTEIATENZANI.... ...ttt 92
5.8.3 MK-UDEIAMENZANL. ... 92
5.7 IMOTOFAIAIME............ooe ettt e84 81888 bbbttt 92
5.7 Alarm | KraftStOTfVEIDIAUCK" ...ttt esas 92
5.8 Motorkommunikation
BLO LUTEEI=LOGIK..........oooiieieie ettt ettt et s 4858150588888t
5.9.1 EINGANG FUI LUTLEISTEUEBTUNG. ...ttt sttt st 94
5.9.2 LUTLEISTAIT UNG =STOPP ... ettt sttt esses 94
5.9.3 LUTLEIAUSGANGE. ... .ottt s s s s8££ 2888825108548ttt 94
5.9.4 LUTLEISTArTVEIZOGEIUNG......ooierieeiie ittt ss st sttt e84 s 8888ttt 94
5.9.5 RUCKMEIAUNG | LUTLEE TAUTL ...ttt bbbt 95
5.9.6 LUTLEIAUSTAIIAIAIMN. .....cooi ettt 888t 95
5.9.7 LUTterprioritat (BELrEDSSTUNGEN) ... s s s e sn e sasnnsnes 95

5.10 Motorvorwarmer

5.10.1 Motorvorheizungsalarm

BUATLUFEUNG. ...ttt st s 8848525858545 0 858888ttt
5010 MaX. LUTIUNGSAIAIINE ...ttt sttt s b e85 97

512 FUHPUMPENIOGIK. ...ttt sttt 8818888kt ses 98
50270 FUNPUMPENIOGIK. ...ttt st s 8558888t seeen 98
5.12.2 DEF=PUMPENIOGIK ... rverierieriieiireiisesiae st sss s ssssssses st sss st ssssss st ss st s s s s 41888118ttt s s 99
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5.12.3 AlIGEMEINE PUMPENIOGIK ...ttt s sttt 100

513 SDU TOA-INTEUIAtION...........oooie ettt s st s8R R8st 101
514 WEIEEre FUNKEIONE@N............oooi ettt 102
50470 WaTTUNGSTIMET ...ttt ss s st s e84 5151585888148kt 102
5.14.2 Schllisselschalter..........cccouccee. ... 102
5.14.3 NiCht UNTErStUtZEE ANWENAUNG......ovverieriierieeiie it ss sttt s b ss st s s sttt sis 103

6. Generatorfunktionen

BT DISPIAY-LAYOUL ...ttt ettt b b85S 88588888 R St

6.2 Generatoralarme (Option)
B.2.1 FENIBIKIASSEN........ooeeiee ettt s8££ 18£8t
6.2.2 UNterdrlCKUNGSTUNKLIONEN...........oiiiii sttt sies 107

6.3 GENEIALOISCRAILET ...ttt s8Rttt 107
B.3.1 SCNAIEIEINSIEIUNGEN.......ooo ettt 107
0.3.2 SCNAIEISEOUENZEN.........ooe ettt sttt 108
B.3.3 FIUSSTIQGIAMIME. ...ttt s e84 2865886t 10
B.3.4 SCNAIEITENIET ...ttt m

6.4 Konfiguration VON DZR UNG SPR.................cooooiiieeeeeee et 12
6.4.1 Konfiguration der Steuerung mit MK-Regler und analogem SPR.........c.senese et sssses 12
6.4.2 Konfiguration der Steuerung mit analogem DZR und analogem SPR..........coonene s 14
6.4.3 Konfiguration der Steuerung mit Relais-DZR UNd RelQiS=SPR...........cccoooriirieieieeeeee st saen 115
6.4.4 Manuelle Drehzahl- und Spannungsregelung
B.4.5 EXTEINE SOIWEITE.......oeee ettt o8ttt een
B.4.8 REGIEITENIGT ...ttt
B.4.7 DSPRAKONFIGUIGTION. ...ttt 888t

6.5 SYNCHIONISAtIONSPIINZIP............ooio sttt

6.6 DYNamMIiSChE SYNCRIONISATION.............c...cooiiii ettt
6.6.1 Einstellungen flir dynamisChe SYNCRIONISAtION...........c.coovoiviieceee ettt 122
6.6.2 SigNal ZUr SCAItEIrSCRIEBUNG ..ottt

6.6.3 Belastung nach der Synchronisation

6.7 Statische Synchronisation............................
6.7.1 Einstellungen fur statische Synchronisation
6.7.2 SigNal ZUI SCHALEISCRIIEBUNG ...ttt sttt
6.7.3 Belastung Nach der SYNCRIONISAION. ............cooiire et

6.8 Generator PID-Regler
6.8.1 BESCIIeibDUNG dES PID=REGIETS........oireeeiieiie ittt sttt
B.8.2 REGIET ..ot R RS e et
6.8.3 AULOMALISCNE REGIETAUSWANL.........iiiii sttt
6.8.4 PriNZIPSCRAIDIIG. ........ooooeee et
6.8.5 ProportioN@lEr TEIl @S REGIETS......... ettt st
6.8.6 INTEGIIErter TEIl AES REGIETS.......ce ettt
6.8.7 DiIfferenzialer TEIl AES REGIETS. ...ttt
B.8.8 OffENE GS=STOUEBTUNGEN. ...ttt st s et s et s e84 s 8t
6.8.9 Steuerungen im Netzparallelbetrieb
B.8.10 SYNCNIONISAUIONSITEGIET ........ oottt s sttt s 88 ees e sb e ebeebse b eese e see
6.8.11 UDEIWACKUNG MUt REIAIS ..ooo oo eeeeee e eeeeee e eeeeee e eeeeee e eeeeeeee oo

6.9 LEISTUNGSTAMPIE. ...ttt s 888445588888t ses

B.I0 P-Grad-BetIi@D..............oooii et
B.10.1 PriNZID UNG EINSTEIUNG....oorieriie ettt sttt
B.10.2 UDIOOP-"BEBISPIC.......ocoeeecee e st ean
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B.10.3 PGrad-EiNSTEIIUNGEN......... ettt s8Rt
6.10.4 KOITEKIUN ISOCNTONET REGIET ...ttt sttt st
6.11 LastabWurf UNd =ZUSCRAITUNG................coo.ooii sttt sttt
6.12 Funktion Leistungsreduzierung (DEFAtiNg)...........ccooovvvcuriieurreieeineeeeiseseessss s sessssseesesssss e sssssss s ssssss s sssssss s ssssss s sssssesssssees
6.12.1 Leistungsreduzierung - Parameter (P-Derating)
6.13 VIErter STrOMEINGANG..........c.ooveeiieiie ettt s sttt s 8848 e 88888
6.14 EINGANGE UNU AUSGANGE............ooimieieiiiie ittt st ssse st s 8588808851 s 85828888ttt
6.14.1 DigitaleiNgangSTUNKLONEN ...ttt sttt

B.14.2 DIffErENZIAIMESSUNG......ouiviiiieiietieeise ittt ssse st ss st s st e85 s 54888 A 8ttt

7. Landanschlussfunktionen

FADISPIAY-LAYOUL...........ooooiieiii ettt et ss st s 8881825458881 8 588kt 147
7.2 LandanSCRIUSSAIAIME. ..ottt 8 88ttt 148
7.2.1 FENIEIKIGSSEN.....coriie ettt 88410588 148
7.2.2 UNEerdrlUCKUNGSTUNKIIONEN ...ttt st et 148
7.3 LanNdanSCRIUSSSCRAITEN ... bbb 149
7.3.71 SCNAIEIEINSTEIUNGEN. ...ttt 888808t 149
7.3.2 SCRAIEISEOUENZEN........coe ettt 149
7.3.3 FIUSSAIAQIAMIME. ...ttt et s s s8££ 18888t 153
7.3.8 SCNAREITENIEN ...t s8Rt 154
7.4 Eingangs- Und AUSAaNGSTUNKIIONEN..............coo.cooiiiiiii ettt sttt ss st 155
7.4.1 Digitaleingangsfunktionen
7.4.2 DIffEIrENZIAIMESSUNG ...ttt st ssen
7.5 POWEE IMTANAQGEMENT............ooie ettt
7.5 ANIAGENDEIIIEDSAIT........oo ettt

8. Kuppelschalter-Funktionen

A DISPIAY-LAYOUL..............ooieiiiieieite ettt s sttt s eSS4 s e84ttt 158

BL2 SKS-AIAIMIE............ooiii et oot 159
8.2 FERNIEIKIASSEN.....cooiii e e e 159
8.2.2 UNterdrUCKUNGSTUNKLIONEN. ..ottt sttt 159

8.3 EINGANGE UNCU AUSGANGE. ...ttt sttt bbbt b1 s s s bbbttt s 160
8.3.1 Digital@iNGaNGSTUNKLIONEN..........civiii sttt sttt sttt 160
8.3.2 DiffEr@NZIAIMESSUNG......oeiiiiiiee sttt sttt bbbttt 161

8.4 SKS POWEI-IVIANAGEIMENT...........ooiiiiii sttt s st e ettt 161
8.4.1 Statische und dyNamISCRE SEKLONEN. ..ottt 161
8.4.2 Fehlerklassen fUI di@ SKS=STOUBIUNG........c.c..oiiiicee ettt ettt as st 162
8.4.3 Handhabung von Einstellungen flr ADSCRNITEE. ...ttt 162
8.4.4 Stromversorgung der Schalter... .
8.4.5 ANIAGENDETIIEDSAI ... oottt
8.4.6 EXTEIN GOSTEUEBITEN SKS... oottt

9. AC-Schutzfunktionen

9.1 UDEE SCRULZFUNKLIONEN.........c..cccceoe oo
9.1.1 SChUtZFUNKEIONEN IM AIIGEMEINEN ...ttt sttt bbb
9.1.2 SChaltgrupPe SIFANGSPANNUNG ...ttt s s st st
9.1.3 Phasenfolgefehler Und PhaS@narERUNG..........c ittt sttt sses

9.2 SChUEZFUNKEIONEN AEF A=SIEE...........ooo et
9.2.1UDEISPANNUNG (ANSI 59).....ooooooooooeeeeeee oo eeesooeeeeseeeesesseeee oo essesssee e essseseeeesessosseeee s
9.2.2 UNEEISPANNUNG (ANSI 27P)....oooierveeoveoeiessssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssns
9.2.3 SPanNNUNGSASYMMELIIE (ANSI A7) ...t essseesssssss s ssss stttk

9.2.4 Gegensystem, hohe Spannung (ANSI 47)
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9.2.5 Nullsystem hohe SPannUNQG (ANSI SOUQ) ... ssss s ssss s sssssssssssnsssesn

9.2.6 UDEISIIOM (ANSI BOTD) ..ooooooooooeeoeeeoeoeoeeeeeeeeee oo eeememeeeeeeseeeeeeee e mememseseseseeeeeeee oo meeoeseseeeeeeee oo
9.2.7 Schneller UBErStrom (ANSI BOP)..............ceoeeeeeeeeeeeeeeeeeoeeeeeeeeseeeeooooeeeeeseeeeeseeeeeseesesesesesesesemmmeseseseeeeeeeeeeeeessese e seemememeeeeeeseeeeeeeeeee
9.2.8 StroMasSYMMELIIE (ANSI 4B).........ccoooocoveooeereeeeieeeeeeeeeeee oo oo essss e sssss e ssss e ssss e ssssss e sssss e ssssss e e ssss e sssssssaneesssssannesssns
9.2.9 Spannungsabhangiger Uberstrom (ANSI 50V)....
9.2.10 Richtungsabhangiger UDEIStromM (ANSI B7).............ccooooccvveeeesooessooeeeeessesssssooeeeessssssssssseesssssssssseeesssssssssssseeessesssosseeeessossss
9.2.11 IEC/IEEE abhangiger UDErstrom (ANSI 571).........ooooooooooeeeeeeeeeeeeeoeeeeseeeeeeeeeseeseeeeooemeseseseeeeeeeeeesessessesesesessesesmmmmmmesseseseeeeeeeeeseese e
9.2.12 Gegensystem, NONET STTOM (ANSI 4B10) ... sesss s ssss s esssssssssas s ssssas s sssssenenns
9.2.13 Nullsystem hONEr StrOM (ANSI 5010) ... essses s ssssesessssessssssssssssesssssssssssssssesssesessssssssssssssssssssssnsssssssessss
9.2.14 Abhangiger NUll-UDerstrom (ANSI SON).........ccccccccooooooieeeeeeeeeseesseoeeeeesssssssosoeeeessssssssseeeessssssessseseesssssssssseeessssssesseseess oo
9.2.15 Gefilterter abhangiger NUll-Uberstrom (ANSI SOG).......ccccccccccoroooeooeeveeeeeeesessceeeeeeseessssssoseeessesssssoeseessssssssseseeessssssssseeeesesns 179
9.2.16 Neutralleiter-UDErstrom (4. StFOMWANGIET) ....ovovvoeeeoeeeeeeeeeeeeeeeeeee oo eeeeeeeeesesssseeeeeesseeseessseeessesssesssesssseesssssseessessseesssssseessessssessssssnenns 179
9.2.17 Gefilterter NeutralfehlerlbersStrom (4. STWL) ... . oo e e ee s ee s e eeseeseeseen 180
9.2.18 UDEITrEQUENZ (ANSI 8T0) ..o eeseeememeeseseseseeeee e eseemmmmesssssseeeeeeeeeeeessesees s ssmmmmmmesesesseeereeee 180
9.219 UNLEITreQUENZ (ANSI 8TU)......oooceeeeeeeeeeee et 181
9.2.20 UBEIIAST IANSI B2F) ..o seeemmseeseseeeeeseee oo smmemesesesseseseseeeeeeeeeeees st emmmmmseseseeeeee oo 182
9.2.271 NIEATIGE LEISTUNG ..ottt sttt ettt A 88t bbb 182
9.2.22 RUckleistung (ANSI 32R).......comrrreereemnsneeeeeeesessssseseeeesseees ..183
9.2.23 Ubererregung oder BlindleistungSexXport (ANSI 32FV)........occcccccvvooooooooeeeeeeoeseesscoeeeeeesesssssseseeessssssssseeeessssssssseeessesssnne 183
9.2.24 Untererregung oder BlindleistungSimport (ANSI S2RV) ... sesssssssssssss s ssssssssssssessssnes 183
9.3 Standard-SchutZfunKtioNeN der B-S@Ite...............ccco.coriiiiiiiee ettt bttt nen 184
9.3.1 SammelschienenUiberspannUNG (ANSI 59)...............ccorrrrvieemenresssssssssssss s ssssssssssssssssssssssssssss s sssssssssssssssssssssssssssssssssssssssss 184
9.3.2 SammelschienenunterspannUNG (ANSI 27) ...........rvvvieeiisiesseessssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssnss 185
9.3.3 Sammelschienen-SpannungsasyMmMELri€ (ANSI 47)..........eeeeeoeeeeeeeeesseeesses s esssses s s ssssse s s 185
9.3.4 SammelschienenlberfreqUENZ (ANSI 8T0)........... oo ssss s ssss s ssss s esss s ssssses s 186
9.3.5 SammelschienenunterfreqUENZ (ANSI 8TU)...........ivreeereeeereeeee oo sss s ssss s 187
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1. EinfUhrung

1.1 Erlauterungen zu den Steuerungstypen

Die iE 150 Marine-Steuerungen bieten zuverlassige Geratesteuerung und Power-/Energiemanagement auf Sportbooten und
Binnenschiffen, wie beispielsweise Schleppern, Arbeitsbooten, Mannschaftsbooten und Flussbooten. Mehrere iE 150
Marine-Steuerungen kénnen zusammen ein Power-Management-System (PMS) bilden.

Die iE 150 Marine ist eine kompakte Komplettsteuerung. Jede Steuerung enthalt alle erforderlichen dreiphasigen
Messkreise.

Alle Werte und Alarme werden auf dem sonnenlichttauglichen LCD-Display angezeigt. Die Bediener kénnen die Aggregate
und Schalter einfach vom Display aus steuern. Alternativ kdnnen Sie die Kommunikationsoptionen nutzen, um eine
Verbindung zu einem HMI/SCADA-System herzustellen. Das HMI/SCADA-System kann dann das System steuern.

Steuerungstyp Steuerungs- und Schutzfunktionen

iE 150 Marine Generator Ein Motor, ein Generator sowie ein Generatorschalter.

Das System und ein Landanschlussschalter bei Verbindung mit einem

iE 150 Marine Shore Landanschluss.

iE 150 Marine BTB Ein Sammelschienenkuppelschalter.

Bis zu sieben Steuerungen kénnen dem Energie-/Power-Management-System hinzugefligt werden:

iE 150 Marine Generator 2
iE 150 Marine Shore 1
iE 150 Marine BTB 2
iE 150 Marine Battery 2%
iE 150 Marine Solar 2%

* Das Power-Management-System unterstitzt insgesamt nur zwei nachhaltige Steuerungen. Diese kdnnen Batterie- oder
Solarsteuerungen oder jeweils einer von beiden Steuerungstypen sein.

ANMERKUNG Dieses Handbuch fir Konstrukteure gilt fir die Steuerungen iE 150 Marine Generator, Shore und BTB
Separate Handblicher fiir Konstrukteure bieten entsprechende Anleitungen fiir die Steuerungen iE 150
Battery and Solar.

ANMERKUNG Bitte beachten Sie das Handbuch fir Konstrukteure des iE 150 Marine Core-Aggregats fur eigenstandige
(nicht-synchronisierte) Aggregatanwendungen.
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111  Steuerungstypen

MARINE-Konfigurationen

Mindest-

Parameter Parameter Steuerungstyp Softwarepake
t

Motorantriebssteuerung flir den maritimen

Motorantrieb Marine Gebrauch Core
. . Core-Aggregatsteuerung fir den maritimen
Aggregatgerat maritim Gebrauch Core
. . Aggregatsteuerung fur den maritimen Power
Aggregatgerdt maritim Gebrauch Management
9101 L . Landanschlusssteuerung fir den maritimen Power
Landanschlusseinheit maritim
Gebrauch Management
L o . . Power
SKS-Einheit maritim SKS-Steuerung fiir den maritimen Gebrauch
Management
Batterieeinheit maritim* Batteriesteuerung fuir den maritimen Gebrauch Premium
Solareinheit maritim* Solarsteuerung fur den maritimen Gebrauch Premium

Softwarepakete und Steuerungstypen
Das Steuerungssoftwarepaket entscheidet dariiber, welche Funktionen die Steuerung verwenden kann.

e S1=Core
» S4 = Power Management (PM)

o Sie kdnnen den Steuerungstyp nicht auf einen anderen Steuerungstyp umstellen.
e S4 +S10 = Premium

o Sie kdnnen den Steuerungstyp auf jeden anderen Steuerungstyp umstellen.

o Alle Funktionen werden unterstitzt.

o *Um zu einer iE 150 Battery oder iE 150 Solar zu wechseln, muss die Steuerung Uber die Nachhaltigkeitsoption (S10)
verfugen.

Die Auswahl des Steuerungstyps erfolgt unter Grundeinstellungen > Steuerungseinstellungen > Typ.

1.2  Erlduterungen zum Handbuch fur Konstrukteure
Allgemeiner Zweck

Dieses Dokument enthalt Informationen Uber die Funktionalitadt der Steuerung und ihre Anwendungen sowie Uber ihre
Konfiguration.

/I\ VORSICHT

Installationsfehler

Lesen Sie dieses Dokument, bevor Sie mit der Steuerung arbeiten. Eine Nichtbeachtung dieses Hinweises kann
zu Personen- und Sachschaden fiihren.

Zielgruppe des Handbuchs fir Konstrukteure

Das Handbuch flr Konstrukteure ist in erster Linie fur den verantwortlichen Schaltanlagenkonstrukteure gedacht. Auf der
Grundlage dieses Dokuments kann der Schaltanlagenkonstrukteure dem Elektriker die notwendigen Informationen fir die
Installation der Steuerung geben, z. B. detaillierte elektrische Zeichnungen.
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Das Handbuch fur Konstrukteure kann auch wahrend der Inbetriebnahme verwendet werden, um die Parameter zu
Uberprufen. AuBerdem werden die Bediener es fir das Verstandnis des Systems und fur die Fehlersuche nutzlich finden.

Liste der technischen Dokumentation

» Kurzbeschreibung
e Steuerungsanwendungen
e Hauptmerkmale und -funktionen

Produktblatt .

e« Technische Daten

e Schutzfunktionen

¢ Abmessungen

« Allgemeine Beschreibung

e Funktionen und Merkmale

e Steuerungsanwendungen
Datenblatt e Steuerungstypen und -varianten

e Schutzfunktionen
« Eingange und Ausgange
e Technische Spezifikationen
e Prinzipien
« Allgemeine Steuerungssequenzen, Funktionen und Schutzfunktionen
. e Schutzfunktionen und Alarme
Handbuch fir Konstrukteure
* Regelung
e Hardwaremerkmale
¢ Kommunikation

o Werkzeuge und Materialien
Installati . « Montage
nstallationsanweisun
S * Minimale Verkabelung fir die Steuerung

« Informationen und Beispiele zur Verdrahtung

e Steuerungsgerate (Druckknépfe und LEDs)
Kurzbedienungsanleitung o Betrieb des Systems
e Alarme und Protokoll

 Modbus-Adressliste
o SPS-Adressen
o Entsprechende Steuerungsfunktionen

Modbus-Tabellen

e Beschreibungen zu Funktionscodes, Funktionsgruppen

1.21 Softwareversionen

Die Informationen in diesem Dokument beziehen sich auf die Softwareversion:

e T (P S

iE 150 Steuerungsanwendung 1.34.0
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1.3 Warnhinweise und Sicherheit

1.3.1 Symbole fiir Gefahrenhinweise

Dies zeigt gefahrliche Situationen.

Wenn die Richtlinien nicht befolgt werden, fiihren diese Situationen zu Tod, schweren Verletzungen,
Beschadigung oder Zerstérung von Geraten.

/\ WARNUNG

Beschadigung oder Zerstérung von Geraten fihren.

/I\ VORSICHT

Dies zeigt Situationen mit geringem Risiko.

Wenn die Richtlinien nicht befolgt werden, kdnnen diese Situationen zu leichten oder mittelschweren
Verletzungen fuhren.

HINWEIS

Dies zeigt einen wichtigen Hinweis.

Dies zeigt potenziell gefahrliche Situationen.
A Wenn die Richtlinien nicht befolgt werden, kdnnen diese Situationen zu Tod, schweren Verletzungen,

Lesen Sie unbedingt diese Informationen.

1.3.2 Symbole fur allgemeine Hinweise

ANMERKUNG Allgemeine Informationen
Zusatzliche Informationen
Hier erfahren Sie, wo Sie weitere Informationen finden kdnnen.

Beispiel

L

Dies zeigt ein Beispiel.

u Wie man ...

=" Hier finden Sie einen Link zu einem Video mit Hilfe und Anleitung.

Sicherheit bei Installation und Betrieb

Die Installation und der Betrieb der Steuerung kann den Umgang mit Strémen und Spannungen erfordern. Die Installation
darf nur von autorisiertem Personal durchgefiihrt werden, das mit den Gefahren beim Arbeiten mit elektrischen Geraten
vertraut ist.
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Werkseinstellungen

Die Steuerung wird werkseitig mit einer Reihe von Standardeinstellungen vorprogrammiert ausgeliefert. Diese Einstellungen
beruhen auf typischen Werten und sind fur lhr System moglicherweise nicht angemessen. Sie missen daher alle Parameter
und Einstellungen Uberprifen, bevor Sie die Steuerung verwenden.

Elektrostatische Entladung

Elektrostatische Entladungen kdnnen die Steuerklemmen beschadigen. Sie mussen die Klemmen wahrend der Installation
vor elektrostatischer Entladung schitzen. Wenn die Steuerung installiert und angeschlossen ist, sind diese
SicherheitsmaBnahmen nicht mehr notwendig.

Datensicherheit

Um das Risiko von Datenschutzverletzungen zu minimieren, empfiehlt DEIF Folgendes:

+ Vermeiden Sie nach Mdglichkeit, Steuerungen und Steuerungsnetzwerke 6ffentlichen Netzen und dem Internet
auszusetzen.

« Verwenden Sie zusatzliche Sicherheitsebenen wie VPN fir den Fernzugriff und installieren Sie Firewall-Mechanismen.
e Beschranken Sie den Zugriff auf autorisierte Personen.

1.4 Rechtliche Hinweise
Gerate von Drittanbietern

DEIF Ubernimmt keine Verantwortung fur die Installation oder den Betrieb von Fremdgeraten. In keinem Fall haftet DEIF fur
entgangene Gewinne, entgangene Einnahmen, indirekte Schaden, konkrete Schaden, Nebenschaden, Folgeschaden oder
sonstige entsprechende Schaden, die sich aus oder in Verbindung mit einer fehlerhaften Installation oder einem
fehlerhaften Betrieb eines Fremdgerates ergeben.

Garantie

HINWEIS

Garantie

Die Steuerung darf nicht von Unbefugten gedffnet werden. Sollte das Gerat dennoch gedffnet werden, fuhrt
dies zu einem Verlust der Gewahrleistung.

Haftungsausschluss
DEIF A/S behilt sich das Anderungsrecht auf den gesamten Inhalt dieses Dokumentes vor.

Die englische Version dieses Dokuments enthalt stets die neuesten und aktuellsten Informationen Uber das Produkt. DEIF
ibernimmt keine Verantwortung fiir die Genauigkeit der Ubersetzungen und Ubersetzungen werden eventuell nicht zur
selben Zeit wie das englische Dokument aktualisiert. Im Falle von Unstimmigkeiten hat das englische Dokument Vorrang.

Urheberrecht

© Copyright DEIF A/S. Alle Rechte vorbehalten.

Designer's handbook 4189341448-A DE Seite 13 von 217



2. Utility Software USW

2.1 Laden Sie die Utility-Software herunter

Die Multi-line 2 Utility Software v.3.x ist die Softwareschnittstelle zwischen einem PC und der Steuerung. Die Software ist
kostenlos. Laden Sie sie von www.deif.com herunter.

2.2  AnschlUsse

Sie kdnnen eine USB- oder TCP/IP-Verbindung zur Steuerung verwenden.

2.21 USB-Verbindung

Fir den Anschluss der Steuerung an einen PC wird ein USB-Kabel (USB A auf B) verwendet:

1. Installieren Sie die Utility-Software auf einem PC.

2. Verwenden Sie das USB-Kabel, um den Serviceanschluss der Steuerung mit dem PC zu verbinden.
3. Starten Sie die Utility-Software.

@ DEIF utility software - 3.61.0
Eile = Connectiocn = Parameters = Help -
= - -5 d d o 7 | |
Connection *

Communication type
O service port (USB) () Serial port () TCRIP

Connect to controller

Communication port: COM3 - DEIF AGC 1 -

*»

Monitoring

Application supervision Scan ports

Alarms

4. Wenn notig, scannen Sie Ports, und wahlen Sie anschlieBend eine Serviceport-Option aus.
5. Wenn Sie dazu aufgefordert werden, wahlen Sie die Zugriffsebene, geben Sie das Passwort ein und wahlen Sie OK.

#) Password *

Please choose your level and enter password.

New level  master ~

Password |uu|

Cancel

Zusatzliche Informationen
Siehe Allgemeine Funktionen, Passwort fiir die Standard-Passworter.
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2.3  Netzwerkverbindungen

2.31 TCP-Verbindung

Fir die Verbindung zur Steuerung kénnen Sie TCP/IP-Kommunikation verwenden. Dazu ist ein Ethernet-Kabel oder eine
Verbindung mit dem Netzwerk erforderlich, in dem sich die Steuerung befindet.

Standard-Netzwerkadresse der Steuerung
e [P:192.168.2.2

o Gateway: 192.168.2.1

¢ Subnetzmaske: 255.255.255.0

Konfigurieren der IP-Adresse der Steuerung liber die Displayeinheit oder eine USB-Verbindung

Wenn Sie eine Verbindung zu einer Steuerung Uber TCP/IP herstellen, miissen Sie die IP-Adresse der Steuerung kennen.
Suchen Sie die IP-Adresse auf dem Display unter: Kommunikation > Ethernet-Setup

Sie konnen die IP-Adresse der Steuerung liber das Display andern.

Alternativ kdnnen Sie eine USB-Verbindung oder eine Ethernet-Verbindung und die Utility-Software verwenden, um die IP-
Adresse der Steuerung zu andern.

Punkt-zu-Punkt-Ethernet-Verbindung zur Steuerung

Wenn Sie zum Andern der IP-Adresse nicht die Displayeinheit oder eine USB-Verbindung verwenden méchten, kénnen Sie
eine Punkt-zu-Punkt-Ethernet-Verbindung verwenden. Der PC muss eine statische IP-Adresse haben. Fur die Standard-
Netzwerkadresse der Steuerung muss die statische IP-Adresse des PCs 192.168.2.xxx lauten, wobei xxx eine freie IP-
Adresse im Netzwerk ist (Hinweis: xxx kann nicht 2 (die IP-Adresse der Steuerung) oder 1 (das Gateway) sein).

Wenn Sie die Adresse der Steuerung @ndern (z. B. von 192.168.2.yyy zu 192.168.47.yyy), wird die Verbindung unterbrochen.
Es wird eine neue statische IP fiir den PC bendtigt. In diesem Fall: 192.168.47.zzz, wobei zzz eine freie IP-Adresse im Netz
ist. Die PC-Adresse, die IP-Adresse und das Gateway miissen sich im selben Subnetz befinden.

Wenn der PC die richtige statische IP-Adresse hat:

1. Verwenden Sie ein Ethernet-Kabel, um den PC mit der Steuerung zu verbinden.
2. Starten Sie die Utility-Software.
3. Wahlen Sie TCP-IP, und geben Sie die IP-Adresse der Steuerung ein.

Communication type

() Service port (USB) () Serial port (®) TCP-IP
P address of the device: |192.168.2.2 " | Test
Device modbus 1D 1 =

4. Mit der Schaltflache Test konnen Sie Uberprifen, ob die Verbindung erfolgreich ist.
5. Wahlen Sie Verbinden, um eine Verbindung zur Steuerung tber TCP-IP herzustellen.
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Konfigurieren der IP-Adresse der Steuerung mit Hilfe der Utility-Software

1. Wahlen Sie Verbinden, um eine Verbindung zur Steuerung tiber TCP-IP herzustellen.
2. Wahlen Sie die Ethernet-Einstellung (TCP/IP).

Das Fenster Netzwerkparameter wird ge6ffnet:

Y a Y 5|

MNetwork parameters | NTP parameters | Remote Display

o IP address 192, 168.18.12
Monitoring ¥
Met mask 255,255,255.0
Configuration ¥
Gateway 192,165.12.1
o
Tools = DNS Primary IP 8.8.8.8
Ethernet setting (TCP/IP) DNS Secondary TP 8.8 4.4

M-Logic & ADF

L1

L
Wenn die Netzwerkparameter der Steuerung geandert wurden, driicken Sie die Schaltfliche in das Gerdt schreiben ++
driicken.

Die Steuerung empfangt die neuen Netzwerkparameter und fuhrt einen Neustart der Netzwerkhardware durch.

Verwenden Sie die neue IP-Adresse der Steuerung (und eine korrekte statische IP-Adresse des PCs), um erneut eine
Verbindung zur Steuerung herzustellen.

ANMERKUNG Bitte beachten Sie, dass nicht alle Steuerungen DNS- und NTP-Einstellungen unterstitzen. Die in diesem
Dokument beschriebenen Funktionen gelten nur, wenn sie an der Steuerung verfligbar sind.

Verwendung eines Schalters
Bei einem System mit mehreren Steuerungen kdnnen alle Steuerungen an einen Schalter angeschlossen werden. Erstellen
Sie eine eindeutige IP-Adresse fir jede Steuerung im Netzwerk, bevor Sie die Steuerungen an einen Schalter anschlieBen.

Der PC kann dann an den Schalter angeschlossen werden, und das Ethernet-Kabel kann immer am selben Port des
Schalters angeschlossen sein. Sie kdnnen die IP-Adresse der Steuerung in der Utility-Software eingeben.

Die TCP-IP-Verbindung ist schneller als andere Verbindungen. AuBerdem kann der Benutzer im
Anwendungsiiberwachungsfenster der Utility-Software zwischen den Steuerungen wechseln.

2.3.2 Verwendung von NTP

Um sicherzustellen, dass die Steuerung immer die richtige Zeit hat, konnen Sie die Funktion des Netzwerkzeitprotokolls
(NTP) verwenden.

Wahlen Sie in der Utility-Software die Option Ethernet-Einstellung (TCP/IP) und dann das TabNTP-Parameter im Fenster
Netzwerkparameter.
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Metwork parameters NTP parameters

MNTP Server

ool.ntp.or
Monitoring ¥ 2 P-0re
MTP Timezone (UTC+00:00) Coord +
Configuration ¥
NTP Update interval -
Tools S

Ethernet setting (TCP/IF)

Sie kénnen einen NTP-Server, eine Zeitzone und ein Aktualisierungsintervall auswéhlen. Schreiben Sie die Anderungen in

die Steuerung, um die NTP-Funktion zu aktivieren.
ANMERKUNG Der ausgewahlte NTP-Server muss im Netzwerk verfligbar sein.

2.4  Schnittstelle zur Utility-Software

2.41 Obere Symbolleiste

i

% B | e W R Rl ES
1 2 3 4 5 6 7 89 101112 13 1415

Kommunikation mit dem Gerat starten.

Trennung von einer Steuerung

Wechselt die Bedienebene.

Applikationseinstellungen

Upgrade-Optionen (erstellen Sie einen Optionscode und senden Sie ihn an support@deif.com).
Schreiben Sie neue Optionen (vom DEIF-Support erhalten).

Schreibt eine Firmware auf das Gerat.

AOP 1: Fir diese Steuerung nicht verwendet.

© @ N O U A NS

-
o

. Zahler: Lesen Sie die Zahler der Steuerung aus.

_
=y

. Kennzahlen: Informationen Uber die Steuerung und die Software.
. Batch-Lese- und Schreibvorgang: Lesen, Schreiben, Sichern und Wiederherstellen des Gerats.
. Zeigt/verbirgt das Fenster mit den Echtzeitwerten.

=
A WN

. Einen Befehl an die Steuerung senden.
. Synchronisation der Uhrzeit des Gerats mit dem angeschlossenen PC.

-
l
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2.4.2 Menu auf der linken Seite

o DEIF
o Link zu www.deif.com
« Uberwachung

o Gerat:
Monitoring # o Zeigt Informationen zur Bedienung der angeschlossenen Steuerung an.

i o Anwendungsiiberwachung
Device ) ) ) )

— — o Zeigt den Betrieb der Anlage und die Stromerzeugung jedes Aggregats
Application supemvision an.
Alarms o Alarme
Logs o Gibt einen Uberblick liber die aktiven Alarme.

o Zeigt den Verlauf der Alarme an, die aktiviert werden, wahrend der PC

Inputs/Outputs

angeschlossen ist.
Trending o Protokolle
o Zeigt die Alarme und Ereignisprotokolle der Steuerung an.

Configuration 2 o Eingange/Ausgénge
o Der Eingangs- und Ausgangsstatus der Steuerung.
Application configuration o Trending
Parameters o Zeigt den Echtzeitbetrieb an.

o Trending ist moglich, wenn ein PC angeschlossen und das Trending-

Advanced Protection N . . . - -
Fenster geoffnet ist. Die Steuerung kann die Daten nicht speichern.

ECU & D-AVR configuration « Konfiguration

IO & Hardware setup o Applikationskonfiguration
External I/0 (CIO) o Erstellung von Einlinien-Diagrammen fiir Anwendungen
o Parameter

o Parameter konfigurieren und einsehen. Sie kénnen die Parameter in
einer Liste oder in einer Baumstruktur anzeigen.

»

Tools

Ethemet setting (TCP/IP) o Erweiterte Schutzfunktionen

] o Erweiterte Schutzeinstellungen, wie z. B. Kapazitatskurven, P-Grad und
M-Logic & AOF

mehr.
Modbus Configurator o ECU- & D-AVR-Konfiguration
Option & Firmware o Allgemeine MK-Konfiguration, wie beispielsweise Motorkommunikation
) und Start/Stopp MK.
Translations o ECU-Alarme
General Purpose PID o ECU-Wiederherstellung
Permissions o Liste zur Nichtbeachtung von SPN
Compare offline files o DSPR-Konfiguration

o DSPR-Alarme
o E/A & Hardware-Setup

o Ein- und Ausgéange konfigurieren
o Externe E/A (CIO)

o Externe Ein- und Ausgange. erkennen und konfigurieren

+ Tools

o Ethernet-Einstellung (TCP/IP).

o Ethernet-Einstellungen und Kommunikation. konfigurieren
o M-Logic & AOP

o M-Logic und zusatzliche Bedienfelder konfigurieren.

o Modbus-Konfigurator

o Konfigurieren Sie die konfigurierbaren Modbus-Adressen.
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o Option & Firmware
o Siehe die verfligbaren Optionen.
o Ubersetzungen
o Passen Sie den Text in der Steuerung an oder Uibersetzen Sie ihn.
o Allzweck-PIDs
o Einstellungen fir Allzweck-PID konfigurieren.
o Berechtigungen
o Benutzerrechte anzeigen und andern
o Offline-Dateien vergleichen
o Dateien vergleichen.

2.5 Einrichtung von Anwendungen
2.51 Vorkonfigurierte Anwendungen

Die Steuerung verfligt Uber vier vorkonfigurierte Standardanwendungen.

Aggregatsteuerung Landanschlusssteuerung Sks-Steuerung
Anwendung Anwendung Anwendung

—— Areal —— —— Areal —— ( Areal )
Shore
A 4
SCB32
Load
—./._
BTB33

GB1

o o

il
il

—
~——— ~—

Standardanlage (Power Management) ~ Standardanlage (Power Management) ~ Standardanlage (Power Management)
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Grundeinstellungen > Anwendungstyp > Eigenstdandig oder PM > Anwendungsauswahl

9161 Aktive Anwendung 1bis 4

9162 Gesehene Anwendung 1bis 4 =

9163 Name Nicht konfigurierbar, abhangig von der gewahlten Anwendung.
9164 Status Nicht konfigurierbar, abhangig von der gewahlten Anwendung.
9165 Anzahl der Aggregate Nicht konfigurierbar, abhangig von der gewahlten Anwendung.
9166 Anzahl von Landanschlissen Nicht konfigurierbar, abhangig von der gewahlten Anwendung.
9167 Anzahl der Sks Nicht konfigurierbar, abhangig von der gewahlten Anwendung.

Die Standardanwendungen konnen mit der Utility-Software geandert werden.

2.5.2 Bestimmen Sie den Anwendungstyp

Anwendungstyp Anlagentyp Konfigurationsmerkmale

In einer eigenstandigen Anwendung kann die Steuerung nicht mit

anderen Steuerungen kommunizieren. In einer eigenstandigen

Anwendung kann eine Aggregatsteuerung ein Aggregat und einen GS
Inselbetrieb Einzelne Steuerung betreiben. Um eine fehlerhafte Synchronisation zu vermeiden, diirfen

keine anderen Aggregate oder Stromquellen vorhanden sein.

Siehe das Handbuch fiir Konstrukteure des iE 150 Marine Core-

Generators.

In einer Power-Management-Konfiguration kdnnen die Steuerungen in
Anwendungen mit bis zu 2 Aggregat-, 1 Landanschluss- und 2 SKS-
Steuerungen (insgesamt 5 Steuerungen) eingesetzt werden. Siehe
Anwendungskonfiguration

Power Management Standard
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3. Power Management

3.1 EinfUhrung in das Power Management

Das Power Management soll den Verbraucher effizient, sicher und zuverlassig mit der bendétigten Energie versorgen. Es
sorgt fur:

e Ausgleich der Lasten im System
« Implementierung der Anlagenlogik
e Gewahrleistung der Sicherheit

Das Power Management System wird von einem grafischen Uberwachungsdisplay aus kontrolliert. Die Seite Uberwachung
kann den Betriebsstatus, die Betriebsstunden, den Status der Schalter, den Zustand des Landanschlusses und der
Sammelschienen usw. anzeigen.

StandardmaBig wird der CAN-Anschluss B fiir das Power Management verwendet.

Multi-Master-System

Um die Zuverldssigkeit zu erhdhen, ist das Power Management-System als Multi-Master-System konzipiert. In einem Multi-
Master-System werden alle wichtigen Daten zwischen den Steuerungen Ubertragen, so dass alle Steuerungen in der
Anwendung den Status des Power Managements (Berechnungen und Position) kennen. Das bedeutet, dass die Anwendung
nicht von einer einzigen Ubergeordneten Steuerung abhangt, wodurch sich die Steuerung fir ein breites Spektrum von
Anwendungen eignet, einschlieBlich Notstrom- und kritische Leistungsanwendungen.

3.2 Anwendungen

3.21 Power-Management-Applikationen

Beispiel 1

DEIF network CAN bus

@ Shore e Busbar

connection —— Measurements / control
~ === DEIF network CAN bus

Power flow

SHORE controller

BTB controller Py, CONSUMETS

v
BATTERY GENSET v GENSET v
controller controller controller

y [

v v

Busbar Busbar

Inverter ©) censet © ocenset
/\a ~ ~
1
Battery

¢ Die Anlage umfasst Landanschluss-, Batterie-, Sammelschienenkuppelschalter (SKS)- und Aggregatsteuerungen.
e Es kdnnen bis zu zwei Hybridsteuerungen (Batterie oder Solar) hinzugefligt werden.

« Die Rickmeldungen der extern angesteuerten Sks miissen mit einer Steuerung verdrahtet werden.

« In diesem Beispiel konnen die Aggregate parallel zum Netz laufen.
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Beispiel 2

PMS

@ Genset @ Genset

~N ~

¢ Insel-Anwendung
« Die Steuerungen kommunizieren miteinander flr das Power Management.

« Wenn eine Steuerung ein Problem hat oder zur Wartung auBer Betrieb genommen wird, bernehmen die anderen
Steuerungen die Arbeit.

3.3 Setup
3.3.1 Wahlen Sie den Steuerungstyp aus

Vergewissern Sie sich, dass es sich bei jeder Steuerung um den richtigen Typ handelt, und andern Sie bei Bedarf den
Steuerungstyp.

ANMERKUNG Wenn der Steuerungstyp geandert wird, wird die Steuerung auf die Werkseinstellungen zuriickgesetzt.
Wahlen Sie den Steuerungstyp aus, bevor Sie mit der Konfiguration beginnen.

3.3.2 Schalterriickmeldung

1. Generatorschalter (Gs): Bei einer Aggregatsteuerung verbinden Sie die Riickmeldungen des Generatorschalters mit den
Klemmen 49 und 50.

2. Landanschlussschalter (LSS): Verbinden Sie fiir eine Landanschlusssteuerung die Rlickmeldungen des
Landanschlussschalters mit den Klemmen 47 und 48.

« Wenn kein LSS vorhanden ist, wahlen Sie dies in der Utility-Software unter Anwendungskonfiguration aus.

3. Sammelschienenkuppelschalter (Sks): Bei einer Sks-Steuerung miissen Sie die Riickmeldungen des Kuppelschalters
mit den Klemmen 49 und 50 verbinden.

Bei einem extern gesteuerten Sks missen die Rlickmeldungen des Schalters mit einer oder mehreren Steuerungen
verbunden werden. Verwenden Sie M-Logic Ausgang, Sks Befehl, um die digitalen Eingange zu konfigurieren.
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Beispiel fiir extern angesteuerte Riickmeldungen von Kuppelschaltern in M-Logic

o) Add M logic Add LED Add Button Show ALL
M-Logic
=) Logic 1 Item description {optional and saved in project file only)
A NOT Operator
¥ EventA [ Dig. Input 39: Inputs | 3¢ Delay (sec.) [+ 40 | *
- oR w
. —
Event B [] Motused b 4 — Output BTB33 position off: BTE 3
OR w
Event C [] Mot used o Enable thisrule @
=] Logic 2 Item description {optional and saved in project file only)
A NOT Operator
¥  EventA [C] Dig. Input 40: Inputs | 3¢ Delay (sec.) ¢ 40 M| *
> OR w
. —
Event B [[] Motused b4 — Output BTB33 position on: BTB 1 3¢
OR w
Event C [] Motused x Enable thisrule [

Sammelschiene blockiert

Der Alarm Sammelschiene blockiert verhindert, dass Stromquellen angeschlossen werden, wenn die Rickmeldung des
Schalters fehit.

Sobald ein Positionsfehler-Alarm auf einer toten Sammelschiene vorliegt, der von einer an die Sammelschiene
angeschlossenen Stromquelle ausgeldst wurde, wird der Alarm Sammelschiene blockiert auf allen Steuerungen im gleichen
Abschnitt angezeigt. So wird verhindert, dass ein Schalter in dem betreffenden Abschnitt mit der Sammelschiene
verbunden wird.

¢ Der Statustext ,XXXX SAMMELSCHIENE BLOCKIERT" wird in allen Steuerungen angezeigt, die an eine Sammelschiene
angeschlossen sind, bei der der Positionsfehler vorhanden ist. XXXX identifiziert die Steuerung mit dem Positionsfehler.

« Die Funktion Sammelschiene blockiert wirkt sich nur auf die Steuerungen im gleichen Abschnitt wie der Positionsfehler
aus.

« Die Sammelschiene wird bei Vorliegen eines Positionsfehlers unter folgenden Bedingungen nicht blockiert:
o LSS-Positionsfehler.
o SKS-Positionsfehler.

o Jeder Positionsfehler eines Schalters, wahrend die Spannung und Frequenz der Sammelschiene innerhalb der
Nenneinstellungen liegen.

3.3.3 CAN-Anschlisse

Die Verkabelung der CAN-Leitungen zwischen den Steuerungen muss in Form einer Reihenschaltung ausgefihrt sein. Die
Leitung muss ein durchgehender Kommunikationsbus sein und darf nicht mit anderen Kommunikationen vermischt werden.

Zusatzliche Informationen
Siehe CAN-Bus-Stromversorgungssystem in der Installationsanleitung fiir Empfehlungen zur Verkabelung.

3.3.4 CAN-Fehlermodus

Bei einem Ausfall des CAN, der das Power Management steuert, kann das System auf verschiedene Weise reagieren.

Power Management > Kommunikationsfehler

7532 CAN-Fehlermodus SWBD SWBD Der Steuerungsmodus, wenn ein CAN-
Fehler vorliegt. Siehe unten.
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Betriebsart
MANUELL
Keine Anderung

Die Steuerung kann keine anderen

7533 Alle Gerate fehlen Fehlerklassen Warnung e

7534 Fataler CAN Fehler Fehlerklassen Warnung IE:::nﬁftZ:]SeSh(;OStkil:\?ir;Sg:; als in

7535 Ein GEN fehlt Fehlerklassen Warnung igegfézgf;t“e”uge'r‘j:g :;zfeeflt(zﬁg'n”e
Die Steuerung kann mindestens eine

7536 Ein LANDANSCHLUSS fehlt.  Fehlerklassen Warnung Landanschlusssteuerung nicht
erkennen.

7871 Einige SKS fehlen Fehlerklassen Warnung g:(e;_Sstf:jer;ﬂl?gk;rclztrg::ii?::s eine

7874 Appl. Gefahr Fehlerklassen Warnung

Eine SOLARSTEUERUNG Die Steuerung kann mindestens eine
7875 fehlt. Fehlerklassen Warnung Solarsteuerung nicht erkennen.

Eine SPEICHERSTEUERUNG Die Steuerung kann mindestens eine

7876 fehlt Fehlerklassen Warnung Speicher-/Batteriesteuerung nicht
’ erkennen.
8800 CAN Fehlbetrag 2 bis 32 2 Die Einstellung fir den fatalen CAN-

Fehler.

Betriebsart SWBD

Wenn die Betriebsart SWBD ausgewahlt ist, wechseln die Steuerungen in die Schalttafelkontrolle, wenn ein fataler CAN-
Fehler auftritt. In dieser Betriebsart ist das PMS deaktiviert, die AC-Schutzfunktionen bleiben jedoch aktiv.

Zusatzliche Informationen
Siehe Ubersicht iiber Betriebsarten fiir die Beschreibung der Betriebsart SWBD.

Betriebsart MANUELL

Wenn die Betriebsart MANUELL ausgewahlt ist, wechseln die Steuerungen in die Betriebsart MANUELL, wenn ein fataler
CAN-Fehler auftritt. Die Regler in den Steuerungen sind noch aktiv. Das bedeutet, dass die Stromquellen (zum Beispiel
Aggregate) flreinander sichtbar und zur Lastverteilung imstande sind.

/\ VORSICHT

Unsynchronisierte Aggregate oder Energiespeicher konnen angeschlossen werden

Wenn ein fataler CAN-Fehler vorliegt, ist es moglich, zwei Aggregate oder Energiespeichersysteme zu starten
und die Schalter auf der Sammelschiene gleichzeitig zu schlieBen (auch wenn sie nicht synchronisiert sind)

Keine Anderung

Wenn keine Anderung der Betriebsart gew&hlt wird, bleiben die Steuerungen in der Betriebsart, in der sie sich vor dem
Auftreten des fatalen CAN-Fehlers befanden. Wenn in einer Anwendung mit mehreren Steuerungstypen eine
Stromquellensteuerung nicht mehr sichtbar ist, kann der Rest des Systems sich weiterhin fast normal verhalten und setzt
seinen Betrieb in der Betriebsart AUTO fort.
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3.3.5 CAN-Bus-Alarme

Ein GEN fehlt

Ein LANDANSCHLUSS fehlt

Appl. Gefahr

Doppelte CAN-Adresse
Alle Geréate fehlen

CAN-Bus Kommunikationsfehler
CAN ID X P fehlt

CAN LANDANSCHLUSS X P fehlt

CAN SKS X P fehlt
CAN ID X S fehlt

CAN LANDANSCHLUSS X S fehlt

CAN SKS X S fehlt

CAN-Setup CH: 784x

3.3.6 Steuerungs-IDs

Wird aktiviert, wenn eine oder mehrere Aggregatsteuerungen fehlen. Aktiviert die
Fehlerklasse in Parameter 7535.

Aktiviert, wenn eine Landanschlusssteuerung fehlt. Aktiviert die Fehlerklasse in
Parameter 7536 (wird auch verwendet, wenn eine Sks-Steuerung fehlt).

Die Anwendungskonfiguration ist nicht in allen Steuerungen des Systems gleich. Das
Power Management-System funktioniert nicht richtig. Wenn dieser Alarm freigegeben
ist, wird die Fehlerklasse in Parameter 7872.aktiviert.

Wird aktiviert, wenn zwei oder mehr Steuerungen die gleiche interne Kommunikations-
ID haben. Das Power Management-System kann nicht arbeiten.

Tritt nur auf, wenn eine Steuerung keine anderen Gerate auf der CAN-Bus-Leitung
wahrnimmt. Aktiviert die Fehlerklasse in Parameter 7533.

Bei den Alarmen XXX fehlit wird der Alarm bei allen anderen Steuerungen in der
Anwendung aktiviert.

Die Steuerung hat die CAN-Bus-Kommunikation zur CAN-ID auf PM Primdr verloren.

Die Steuerung hat die CAN-Bus-Kommunikation zu einer Landanschlusssteuerung mit
ID X auf PM Primdr verloren.

Die Steuerung hat die CAN-Bus-Kommunikation zu einer Sks-Steuerung mit ID X auf
PM Primdr verloren.

Die Steuerung hat die CAN-Bus-Kommunikation zur CAN-ID auf PM Sekunddr verloren.

Die Steuerung hat die CAN-Bus-Kommunikation zu einer Landanschlusssteuerung mit
ID X auf PM Sekunddr verloren.

Die Steuerung hat die CAN-Bus-Kommunikation zu einer Sks-Steuerung mit ID X auf
PM Sekundadr verloren.

Das Gerat kann Power Management-Kommunikation auf einem CAN-Port erkennen,
aber das korrekte Protokoll ist nicht eingestellt. Bei einer Aggregatsteuerung tberwacht
dieser Alarm auch das CAN-Setup zwischen dem Motorkommunikationsprotokoll und
dem CAN-Port.

Nach dem Anschluss der CAN-Bus-Kommunikation muss jede Steuerung eine eindeutige interne Kommunikations-ID

haben.

o AGGREGAT: 1-2

e SOLAR + BATTERIE: 25-28
o LAND-Betrieb: 32

e SKS:33-34

Fur die manuelle Einrichtung missen Sie die Steuerungs-ID einstellen.

Kommunikation > Power Management ID

7531 Int. Komm. ID

1 bis 32

3.3.7 Applikationskonfiguration

Wenn die IDs konfiguriert sind, kénnen Sie die Anwendung mit der Utility Software konfigurieren. Stellen Sie mit der PC-
Utility-Software eine Verbindung zu einer Steuerung her und wahlen Sie dann Anwendungskonfiguration.
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Wahlen Sie in der oberen Taskleiste die Option Neue Anlagenkonfiguration. —1

Das Fenster Anlagenoptionen erscheint.

Plant options

Product type

Plant type

X

Single controller i

Application properties

O Active [appliez anly when perfarming
— & batchwrite]

Mame:

Bus Tie options
“wirap bus bar

Pawer mahagement CAN

Application emulation

O o
() Breaker and engine cmd. active

() Breaker and engine cmd. inactive

oKk |

Cancel

Anlagenoptionen

Produkttyp

Anlagentyp

Applikationseinstellungen

Sammelschienenoptionen

Power Management CAN
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Hier wird der
Steuerungstyp
ausgewahlt.

e Einzelne Steuerung
+ Standard

Die Applikation wird
aktiviert, wenn sie auf
den Regler geschrieben
wird.

Benennen Sie die
Anwendung.

Wabhlen Sie die Option
Sammelschienen-
Ringverbindung.

CAN Primar
CAN Sekundar
CAN Primar und
Sekundar

DE

Diese Funktion ist ausgegraut, wenn ein Regler bereits verbunden
ist.

Fur Power Management-Systeme sollte Standard gewahlt werden.
Wenn Einzelsteuerung ausgewahlt wird, werden die CAN-Ports fir
die Power Management-Kommunikation ausgeschaltet.

Die Benennung der Anwendung kann hilfreich sein, wenn die
Steuerung in einer Anlage eingesetzt wird, in der die Steuerung
zwischen verschiedenen Anwendungen wechselt. Die Steuerungen
kénnen zwischen vier verschiedenen Anwendungen umschalten.
Steuerungen, die durch CAN-Bus-Kommunikation miteinander
verbunden sind, kdnnen keine unterschiedlichen Anwendungen
oder Nummern haben.

Aktivieren Sie diese Option, wenn die Stromschiene in der
Anwendung wie eine Ringverbindung angelegt ist. Wenn die
Sammelschienen-Ringverbindung ausgewahlt ist, wird sie wie folgt
angezeigt:

BTB34)
BTB33

G

BTB34

BTB33

CAN Primdr muss verwendet werden, wenn der Power
Management CAN-Bus mit dem CAN-Port B an jeder Steuerung
verdrahtet ist.
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Die Einstellung CAN-Bus aus sollte nur verwendet werden, wenn

CAN-Bus aus sich die Steuerung in einer eigenstandigen Applikation befindet.
Die Emulation wird hier gestartet.
Bei Schalter und Motor, Befehl aktiv aktivieren die Steuerungen die
Off Relais und versuchen mit einem ECU zu kommunizieren. Wenn sich
Schalter und die Steuerungen in einer echten Installation befinden, 6ffnen/
Applikationsemulation Motorbefehl aktiv schlieBen sich die Schalter und der Motor startet/stoppt. Dies
Schalter und geschieht nicht wenn Schalter und Motor, Befehl inaktiv gewahlt ist.
Motorbefehl inaktiv In echten Installationen kann die Emulation wahrend der

Inbetriebnahme verwendet werden. Wenn die Inbetriebnahme
abgeschlossen ist, schalten Sie die Emulation aus.

Sie kdnnen nun die Anwendungszeichnung in den Steuerungen erstellen. Auf der linken Seite der Seite kdnnen Sie
Steuerungen zur Konfiguration hinzufiigen. Sie kdnnen auch die Art der Schalter in der Anwendung auswabhlen.

Area control  Piant tosals
Area i of1
Area configuration - Top

Source Shore connection 2w

D 32 3 =
SCB |Pulse 4
Middle
Bems Pulze 6 -
5 D 34 7S
Mormally open 8
“dc breaker 9
[T under voltage cai
10
Bottom
Source Genset 1" .
D 1 12 2
GB Pulse 13 .
<Add 1 Delete Add=1

Optionen zur Anlagenkonfiguration

e e oesrong

Bereiche hinzufligen und 16schen. Durch das Hinzufligen von Bereichen wird die
Anwendungskonfiguration/Anlage groBer.

—_

Hinzufligen/Ldschen

Wahlen Sie die Art der Stromquelle fiir den oberen Bereich aus (Keine, Landanschluss,

| sl Aggregat, Photovoltaik oder Batterie).

3 D Legen Sie die ID fest. Diese ID sollte mit der internen Kommunikations-ID (Parameter 7531) in
der Steuerung Ubereinstimmen.

4 LSS Landanschluss wird als Quelle (Nr. 2) gewahlt, sodass die Art des Schalters* fiir den
Landanschlussschalter gewahlt werden kann (Impuls, Dauer-NE, Kompakt, Keine, Dauer-ND).

5 BTB/SKS Wahlen Sie diese Option, um eine Sks-Steuerung hinzuzuftigen.

6 - Der Typ des Sammelschienenkuppelschalters* (Impuls, Ext, Dauer-NE, Kompakt).
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e e oestreong

Wahlen Sie Ext flr einen extern gesteuerten Sks, d.h. es gibt keine AGC-Sks-Steuerung. Die
Ruckmeldungen Uber die Position des Sammelschienenkuppelschalters missen an eine
beliebige Steuerung im Power Management-System erfolgen.

Legen Sie die ID fest. Diese ID sollte mit der internen Kommunikations-ID (Parameter 7531) in

- der Steuerung Ubereinstimmen.
8 - Wihlen Sie aus, ob der Sks ein SchlieBer (NO) oder Offner (NC) sein soll.

Wenn Vdc-Schalter gewahlt wird, kann der Schalter gedffnet und geschlossen werden, wenn
9 - keine Spannung auf der Sammelschiene vorliegt.

Wenn Vac-Schalter gewahlt wird, muss Spannung auf der Sammelschiene vorhanden sein,
bevor der Schalter bedient werden kann.

10 Unterspannungsspule Wahlen Sie diese Option, wenn der Sks eine Unterspannungsspule hat.

Wabhlen Sie die Art der Stromquelle fiir den unteren Bereich aus (Keine, Landanschluss,

1 I . .
QLS Aggregat, Photovoltaik oder Batterie).
12 D Legen Sie die ID fest. Diese ID sollte mit der internen Kommunikations-ID (Parameter 7531) in
der Steuerung Ubereinstimmen.
13 GS Aggregat wird als Quelle gewahlt, sodass die Art des Schalters* flir den Aggregatschalter

gewahlt werden kann (Impuls, Dauer-NE, Kompakt).

Beispiel fiir eine Anwendungskonfiguration

Shore
A J
SCB3z2
+ -
Battery25
Loa
BTB33
GB1 GB2
D 9
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Nachdem Sie die Anwendung erstellt haben, senden Sie sie an die Steuerungen. Wahlen Sie Anlagenkonfiguration in das

e
Geriit schreiben =+ . Danach verfugt nur die mit der PC-Utility-Software verbundene Steuerung Uber die
Anwendungskonfiguration.

Die Konfiguration kann dann von dieser Steuerung an alle anderen Steuerungen gesendet werden. Wahlen Sie
Anwendungskonfiguration tibertragen "'t"

3.4 Allgemeine Funktionen des Power Managements
3.41 Steuereinheit

Das Power Management-System ist ein Multi-Master-System. In einem Multi-Master-System Ubernehmen die verfligbaren
Generatorsteuerungen automatisch die Steuerung des Power Managements. Das bedeutet, dass das System nie von nur
einem Mastergerat abhangt.

Wenn z.B. eine Steuerungs-ID deaktiviert ist und diese die Steuereinheit war, dann Gbernimmt die nachste verfligbare
Steuerung die Befehlsfunktionen.

Die Steuereinheit kann nicht vom Bediener ausgewahlt werden. Sie wird automatisch ausgewahlt, wenn das Power
Management verwendet wird.

3.4.2 CAN-Markierungen (M-Logic)

M-Logic verfligt iber 16 CAN-Markierungen fiir CAN-Befehle. Diese sind wie digitale Eingange. Wenn ein CAN-Befehl von
einer Steuerung gesendet wird, wird das entsprechende CAN-Markierung in allen Steuerungen aktiviert. Es wird kein Kabel
bendtigt, da die CAN-Markierungen tber den CAN-Bus des Power Managements kommuniziert werden.

ANMERKUNG Verwenden Sie nur Dauersignale von digitalen Eingangen oder AOP-Tasten, um die CAN-Eingange zu
aktivieren. AOP-Tasten sind Impulseingange, daher muss eine Verriegelungsfunktion verwendet werden,
um ein kontinuierliches Signal zu erzeugen.

M-Logic CAN-Markierung, Ausgédnge und Ereignisse
Euents-ﬁumut Oumut

w i@ CAMN Cmd w @ CAN Input
----- CAM Cmd 01 active CAM Inp 01 active
----- CAM Cmd 02 active CAM Inp 02 active
----- CAM Cmd 03 active CAM Inp 03 active
----- CAM Cmd 04 active CAM Inp 04 active
----- CAM Cmd 05 active CAM Inp 05 active
----- CAM Cmd 06 active CAM Inp 06 active
----- CAM Cmd 07 active CAM Inp 07 active
----- CAM Cmd 03 active CAM Inp 08 active
----- CAM Cmd 09 active CAM Inp 09 active
----- CAM Cmd 10 active CAM Inp 10 active
----- CAM Cmd 11 active CAM Inp 11 active
----- CAM Cmd 12 active CAM Inp 12 active
----- CAM Cmd 13 active CAM Inp 13 active
----- CAM Cmd 14 active CAM Inp 14 active
----- CAM Cmd 15 active CAM Inp 15 active
----- CAM Cmd 16 active CAM Inp 16 active

Designer's handbook 4189341448-A DE Seite 29 von 217



M-Logic CAN-Befehl, Beispiel

(= Logic 1 Item description (optional and saved in project file only)
A NOT Operator
¥ EventA [C] GEM 2running: Power | 3¢ Delay (sec.) * 0 | *
- OR wr
. R
Event B [] Motused b 4 — Output CAN Cmd 01 active: CAN 3
aR w
Event C (] Motused b4 Enable this rule [

CAN-Befehl 01 ist aktiviert, wenn der GEN 2 lauft. CAN-Eingang 01 aktiv wird dann in allen Steuerungen des Power
Management-Systems aktiviert.

3.4.3 CANB Set (M-Logic)

Mit dem Ausgang CAN B Set in M-Logic konnen Sie den Sollwert fiir das CAN B-Protokoll andern. Fir den Protokollsollwert
kdénnen Sie PM Primdr oder PM Sekunddr auswahlen.

M-Logic CAN B Ausgang Beispiel

=] Logic 3 |Item description (optional and saved in project file onby) |
A NOT Operator
v Event A |:| |Dig. Input 39: Inputs » | Delay (zec.) | 440 L3l |
> OR ~
B reents 0 |Nut used X | I — Output |pr.|s Primary: CAN B Set x |
OR ~
Event C O |Nut used x | Enable this rule

3.4.4 Gesamt-Cosp-Regelung

Konfigurieren Sie die gemeinsame Cos@-Regelung an einer Landanschlusssteuerung. Diese Sollwerte werden Uber den
CAN-Bus des Power Managements an alle Aggregatsteuerungen im System gesendet. Die Aggregatsteuerungen passen
dann jeweils ihre PF-Regelung entsprechend dem Sollwert an.

Leistungssollwerte > Cos¢p oder Q

AUS

7055 St.-Sollw. Cosg oder Q Ubergeordnet (PMS)

AUS

ANMERKUNG Induktiv/kapazitiv kann auch tUber die M-Logic eingestellt werden.

3.4.5 Aktualisierung der Betriebsart

Mit der Funktion Modusaktualisierung wird festgelegt, ob sich die Anderung des Betriebsmodus auf alle Steuerungen
auswirkt, die an der CAN-Leitung flr das Stromversorgungsmanagement angeschlossen sind, oder nur auf die lokale
Einheit, bei der der Betriebsmodus geandert wird.

Power Management > Zusadtzliche Power Management-Einstellungen

8022 Aktualisierung der Umwahl lokal

Betriebsart Umwahl System Sl Szt

Bei Umwahl System wird bei einem Moduswechsel an einer Steuerung ein Moduswechsel an einer anderen Steuerung fur
etwa 2 Sekunden ignoriert.
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3.5 Power Management Aggregatfunktionen
3.5.1 Sicherheitsstopp

Bei Aggregatsteuerungen mit Power Management priorisiert die Fehlerklasse Sicherheitsstopp die Last. Das bedeutet, dass
im Falle eines Alarms das fehlerhafte Aggregat so lange mit der Sammelschiene verbunden bleibt, bis das nachste
vorrangige Aggregat gestartet und mit der Sammelschiene synchronisiert wird.

Hat das hinzugekommene Aggregat die Last Ubernommen, fahrt das fehlerhafte Aggregat die Leistung herunter. Der
Schalter I6st aus, der Motor kihlt ab und stoppt schlieBlich. Hat das fehlerhafte Aggregat die letzte Prioritat oder sind keine
Standby-Aggregate verfligbar, bleibt es auf der Sammelschiene und I6st nicht aus.

ANMERKUNG Wenn bei einem Sicherheitsstopp kein Aggregat starten kann, wird das fehlerhafte Aggregat nicht
gestoppt. Daher ist es wichtig, dass der Sicherheitsstopp z. B. durch einen Auslése- und Stoppalarm oder
einen Abschaltalarm unterstiitzt wird.

3.5.2 Manuelle Prioritatsauswahl

Ein wichtiger Aspekt des Power Management-Systems ist die Prioritdtsauswahl. Mit der Priorisierung kann entschieden
werden, in welcher Reihenfolge die Aggregate oder Gruppen starten sollen. Die Prioritdtsauswahl kann dazu verwendet
werden, die Betriebsstunden zwischen den Aggregaten auszugleichen oder einfach sicherzustellen, dass die Aggregate
immer in einer bestimmten Reihenfolge starten und stoppen. Die Priorisierung kann manuell erfolgen oder das Power
Management System kann die Priorisierung automatisch vornehmen.

Power Management > Prioritat > Typ

Manuell Abs.

8031 Prioritaten-Auswahl AT, BRI SR e Manuell Abs.
Manuell Rel.

Rel. Betriebsstunden

Alternativ kdnnen Sie auch M-Logic, Ausgang, Befehl Power Management, Erste Prioritéit verwenden, um der Steuerung die
erste Prioritat zu geben. Sie kdnnen M-Logic, Ausgang, Unterdriickungsfunktionen/Aktivierung/Deaktivierung Power
Management, Prioritdtsénderung blockieren verwenden, um sicherzustellen, dass die Startliste nicht verandert wird.

Manuelle Prioritat
Sie kdnnen die Prioritatsreihenfolge manuell einstellen. Stellen Sie die Prioritat in jedem Aggregat ein.

Power Management > Prioritat > Manuell

8081 Prioritat 1 1 bis 2
8082 Prioritat 2 1 bis 2

Die Prioritatseinstellungen kdnnen in einer Aggregatsteuerung geandert und dann mit der Sendefunktion an die anderen
Aggregate gesendet werden.

Power Management > Prioritat > Manuell
AUS

8083 Ubertrage Manuelles Update AUS
Update fir Betriebsstunden
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Manuell absolut

Wenn sich die Aggregate im AUTO-Betrieb befinden und in Parameter 8031 Manuell absolut gewahlt wird, berechnet das
Power Management-System dynamisch die Prioritét fiir jede Steuerung. Werden die Abschnitte durch das Offnen eines Sks
getrennt, werden die beiden Abschnitte wie zwei unabhangige Anwendungen behandelt.

Manuell relativ

Die Wahl von ,Manuell relativ* ist sinnvoll, wenn auf einer Seite des SKS ein Landanschluss vorhanden ist. Wenn Abschnitte
durch Offnen eines Sks getrennt werden und sich die Aggregate im AUTO-Betrieb befinden, bedeutet die Auswahl von
Manuell relativ” in Parameter 8031, dass das Power Management-System die Prioritaten automatisch andert. Die Prioritaten
hangen von der Position des Sks ab.

3.5.3 Betriebsstunden-Prioritat

Der Zweck der Prioritdtsauswahl auf der Grundlage der Betriebsstunden ist es, sicherzustellen, dass die Aggregate die
gleichen (oder nahezu die gleichen) Betriebsstunden haben. Jedes Mal, wenn die Stundeneinstellung fur die
Prioritatsaktualisierung erreicht wird, wird eine neue Prioritatsreihenfolge berechnet. Die Aggregate mit der ersten Prioritat
werden gestartet (sofern sie nicht bereits laufen), und die Aggregate mit der letzten Prioritat werden gestoppt.

Die Prioritdtsauswahl nach Betriebsstunden kann absolut oder relativ sein. Die Wahl zwischen der absoluten und der
relativen Routine bestimmt, ob ein Offset flr die Betriebsstunden in die Prioritdtsberechnung einbezogen wird. Ein Offset
kann zum Beispiel verwendet werden, wenn eine Steuerung ersetzt wird.

Art der Betriebsstunden
o Total: Die Steuerung zahlt die Betriebsstunden.
o Auslosung: Der Betriebsstundenzahler kann mit Parameter 8113 auf O zurlickgesetzt werden.

Power Management > Priorit&dt > Betriebsstunden

8111 Prioritatsberechnung Stunde 1 bis 20,000 Stunden 175 Stunden
Gesamt
8112 Typ Betriebsstunden Auslosung Gesamt
Uber Lastprofil
. AUS
8113 Rel. Zahler EIN AUS

Absolute Betriebsstunden

Die Aggregate mit der geringsten Anzahl von Betriebsstunden haben die hochste Prioritat. Die anféanglichen
Betriebsstunden werden in jeder Aggregatsteuerung in den Parametern 6101 und 6102 konfiguriert. So kann jede Steuerung
die korrekten Gesamtbetriebsstunden fir jedes Aggregat anzeigen.

Absolute Betriebsstunden kénnen unpraktisch sein, wenn die Anwendung aus alten Aggregaten zusammen mit neuen
Aggregaten besteht. In dieser Situation haben die neuen Aggregate erste Prioritat, bis sie die gleiche Anzahl von
Betriebsstunden erreicht haben wie die alten Aggregate. Um dies zu vermeiden, verwenden Sie stattdessen relative
Betriebsstunden.

Sie kdnnen die absoluten Betriebsstunden mit M-Logic, Ausgang, Befehl Power Management, Abs. Prioritétsbehandlung
auswahlen.

Relative Betriebsstunden

Wenn Relative Betriebsstunden gewahlt ist, nehmen alle Aggregate in der Betriebsart AUTO an der Prioritatsberechnung
teil, unabhangig von den Betriebsstundeneinstellungen. Mit dieser Auswahl kann der Bediener die Prioritatsberechnung
zuricksetzen. Wenn Aktivieren in Auslésungszéhler gewahlt wird, wird der relative Betriebsstundenzahler in der Steuerung
auf 0 Stunden zurlickgesetzt. Bei der nachsten Prioritdtsauswahl erfolgt die Berechnung auf der Grundlage der
zurlckgesetzten Werte.
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Sie kdnnen die relativen Betriebsstunden mit M-Logic, Ausgang, Befehl Power Management, Rel. Prioritdtsbehandiung
auswahlen.

ANMERKUNG Bei relativen Betriebsstunden wird, wenn ein Sks schlieBt, um zwei Abschnitte zu verbinden, nur der
Abschnitt mit der ersten Prioritat verwendet.

3.5.4 Lastabhangiger Start/Stopp

Sinn dieser Funktion ist die Gewahrleistung ausreichender Leistungsreserven auf der Sammelschiene. Die Aggregate
werden automatisch gestartet und gestoppt, so dass nur die erforderliche Anzahl von Aggregaten lauft. Dadurch werden
der Kraftstoffverbrauch und die Wartungsintervalle optimiert.

Das lastabhangige Starten und Stoppen ist nur in Betriebsart 'Auto' aktiv. Das Starten und Stoppen der Aggregate erfolgt
automatisch gemaB den konfigurierten Sollwerten und der Prioritatsauswahl.

Power Management > Lastabh. Start-/Stopp-Konfig.

8881 Lastabh. Start/Stopp Einheit kVA
8882 Lastabh. Start/Stopp T Zahl Wert absolut
’ PP 1yp Prozentual
1kW : 1kW
. 1kW : 10 kW
8006 Lastabhangige Skala 7KW : 100 kKW TkW : 1kW
1kW : 1000 kW
8140 Stopp nicht verbundener GEN. 10,0 bis 600,0 s 60,0 s
8350 Lastabh. Stopp keine 1bis 100 % 20 %

Verzdgerung

Das bedeutet, dass die lastabhangige Start-/Stopp-Funktion fiir den Betrieb in Abhangigkeit von der Auslastung der
Aggregate in KW oder Prozent vor dem Start oder Stopp des nachsten Aggregats ausgelegt werden kann.

Der einfachste Weg, die lastabhangige Start-/Stopp-Funktion zu konfigurieren, ist die Verwendung der Prozentmethode. Bei
mehr als drei Aggregaten kann es jedoch vorkommen, dass ein Aggregat in Betrieb ist, obwohl es zur Einsparung von
Kraftstoff abgeschaltet werden kdnnte. Beide Arten werden im Folgenden beschrieben.

Power Management > Start/Stopp fiir Insel

Ferngesteuert

8021 Start/stopp Lokal gesteuert

Ferngesteuert

Terminologie

PAVAILABLE Verflgbare Leistung ProtaL - PproDUCED

ProTaL Gesamtleistung >PnominaL aller laufender Aggregate mit geschlossenem GS
PprobuceD Erzeugte Wirkleistung

PNOMINAL Nennleistung

PnominaL-sTor  Nennleistung des zu stoppenden Aggregates Prioritatsabhangig
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Produzierte Leistung

Diese Methode ist wirksam, wenn Parameter 8882 auf Prozentsatz als Grundlage fur die Start/Stopp-Berechnung
eingestellt ist.

Ubersteigt die Belastung (in %) eines Generators den Sollwert Ndchster Start, wird die Startsequenz des Generators mit
der niedrigsten Prioritat im Standby eingeleitet.

Wenn die Belastung (in %) eines Generators unter den Sollwert Néchster Stopp fallt, wird die Stoppsequenz des
laufenden Generators mit der hdchsten Prioritdtsnummer eingeleitet.

Wenn die Last der Anlage so weit sinken kann, dass der Generator mit der hochsten Prioritatsnummer abgeschaltet
werden darf. muss eine verfiigbare Leistung von mindestens dem Stoppsollwert in % vorhanden sein. Dann wird die
Stoppsequenz fur den Generator eingeleitet.

kw
A A % load — Power produced
— % power
500 T
gg|Load dep. start. T T
400 1 i i
| |
300 4 | |
| |
| |
200 1 ! !
| |
100 L 10/Load dep. stop_ i i
| |
| | |
0 : : : »Time
t t t
1001 @ @ ®
2004 @Load increase
@”Load start delay” runs out; PMS start command

@Stand by genset running and connecting to the busbar

Verfligbare Leistung
Diese Methode ist wirksam, wenn P [kW] oder S [kVA] als Basis fiir die Start/Stopp-Berechnung gewahlt wird.

Unabhangig von der Auswahl (P [kW] oder S [kVA]) ist die Funktionalitit grundsétzlich identisch; daher wird im
Folgenden die Funktionalitat beispielhaft fir die lastabhangige Startfunktion mit gewahltem Nennleistungswert (P)
dargestellt.

Der Sollwert fur die Scheinleistung wird in der Regel ausgewahlt, wenn die angeschlossene Last induktiv ist und der
Leistungsfaktor unter 0,7 liegt.

Nennleistung
Das ist die Nennleistung des Aggregates laut Hersteller (Typenschild).

Gesamtleistung
Die Summe der Nennleistung jedes einzelnen Aggregats. Im Beispiel besteht die Anlage aus zwei Aggregaten:

GEN1 = 1500 kW
GEN2 = 1000 kW

Gesamtleistung 2500 kW

Erzeugte Wirkleistung

Die vorhandene Last auf der Sammelschiene. Im Beispiel ist die erzeugte Leistung als schraffierte Flache dargestellt, und
die Summe der zwei Aggregate = 1450 kW.

Verfligbare Leistung
Die Differenz zwischen der maximal mdglichen Leistung der Aggregate und der tatsachlich erzeugten Leistung.
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Im Beispiel besteht die Anlage aus drei Aggregaten mit einer Gesamtleistung von 2500 kW. Die Last verbraucht insgesamt
1450 kW. Somit ergibt sich aus PtotaL = 2500 kW und Ppropuziert = 1450 kW die verfligbare Leistung Pyerriicear =
1050 kW. 1050 kW kdnnen also auf die Sammelschiene aufgeschaltet werden, ohne die Aggregate zu Uberlasten.

3.5.5 Einstellung von lastabhangigem Start und Stopp

Beispiel: Einstellung des lastabhangigen Starts

Die verfligbare Leistung betragt 200 kW. Steigt die Last, fallt die verfligbare Leistung unter den Startgrenzwert. Das nachste
Aggregat wird gestartet, wenn die Zeitverzdgerung abgelaufen ist. Nach der Zuschaltung steigt die verfligbare Leistung an
(hier 500 kW).

P-Avail. on busbar

A

500 1 — Measured P-Avail.
--- Predicted P-Avail.
400 +

300 +

200

T Load start limit

100 1

0

w0 @ @

2004 @Load increase
@“Load start delay” runs out; PMS start command

- Time

@Stand by genset running and connecting to the busbar

Beispiel: Einstellung Lastabhangiger Stopp

Die verfligbare Leistung betragt 500 kW. Mit sinkender Last steigt sie auf 750 kW. Die Steuerung berechnet, was passiert,
wenn das letzte vorrangige Aggregat abgeschaltet wird. Das letzte vorrangige Aggregat hat eine Leistung von 400 kW, was
bedeutet, dass es abgeschaltet werden kann, da die verfligbare Leistung immer noch tGber der Abschaltschwelle liegt.

Die Differenz zwischen verfligbarer Leistung und Stoppgrenzwert betragt 50 kW. Es kann nur ein Aggregat mit einer
Nennleistung von 50 kW abgesetzt werden.

700+

600 +

500

4001

300+

200 + Load stop limit

100 +

\/

|
|
|
|
|
;
*

>t ————— — = ]

|
|
|
|
|
;
+

@ Load decreases
@ "Load stop delay” runs out; PM stop command

@ Last priority genset stopped

Designer's handbook 4189341448-A DE Seite 35 von 217



ANMERKUNG Wenn die Prioritatsreihenfolge geandert wird, sich aber nicht wie erwartet @ndert, liegt das daran, dass die
lastabhangige Stoppfunktion nicht in der Lage ist, die niedrigste Prioritat zu stoppen, nachdem sie die neue
erste Prioritat gestartet hat. Das hat zur Folge, dass statt einem Aggregat zwei Aggregate unterbelastet
betrieben werden.

3.5.6 Zwei Satze von Start/Stopp-Einstellungen
Es gibt zwei Parameter-Sets zum lastabhangigen Starten und Stoppen:

Power Management > Lastabhdngiger Start [l oder 2]

8001 oder 8301 Lastabh. Startgrenze P 1 bis 20.000 kW 100 kW
228; oder Lastabh. Startgrenze S 1bis 20.000 KVA 100 kVA
8003 oder o . 0 o
8303 Lastabh. Startgrenze % 1 bis 100 % 90 %
:ggi el Lastabh. Start-Timer 0,0 bis 990,0 s 10,0 s

Power Management > Lastabhadngiger Stopp [1 oder 2)

8011 oder 8311  Lastabh. Stoppgrenze P 1 bis 20.000 kW 200 kW
8012 oder 8312 Lastabh. Stoppgrenze S 1 bis 20.000 kVA 200 kVA
8013 oder 8313 Lastabh. Stoppgrenze % 1 bis 100 % 70 %
8014 oder 8314 Lastabh. Stopp-Timer 5,0 bis 990,0 s 30,0s

Mit zwei Parametersatzen kann das Aggregat bei verschiedenen Lastkurven unterschiedlich reagieren. Wenn z. B. die Last
schnell ansteigt, konnen Sie einen kurzen Timer (s) und einen niedrigen P-Sollwert (kW) konfigurieren, um das Aggregat
schneller in Betrieb zu nehmen und eine Uberlastung des Aggregats zu vermeiden.

Lastabhangiger Stopp ohne Verzégerungsfunktion

In Parameter 8350 kann ein lastabhangiger Stopp ohne Verzdgerung konfiguriert werden. Ist diese Funktion aktiviert, wird
der lastabhangige Verzdgerungstimer ignoriert und der lastabhangige Stopp ausgefiihrt, sobald der Sollwert Uiberschritten
ist. Um die Funktion verwenden zu kdnnen, muss die Art des lastabhangigen Starts/Stopps in Parameter 8882 auf
Prozentsatz eingestellt werden.

Die Konfigurationsbeispiele zeigen den lastabhangigen Start. Das Prinzip fir den lastabhangigen Stopp ist dasselbe.
Konfigurationsbeispiel 1

Das Diagramm zeigt, dass Timer 1 bei 75 kW und Timer 2 bei 50 kW beginnt. Da Timer 2 vor Timer 1 ablauft, ist es Timer 2,
der das Aggregat startet.
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Available power P1=75kW

at the busbar T1=8sec
P () P2 =50 kW
A T2 =1sec

T1 start A Available
power curve

P1=75kwW T2 start

Start of next
generator

- ——

P2=50kW |-~

Next generator

/ online on the BB

|
>
|‘T_2’| Time (s)
I T1 1

Konfigurationsbeispiel 2

Das Diagramm zeigt, dass Timer1 bei 75 kW beginnt, und wenn Timer 1 abgelaufen ist, startet das Aggregat. Timer 2 wird
nicht gestartet, weil die Last nicht unter 50 kW (P2) fallt.

Available power P1=75kW
at the busbar T1=8sec
P () P2 =50 kW
A T2 =1sec
Available T1 start

power curve

Start of next

generator | Next generator
P1=75kW} - _____> online on the BB

e

P2 =50 kW

T1 Time (s)
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3.5.7 Aktivieren/Deaktivieren von lastabhangigem Start/Stopp mit M Logic

StandardmaBig ist der erste Satz von lastabhangigen Start-/Stopp-Einstellungen aktiv. Sie kbnnen M-Logic-
Unterdrickungsfunktionen verwenden, um Set 1 zu deaktivieren, und M-Logic-Ausgabebefehle, um Set 2 zu aktivieren oder
zu deaktivieren.

Set 1: Unterdriickung des lastabhangigen Stopps

Der lastabhangige Stopp von Set 1 kann mit M-Logic, Ausgang, Unterdriickungsfunktionen/Aktivieren/Deaktivieren Power
Management, LD Stopp aktivieren deaktiviert werden.

In diesem Beispiel wird die Funktion M-Logic, Ausgang, Unterdriickungen, Aktivierung lastabh. Stopp verwendet durch
Klemme 39 aktiviert. Nun kann der Bediener mit einem an Klemme 40 angeschlossenen Schalter den lastabhangigen Stopp
ein- oder ausschalten.

|| Logict Deactivate LD stop - activate function

NOT Operator

EventA lo»g. Input 3: Inputs x Detay (sec) [[«] {0

OR v

mY «» L

EventB O |umseu x e Output [ Activate LD stop used: Inhibits/ActivateDeactivi X

oR v
EventC 0O |nm used x Enable this rule

Logic 2 Deactivate LD stop (switch)

NOT Operator

EventA 0O ‘D;g. Input 40: Inputs x Delay (sec) [+ 0
OR v

Y «» [

EventB m} llln( used x —_— Output [Activate LD stop: Inhibits/Activate/Deactivate Po| ¢ |
OR v

EventC O [Mntused ® Enable this rule

Die Steuerung verwendet die folgende Logik:

« Aktivierung lastabh. Stopp, verwendet = richtig Aktivierung lastabh. Stopp = falsch: Das System kann keinen
lastabhangigen Stopp ausflhren.

o Aktivierung lastabh. Stopp, verwendet = richtig und Aktivierung lastabh. Stopp = falsch: Ein lastabhangiger Stopp ist
moglich.

e Aktivierung lastabh. Stopp, verwendet = falsch und Aktivierung lastabh. Stopp = falsch: Das System verwendet den
ersten Set von lastabhangigen Stopp-Parametern.*

ANMERKUNG * Es sei denn, der zweite Set von lastabhangigen Stopp-Parametern wird in 8314 aktiviert.

Set 2: Aktivieren/Deaktivieren von lastabhangigem Start/Stopp

Zum Aktivieren/Deaktivieren der lastabhangigen Start-/Stopp-Parameter von Set 2 kdnnen Sie Ein oder Aus in Lastabh.
Start-Timer 2 (Parameter 8304) und Lastabh. Stopp-Timer 2 auswahlen (Parameter 8314). Alternativ kénnen Sie auch
folgendes verwenden: M-Logic, Ausgang, Befehl:

* Lastabhangige Start/Stopp-Einstellung 2 aktivieren

« Lastabhangige Start/Stopp-Einstellung 2 deaktivieren
« Lastabhangige Start-Einstellung 2 aktivieren

« Lastabhangige Start-Einstellung 2 deaktivieren

« Lastabhangige Stopp-Einstellung 2 aktivieren

« Lastabhangige Stopp-Einstellung 2 deaktivieren

3.5.8 Lastverteilung

Wenn die Power Management-Kommunikation lauft, erfolgt die Lastverteilung Giber die CAN-Bus-Kommunikation zwischen
den Steuerungen.

3.5.9 Lastverteilungsregler

Die Steuerung verwendet die Lastverteilungsregler, wenn der Generatorschalter geschlossen und nicht parallel zum Netz
geschaltet ist. Die Steuerung versucht, die Frequenz auf dem Nennwert zu halten. Die Steuerung kommuniziert auch mit
anderen Steuerungen, um sicherzustellen, dass die Aggregate die Last gleichmaBig verteilen.
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Beim SPR versucht die Steuerung, die Spannung auf dem Nennwert zu halten. Die Steuerung gleicht auch die Blindleistung
zwischen den Lastverteilungsreglern aus.

Sowohl der P-Lastverteilungsregler als auch der Q-Lastverteilungsregler haben einen einstellbaren Wichtungsfaktor.
StandardmaBig regeln die Lastverteilungsregler primar in Richtung der Nenneinstellungen fiir Frequenz und Spannung. Der
Wichtungsfaktor entscheidet dann, wie stark die Wirk- und Blindleistung auf die Lastverteilungsregler einwirken soll. Wenn
der Wichtungsfaktor erhoht wird, wird die Lastverteilung zwischen den Reglern schneller, aber die Regelung in Richtung der

Sollwerte wird langsamer. Wenn also eine gleichmaBige Lastverteilung erforderlich ist, kann der Wichtungsfaktor erhéht
werden, aber die Regelung in Richtung der Nennwerte wird langsamer sein. Wenn der Wichtungsfaktor auf 100 %

eingestellt ist, gewichtet die Regelung die Frequenz/Spannung und die Lastverteilung gleich.

Wenn die Steuerung einen Generatorschalter synchronisiert und geschlossen hat, wird die Leistung des Aggregats
standardmaBig entsprechend einer Leistungsrampeneinstellung hochgefahren. Dadurch ist es mdglich, eine aggressive
Regelung zu haben, die recht schnell mit LaststéBen umgehen kann, aber beim Hochfahren der Leistung sehr kontrolliert ist,
um das Risiko einer Instabilitat der anderen Aggregate zu minimieren.

Beachten Sie bei Verwendung der Relaisregelung, dass es fiir den Regler in der Lastteilregelung eine Totzone sowohl flr
die Frequenz als auch fiir die Lastteilung gibt. Fiir den SPR gibt es eine Totzone sowohl fir die Spannung als auch fir die
Lastverteilung in der Lastverteilungssteuerung. Die Relaisregelung enthalt auch einen Wichtungsfaktor fur die
Lastverteilungssteuerung.

Motor > Drehzahlregelung > Drehzahl-PID > Lastverteilung

2541 P Lastvert. f Kp 0,00 bis 60,00 2,50 Analog- und MK-Parameter.
2542 P Lastvert. f Ti 0,00 bis 60,00 s 1,50 s Analog- und MK-Parameter.
2543 P Lastvert. f Td 0,00 bis 2,00 s 0,00 s Analog- und MK-Parameter.
2544 P LS P Gewicht 0,0 bis 100,0 % 10,0 % Analog- und MK-Parameter.
2591 P LS f Totzone 0,2 bis 10,0 % 1,0 % Relaisparameter.
2592 P LS fKprel. 0 bis 100 10 Relaisparameter.
2593 P LS P Totzone 0,2 bis 10,0 % 2,0 % Relaisparameter.
2594 P LS P Gewicht 0,0 bis 100,0 % 10,0 % Relaisparameter.

Generator > SPR > Spannungs-PID > Lastverteilung

2661 Q Lastvert. U Kp 0,00 bis 60,00 2,50 Analog- und MK-Parameter.
2662 Q Lastvert. U Ti 0,00 bis 60,00 s 1,50 s Analog- und MK-Parameter.
2663 Q Lastvert. U Td 0,00 bis 2,00 s 0,00 s Analog- und MK-Parameter.
2664 Q LS Q Gewichtungsfaktor 0,0 bis 100,0 % 10,0 % Analog- und MK-Parameter.
271 Q LS U Totzone 0,2 bis 10,0 % 1,0 % Relaisparameter.
2712 QLS UKp rel. 0 bis 100 10 Relaisparameter.
2713 Q LS Q Totzone 0,2 bis 10,0 % 2,0 % Relaisparameter.
2714 Q LS Q Gewicht 0,0 bis 100,0 % 10,0 % Relaisparameter.
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,Rampe aufwarts” im Inselbetrieb mit Laststufen

3.5.10 Rampenfunktion, hochfahren

[uam] semogd

GB closed —p
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,Rampe hoch" in Festleistung mit Laststufen
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Wenn Inselrampe aktiviert ist, steigt der Leistungssollwert schrittweise in Richtung des Lastverteilungssollwerts. Die
Rampenfunktion wird bis zum Erreichen des Lastverteilungssollwertes ausgefiihrt; dann wird auf die standardmaBige
Lastverteilung umgeschaltet.

Ist der Verzdgerungspunkt auf 20 % und die Anzahl der Schritte auf 3 gesetzt, fahrt das Aggregat auf 20 % hoch, wartet
die eingestellte Zeit, fahrt auf 40 % hoch, wartet, fahrt auf 60 % hoch, wartet und fahrt dann auf den Sollwert hoch. Betragt
der Sollwert 50 %, stoppt die Leistungserhéhung bei 50 %.

Leistungssollwerte > Belastungs-/Entlastungsrampen > kW-Hochfahrgeschwindigkeit

2611 Rampenfunktion 0,1 bis 20,0 %/s 2,0 %/s
2612 Haltepunkt 1 bis 100 % 10 %
2613 Verzégerung 0 bis 9900 s 10s
2614 Insel Rampe 'I;LIJ\IS AUS
2615 Stufen 0 bis 100 1

Leistungsrampe einfrieren
Die Rampe kann Uber einen M-Logic-Befehl eingefroren werden.

Befehl aktiv:
+ Die Leistungsrampe wird gestoppt und dieser Sollwert wird gehalten, solange die Funktion aktiv ist.
e Wird der Befehl beim Rampen von einem Punkt auf den anderen aktiviert, wird die Rampe gestoppt.

« Wird die Rampe in einer Rampenpause gestoppt, wird der Timer angehalten. Der Timer lauft weiter, wenn der Befehl
aufgehoben wird.
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3.5.11 Gesicherter Betrieb
Im gesicherten Betrieb startet das Power Management ein Aggregat mehr, als es der lastabhangige Start erfordert.

Power Management > Gesicherter Betrieb

. Gesicherter Betrieb AUS . .
8921 Betriebsart Gesicherter Betrieb EIN Gesicherter Betrieb AUS

3.5.12 Multistart-Aggregate

Diese Funktion legt fest, wie viele Aggregate beim Anlagenstart gestartet werden. Das bedeutet, dass die eingestellte
Anzahl von Aggregaten gestartet wird, wenn die Startsequenz eingeleitet wird.

Diese Funktion wird typischerweise bei Anwendungen verwendet, bei denen eine bestimmte Anzahl von Aggregaten zur
Versorgung der Last erforderlich ist.

Konfiguration

Die Multistartfunktion kann mit zwei verschiedenen Einstellungen (S&tzen) arbeiten. In diesen Einstellungen wird festgelegt,
wie viele Aggregate starten und wie viele Aggregate mindestens laufen sollen.

Power Management > Multistart Set

Automatische Berechnung
Start 1-2 GEN

8923 Min. Laufzeit Satz 1 0 bis 32x* 1

8922 Multistart Set 1 Automatische Berechnung

8924 Multistart Konfig. mz:::z:z:z 22: 12 Multistart Set 1

Automatische Berechnung
Start 1-2 GEN

8926 Min. Laufzeit Satz 2 0 bis 32x* 1

8925 Multistart Set 2

ANMERKUNG Obwohl der definierte Bereich 0-32 ist, sind die tatsachlich wahlbaren Werte auf 0-2 beschrankt.
Multistart fiir alle Abschnitte

Diese Funktion kann verwendet werden, um den Generatorabschnitt schneller zu starten oder den Start des Abschnitts bei
Leistungsausfall zu erzwingen. Die Anwendung muss SKS enthalten, wobei sich die Generatoren in einem Abschnitt ohne
Landanschlusssteuerung befinden (wie unten dargestellt).
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Die Multistarteinstellungen bestimmen, wie viele Aggregate in dem Abschnitt starten. Ein Aggregat startet nur unter
folgenden Voraussetzungen:

o Es befindet sich in der Betriebsart Insel.

« Die Funktion wird in der Aggregatsteuerung tber M-Logic, Ausgang, Befehl Power Management, Multistart alle
Abschnitte - dieser Abschnittaktiviert.

Multistart-Timer

Sie kdnnen den Multistart-Timer in Parameter 8360 verwenden, um dafir zu sorgen, dass nur eine Mindestmenge an
Aggregaten verbunden wird. Die Multistart-Funktion startet und verbindet alle konfigurierten Aggregate, doch bei
aktiviertem Multistart-Timer werden nur die erforderlichen Aggregate mit der Sammelschiene verbunden. Verbindet sich
beispielsweise das erste Aggregat mit der Sammelschiene, folgt die Verbindung eines anderen Aggregats nur bei einem
Uberschreiten des Grenzwerts fiir einen lastabhdngigen Start. Liegt die Last unterhalb des Grenzwerts fiir einen
lastabhangigen Start, werden die nicht mit der Sammelschiene verbundenen Aggregate basierend auf den Parametern flr
einen lastabhangigen Stopp (8011-8014 und 8311 bis 8314) gestoppt.

Power Management > Multistart-Einstellung > Multistart-Timer

Konfigurieren Sie die Zeit
fur den festen Timer mit
Parameter 8362.

Festen Timer verwenden . .
Der Timer fiir den

Sollwert Lastabh. Stopp-Timer Festen Timer verwenden .
lastabhangigen Stopp
verwenden . .
wird mit den Parametern
8014 und 8314
8360 konfiguriert.

Verwenden Sie diesen
Timer 2 bis 990 s 10s Parameter, um den festen
Timer zu konfigurieren.

EIN Wahlen Sie EIN, um
Aktivieren AUS diesen Parameter zu
AUS .
aktivieren.

3.5.13 Last-Management

Sie kdnnen die Ausgange der Alarme Verfligbare Leistung verwenden, um Relais flir das Power Management zu aktivieren.
Diese Funktion ermdglicht es den Steuerungen, Lastgruppen zu verbinden.
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In jedem der Aggregate konnen fiinf Stufen konfiguriert werden:
« Verfligbare Leistung 1
« Verfligbare Leistung 2
« Verfligbare Leistung 3
« Verflgbare Leistung 4
« Verfligbare Leistung 5

Power Management > Lastzuschaltung > Verfiigbare Leistung [l bis 5]

Sollwert 10 bis 20,000 kW 1000 kW
Timer 1,0 bis 999,9 %/s 10,0 s
8220, 8230, 8240, 8250 Ausgang A Relais und M-Logik Nicht belegt
oder 8260 Ausgang B Relais und M-Logik Nicht belegt
. AUS
Aktivieren EIN AUS

Diese Sollwerte kdnnen ein Relais aktivieren, wenn die spezifische Menge verfligbarer Leistung erreicht ist. Die
Relaisausgange kdnnen zum Zuschalten von Lastgruppen verwendet werden. Die Relais werden aktiviert, wenn die
verfligbare Leistung hoher als der Sollwert ist. Beachten Sie, dass die verfligbare Leistung sinkt, wenn die Lastgruppen
angeschlossen werden. Die Relais schalten ab, wenn die verfligbare Leistung unter dem Sollwert liegt. Daher ist eine
externe Halteschaltung erforderlich.

Beispiel fiir Lastmanagement
Es ist moglich, in allen Aggregaten verschiedene Stufen verfligbarer Leistung zu konfigurieren Dies ermdglicht mehrere

Lastgruppen.

In diesem vereinfachten Diagramm startet zunachst Generator 1, gefolgt von Generator 2. Die beiden Lastgruppen sind Gber
die vorhandenen Leistungsrelais R1und R2 an der Steuerung verbunden.
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Ausfall der Sammelschienenmessung

Wenn eine Aggregatsteuerung die Spannungserkennung auf der Sammelschiene verliert und andere Steuerungen die
Spannung auf der Sammelschiene erkennen kénnen, wird in der Steuerung ohne Spannungsmessung der Alarm Ausfall Ss
Messung aktiviert. Dieser Alarm verhindert, dass die Steuerung den Gs schlieBt.

3.5.14 Abstellung abgesetzter Aggregate

Wenn Spitzenlast ausgewahlt wurde und die importierte Leistung Uber den Startsollwert steigt, starten die Aggregate. Fallt
die Last unter den Startsollwert, bleiben die Aggregate von der Sammelschiene getrennt. Sie werden jedoch nicht gestoppt,
da die importierte Leistung hoher ist als der Stoppsollwert. Die Funktion ,Stopp” von nicht verbundenen GEN stellt sicher,
dass die Aggregate nach der eingestellten Zeit stoppen.

Power Management > Lastabh. Start-/Stopp-Konfig.> Stopp nicht angeschloss.

8140 Stopp nicht verbundener GEN,

. 10,0 bis 600,0 s 60,0 s
Timer

In anderen Betriebsarten wird der Generator auch angehalten, wenn er sich in der Betriebsart AUTO befindet, ohne dass der
Gs geschlossen ist.
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3.6
3.6.1

M-Logic fur Power Management

Ereignisse im Power Management

Power Management - Allgemein

PM-Autostart aktiv GEN

PM-Autostart aktiv
LANDANSCHLUSS

PM-Autostart aktiv BATTERIE
Alle Gs gedffnet

Ein Gs ist geschlossen

Ein LSS geschlossen

Gerat hat Befehlsstatus

Erste Prioritat

Erstes Standby

Gesicherter Betrieb

Lastabhangiger Start-Timer ist
abgelaufen

Lastabhangiger Stopp-Timer ist
abgelaufen

Ein Landanschluss an der
Sammelschiene

Ein LSS wird synchronisiert

Ein Sks wird entlastet

Power Management - GEN

Autostart ist fiir die Aggregatsteuerung(en) aktiv.
Autostart ist fir die Landanschlusssteuerung(en) aktiv.

Autostart ist fiir die Batteriesteuerung(en) aktiv.

Alle Gs in der Anwendung sind offen.

Ein Gs in der Anwendung ist geschlossen

Ein LSS in der Anwendung ist geschlossen.

Die Steuerung ist die befehlsgebende Einheit fir das PMS.
Die Aggregatsteuerung hat die erste Prioritat.

Die Aggregatsteuerung ist das erste Standby-Gerat.

Die Aggregatsteuerung befindet sich im gesicherten Betrieb.

Der lastabhangige Start-Timer ist abgelaufen.

Der lastabhangige Stopp-Timer ist abgelaufen.
Ein Landanschluss ist mit der Sammelschiene verbunden (der Landanschlussschalter
ist geschlossen).

Das PMS regelt die Aggregate so, dass sie sich mit einem Landanschluss
synchronisieren.

Das PMS regelt die Aggregate so, dass der Sks entlastet wird.

GEN [1-2] GS geschlossen
GEN [1-2] GS gedffnet

GEN [1-2] Spann./Freq. OK

GEN [1-2] Iauft
GEN [1-2] bereit fiir Autostart

GEN [1-2] GS wird synchronisiert

Der Gs der angegebenen Aggregatsteuerung ist geschlossen.
Der Gs der angegebenen Aggregatsteuerung ist gedffnet.

Die Spannung und die Frequenz des angegebenen Aggregats liegen innerhalb des
erforderlichen Bereichs.

Es liegt eine Riickmeldung ,Motor-lauft” fir das angegebene Aggregat vor.
Das PMS kann das angegebene Aggregat bei Bedarf automatisch starten.

Die angegebene Aggregatsteuerung synchronisiert das Aggregat auf die
Sammelschiene (durch Regelung des angegebenen Aggregats).

Power Management - ID-Alarme

PM-ID [1-2, 25-28, 32] hat einen

Alarm ausgelost
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Power Management - LANDANSCHLUSS

Landanschluss 32 LSS

geschlossen Der LSS der Landanschlusssteuerung ist geschlossen.

Landanschluss 32 LSS gedffnet  Der LSS der Landanschlusssteuerung ist gedffnet.

Landanschluss 32 Die von der Landanschlusssteuerung gemessene Spannung und Frequenz liegt
Netzspannung/Frequenz okay innerhalb des erforderlichen Bereichs.

Landanschluss 32 AUTO Die Landanschlusssteuerung befindet sich in der Betriebsart AUTO.

Landanschluss 32 LSS wird Das PMS synchronisiert die Sammelschiene mit dem Landanschluss (durch Regelung
synchronisiert der Aggregate).

Landanschluss 32 Netzausfall Die Landanschlusssteuerung erkennt einen Totalausfall am Netz.

Landanschluss 32 in Die Landanschlusssteuerung befindet sich in der Betriebsart Blockieren (die Steuerung
BLOCKIEREN kann den Landanschlussschalter nicht schlieBen).

Power Management - Sks

SKS [33-34] SKS geschlossen Der angegebene Sks ist geschlossen.
SKS [33-34] SKS geoffnet Der angegebene Sks ist gedffnet.

SKS [33-34] SKS wird

synchronisiert PMS synchronisiert iber den angegebenen Sks (durch Regelung der Aggregate).

Ereignisse, Power Management

Multistart-Set [1-2] ausgewahlt Auswahl der Aggregate, die bei Stromausfall gestartet werden sollen.

Dynamischer Abschnitt gleich In dem Abschnitt gibt es keine geschlossenen Sks (der dynamische Abschnitt ist ein
statischer Abschnitt statischer Abschnitt).

Meine auszufiihrende ID
ausgewahlt

Wenn die Betriebsart gedndert wird (z. B. von MANUELL zu AUTO), andert sich die

Betriebsart aktualisieren - lokal . L
Betriebsart nur an der Steuerung, an der die Anderung vorgenommen wurde.

Betriebsart aktualisieren - Wenn die Betriebsart gedndert wird (z. B. von MANUELL zu AUTO), andert sich die
generell Betriebsart an allen Steuerungen in der Anwendung.

Fur die Startprioritat der Betriebsstunden verwendet das Power Management die

Absolute Prioritat verwendet absoluten Betriebsstunden.

Fur die Startprioritat der Betriebsstunden verwendet das Power Management relative

Relati Priorit :
elative Prioritat verwendet Bl e,

Lastabhangige Start/Stopp-
Einstellung 2 aktiviert

Lastabhangige Start/Stopp-
Einstellung 2 deaktiviert

Lastabhangiger Stopp ohne
Verzdgerung aktiviert
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Ereignisse, Anlage
Eregnis ________JAwetwen.. |
Anwendung [1-4] aktiviert

Einzelnes Aggregat ausgewahlt Der Anlagentyp ist Einzelne Steuerung.

Power Management ausgewahlt

Testanwendung mit aktiviertem
Ausgangsbefehl ausgewahlt

Testanwendung mit deaktiviertem
Ausgangsbefehl ausgewahlt

Modes

s aerwem.
Power Management Das Power Management ist aktiviert.

AUTO Die Steuerung befindet sich im AUTO-Betrieb.

Manuell Die Steuerung befindet sich in der Betriebsart MANUELL.

SWBD Die Steuerung befindet sich unter Schalttafelkontrolle.

BLOCKIEREN Die Steuerung befindet sich in der Betriebsart BLOCKIEREN.

3.6.2 Power Management-Befehle

Ausgang > Power Management-Befehl

Befehl Wirkung bei Aktivierung

Betriebsart
aktualisieren -
lokal

Wenn die Betriebsart geandert wird (z. B. von MANUELL zu AUTO), andert sich die Betriebsart nur an
der Steuerung, an der die Anderung vorgenommen wurde.

Betriebsart

.. Wenn die Betriebsart geandert wird (z. B. von MANUELL zu AUTO), &ndert sich die Betriebsart an
aktualisieren -

allen Steuerungen in der Anwendung.

generell
Nur fur Sks-Steuerungen relevant. Bei der Inbetriebnahme (oder bei anderen Systemanderungen)
werden mit diesem Befehl die Einstellungen des Power Managements fur den statischen Abschnitt, in
Gemeinsame dem sich die Steuerung befindet, gespeichert.
Einstellungen Wenn der Sks geschlossen wird, erstellt der neue dynamische Abschnitt einen neuen, konsistenten
speichern Satz von Einstellungen und aktualisiert die Parameter. Wenn der Sks wieder geoffnet wird, werden die

mit diesem Befehl gespeicherten gemeinsamen Einstellungen im statischen Bereich
wiederhergestellt.

Ausgang > Sks Befehl

Die Steuerung sendet einen Befehl an die angegebene Sks-Steuerung zum Offnen ihres Schalters.
Befindet sich die SKS-Steuerung in der Betriebsart MANUELL, entlastet und 6ffnet sie ihren Schalter.
Befindet sich die Sks-Steuerung in der Betriebsart AUTO, ignoriert die Sks-Steuerung den Befehl.

Befehl SKS
[33-34] 6ffnen

Die Steuerung sendet einen Befehl an die angegebene Sks-Steuerung zum Offnen ihres Schalters.
Befehl SKS Befindet sich die SKS-Steuerung in der Betriebsart MANUELL, synchronisiert und schlieBt sie ihren
[33-34] schlieBen  Schalter.

Befindet sich die Sks-Steuerung in der Betriebsart AUTO, ignoriert die Sks-Steuerung den Befehl.
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Ausgang > Unterdriickungsfunktionen

Befehl m Wirkung bei Aktivierung

Unterdriickungsfu

nktion Sks- Aggregat oder Die Sks-Steuerung kann ihren Schalter nicht schlieBen (der Abschnitt kann nicht
SchlieBung Landanschluss um Hilfe bitten).

angefordert

Unterdriickungsfu

nktion fur Aggregat oder Das Power Management verhindert, dass der Abschnitt anderen Abschnitten hilft
Abschnitt Landanschluss (eine Anfrage eines benachbarten Abschnitts, der Hilfe bendtigt, wird ignoriert).
angefordert
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4. Grundfunktionen

4. Passwort

Die Steuerung verfligt Uber drei Passwortebenen, die an der Steuerung oder Uber die Utility-Software konfiguriert werden
konnen. Parametereinstellungen kdnnen mit einem niederwertigen Passwort nicht geandert werden, werden aber auf dem
Display angezeigt.

Parameter

Grundeinstellungen > Steuerungseinstellungen > Passwort

Werkseinstell

Kunden- 00001 bis

o1 Passwort 32000 2000
Servicepasswor 00001 bis
9112 i 32000 2001 o [ J
On3 Masterpasswort 00001 bis 2002 ° ° °

32000

Mit der Utility-Software ist es moglich, jeden Parameter mit einer bestimmten Passwortebene zu schiitzen. Geben Sie den
Parameter ein und wahlen Sie die richtige Passwortebene.

| #) Parameter "Customer password” (Channel 9111) X

| set paint:
2000
1 l 32000
\ Password level : service e
Enable
High Alarm

Inverze proportional

Auto acknowledge

|~ Write Cancel

Die Passwortebene kann auch in der Parameteransicht in der Spalte Ebene geandert werden:
1. Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das entsprechende Feld in der Spalte ,Zugriffsebene”.
2. Wahlen Sie Zugriffsebene dndern.
3. Wahlen Sie die gewlinschte Zugriffsebene
e Customer
* Service
* Master

Sie kdnnen die Berechtigungen in der Utility-Software auf der Seite Tools > Berechtigungenanzeigen und bearbeiten.
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4.2 AC-Messsysteme

Die Steuerung ist fiir die Messung von Spannungen in Systemen mit Nennspannungen zwischen 100 und 690 V AC
ausgelegt. Das Wechselstromsystem kann dreiphasig, einphasig oder zweiphasig sein.

Zusatzliche Informationen
Siehe die Installationsanleitung fiir die Verkabelung der verschiedenen Systeme.

/\ VORSICHT

Falsche Konfiguration ist gefahrlich

Stellen Sie die richtige AC-Konfiguration ein. Wenden Sie sich im Zweifelsfall an den Schalttafelhersteller, um
Informationen zu erhalten.

Grundeinstellungen > Messeinstellungen > Anschlussverdrahtung > AC-Konfiguration

3-phasig 3wW4
3-phasig 3W3
9131 AC-Konfiguration 2-phasig L1/L3* 3-phasig 3wW4
2-phasig L1/L2x*
1-phasig L1*

3-phasig 3wW4

9132 AC-Konfiguration Ss 3-phasig 3W3

3-phasig 3W4

ANMERKUNG * Wenn diese Option gewahlt wird, wird das gleiche System fiir die Sammelschiene verwendet und der
Parameter 9132 ist deaktiviert.

4.21 Dreiphasensystem

Das dreiphasige System ist die Standardeinstellung fiir die Steuerung. In diesem Fall mussen alle drei Phasen an die
Steuerung angeschlossen werden.

Fir die dreiphasige Messung ist die folgende Konfiguration erforderlich.

Grundeinstellungen > Nenneinstellungen > Spannung > Generator/Landanschluss Nennwert U

6004 Nennwert: U 1 100 bis 25000 V Ul

Grundeinstellungen > Messeinstelllungen > Spannungswandler > Spannungswandler
Generator/Landanschluss

6041 G primar U 100 bis 25000 V Primar VT
6042 G sekundar U 100 bis 690 V Sekundar VT

Grundeinstellungen > Nenneinstellungen > Spannung > Sammelschiene Nenneinstellung U

6053 SS Nenn. U 1 100 bis 25000 V Ul
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Grundeinstellungen > Messeinstelllungen > Spannungswandler > Sammelschiene
Spannungswandler

6051 SS primar U 1 100 bis 25000 V Primar VT
6052 SS sekundar U 1 100 bis 690 V Sekundar VT

ANMERKUNG Die Steuerung verfugt Gber zwei Satze von Einstellungen fir Sammelschienenwandler, die in diesem
Messsystem individuell aktiviert werden konnen.

4.2.2 Zweiphasensystem

Das Zweiphasensystem ist eine spezielle Anwendung, bei der zwei Phasen und der Nullleiter an die Steuerung
angeschlossen sind. Auf dem Display der AGC werden die Phasen L1 und L2/L3 angezeigt. Der Phasenwinkel zwischen L1
und L3 betragt 180°. Die Zweiphasenmessung ist moglich zwischen L1-L2 oder L1-L3.

Die folgende Konfiguration ist flr die Zweiphasenmessung erforderlich (Beispiel 240/120 V AC).

Grundeinstellungen > Nenneinstellungen > Spannung > Generator Nennwert U

6004 Nennwert: U 1 100 bis 25000 V 120V AC

Grundeinstellungen > Messeinstelllungen > Spannungswandler > Generator Spannungswandler

6041 G primar U 100 bis 25000 V W
6042 G sekundar U 100 bis 690 V Uiz

Grundeinstellungen > Nenneinstellungen > Spannung > Sammelschienen-Nennwert U

6053 SS Nenn. U 1 100 bis 25000 V UNENN

Grundeinstellungen > Messeinstelllungen > Spannungswandler > Sammelschiene
Spannungswandler

6051 SS priméar U 1 100 bis 25000 V UNENN
6052 SS sekundar U 1 100 bis 690 V UNENN

Die Messung U3 ergibt 240 V AC. Die Sollwerte fiir den Spannungsalarm beziehen sich auf die Nennspannung 120 V AC.
U311 16st keinen Alarm aus.

ANMERKUNG Die Steuerung verfugt Uber zwei Satze von Einstellungen fur Sammelschienen-Transformatoren, die in
diesem Messsystem individuell aktiviert werden konnen.

4.2.3 Einphasensystem
Das Einphasensystem besteht aus einer Phase und dem Neutralleiter.

Die folgende Konfiguration ist flr die einphasige Messung erforderlich (Beispiel 230 V AC).
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Grundeinstellungen > Nenneinstellungen > Spannung > Generator-Nennwert U

6004 Nennwert: U 1 100 bis 25000 V 230V AC

Einstellungen > Grundeinstellungen > Messeinstellungen > Spannungswandler > Generator-
Spannungswandler

6041 G prlmar ] 100 bis 25000 V UNENN X v3
6042 G sekundar U 100 bis 690 V UNEnN X V3

Grundeinstellungen > Nenneinstellungen > Spannung > Sammelschienen-Nennwert U

6053 SS Nennw. U 1 100 bis 25000 V Unenn X v3

Grundeinstellungen > Messeinstellungen > Spannungswandler > Sammelschienen-
Spannungswandler

6051 SS primér U 1 100 bis 25000 V Unenn X v3
6052 SS sekundar U 1 100 bis 690 V Unenn X v3
ANMER

KUNG Die Spannungsalarme beziehen sich auf Uyenn } (z. B. 230 V AC).

Die Steuerung verfugt Uber zwei Satze von Einstellungen fir Sammelschienen-Transformatoren, die in diesem
Messsystem individuell aktiviert werden konnen.

4.2.4 Mittelwertbildung bei AC-Messungen

Mit der Utility-Software kdnnen Sie eine Mittelwertbildung fiir eine Reihe von AC-Messungen einrichten. Die gemittelten
Werte werden dann auf der Displayeinheit und in den Modbus-Werten angezeigt. Die Steuerung arbeitet jedoch weiterhin
mit Echtzeitmessungen.

Wahlen Sie in der Utility-Software unter E/A & Hardware-Setup das Tab AC-Mittelwert. Fir jede Messung kdnnen Sie
zwischen keiner Mittelwertbildung (0 ms), Mittelwertbildung tiber 200 ms oder Mittelwertbildung tiber 800 ms wahlen.

Auf dem Tab AC-Mittelwert konnen Sie auch die Mittelwertbildung fir die Lastverteilung anhand der Messungen von
Wirkleistung (P) und Blindleistung (Q) einrichten. Setzen Sie LS mit Mittelwert P und Q auf EIN, und wéhlen Sie 200 ms oder
800 ms fiir die Messung der Wirkleistung (P) und der Blindleistung (Q).
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CI39-50 | MI20 | MI21 | MI22 | MI23 | DQ5-18 | DCmeas AVG AC meas AVG

AC averaging
Setup for averaging AC measurements:
U I,F P Q5 FF

Monitoring -4
Settings: Omsec, 200msec, 300msec
Configuration - Voltage (1) oFF -
Application configuration Current (I) OFF -
Parameters Frequency (F) OFF -
ECU & D-AVR configuration Active power (F) OFF -
/O & Hardware setup Reactive power () OFF -
External /O [CIO) Apparent power (S) OFF -
LS using avg P and OFF -
Tools #

4.3 Nenneinstellungen

Die Steuerung hat vier Satze von Nenneinstellungen flir den Generator und zwei Satze fir die Sammelschiene. Die vier
Satze von Nenneinstellungen fir den Generator kdnnen individuell konfiguriert werden.

Alternative Konfiguration > Nenneinstellungen des Generators

6006 Akt. Nennwerte Nenneinstellung [1 bis 4] Nenneinstellung 1

Umschalten zwischen den Nennwerten
Sie kdnnen wie folgt zwischen den vier Satzen von Nenneinstellungen wechseln:

1. Digitaleingang: Die M-Logic wird verwendet, wenn ein Digitaleingang fur das Umschalten zwischen den vier
Nenneinstellungsgruppen erforderlich ist. Bestimmen Sie den erforderlichen Eingang Uber die Eingangsereignisse und
die Nenneinstellungen Uber die Ausgange. Zum Beispiel:

M-logic | AQP 2-1D1 | AOP 2-1D2 | AOP 2-1D3 | AOP 2-ID4 | AOF 2-ID5

= Logic 1 |D|grta| input 23 on activates parameter set 1 |
A NOT Operator
v Event A |:| |D|g‘ Input 23: Inputs x | Delay (sec.) | 440 L4114 |
> OR w
L] Event B [l |Nut used *x | — Output |Set parameter 1: Command Paramete 3¢ |
OR ~
EventC [l |Nutusad b 4 | Enable this rule
| Logic 2 Digital input 23 off activates parameter set2 |
ry NOT Operator
¥ EventA |Dig‘ Input 23: Inputs x | Delay (sec.) | 140 ve |
> CR ~
L] Event B |:| |Nut used » | — Output |5et parameter 2: Command Paramete 3 |
CR £
Event C O |Nutusad x| Enable this rule

2. AOP: Die M-Logic wird verwendet, wenn die AOP zum Umschalten zwischen den vier Nenneinstellungsgruppen
erforderlich ist. Wahlen Sie die gewilinschte AOP-Taste unter den Eingangsereignissen aus und wahlen Sie die
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Nenneinstellungen in den Ausgangen. Zum Beispiel:

AOP 2 -1D1 (Button T) |Ac:livale parameter set 1
= Line 1 ‘AOP button 7 activates parameter set 1 ‘
A NOT Operator
v Event & | |But'b0n: AOP Buttons b 4 | Delay (sec.) | 440 K ‘
> OR ~
u Event B |:| |Nut used b 4 | — Output |Sal parameter 1: Command Parame| 3¢ ‘
oR v
Event C (| |Nutu5ed b 4 | Enable this rule
AOP 2 - 1D (Button 8) |A|:‘t|vate parameter set 2
= Line 1 | AOF button & activates parameter set 2 |
A NOT Operator
b J Event A |:| |But'b0n: ACP Buttons x | Delay (sec.) | 440 HiE ‘
> OR w
L] Event B |:| |Nm used b 4 | — Output |Set parameter 2: Command Parame:| 3 ‘
OR ~
Event C O |Nutu5ed b 4 | Enable this rule

3. Meniieinstellungen: An der Steuerung oder in der Utility-Software.
Nennwerténderung blockieren

Verwenden Sie die Funktion Block Nenn. And., um die Anderung der Nennwerte fiir den Generator und die Sammelschiene
zu verhindern. Gehen Sie zu Parameter 6077 und setzen Sie den Sollwert auf EIN, um die Funktion zu aktivieren.

4.3.1 Standard-Nenneinstellungen
Die Standard-Nenneinstellungen sind die Einstellungen 1.

Grundeinstellungen > Nenneinstellungen

6001 Nennw. f 1 48,0 bis 62,0 Hz 50 Hz
6002 Nennwert: P 1 10 - 20000 kW 480 kW
6003 Nennwert: | 1 0 bis 9000 A 867 A
6004 Nennwert: U 1 100 bis 25000 V 400 V
6005 Nennwert: RPM 1 100 bis 4000 U/min 1500 U/min.
6007 Nennwert: | E/N/SC 1 0 bis 9000 A 867 A
6053 SS Nennw. U 1 100 bis 25000 V 400V
6055 4. StW. Nennw. P 1 10 bis 9000 kW 480 kW

4.3.2 Alternative Nenneinstellungen

Alternative Konfiguration> Nenneinstellungen des Generators > Nenneinstellungen [2 bis
4] > Grundeinstellungen

6011, 6021 oder 6031 Nennw. f [2-4] 48,0 bis 62,0 Hz 50 Hz
6012, 6022 oder 6032 Nennwert: P [2-4] 10 - 20000 kW 480 kw
6013, 6023 oder 6033 Nennwert: | [2-4] 0 bis 9000 A 867 A
6014, 6024 oder 6034 Nennwert: U [2-4] 100 bis 25000 V 400 V
6015, 6025 oder 6035 Nennwert: Drehzahl [2-4] 100 bis 4000 U/min 1500 U/min.
6016, 6026 oder 6036 Nennwert: | E/N/LS [2-4] 0 bis 9000 A 867 A
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Alternative Konfiguration> Nenneinstellungen des Generators > Nenneinstellungen [2 bis
4] > Offset-Kontrollsignale

2552, 2553 oder 2554 DZR-Ausgangsoffset [1-4] 0 bis 100 % 50 %
2672, 2673 oder 2674 SPR-Ausgangsoffset [1-4] 0 bis 100 % 50 %

4.3.3 Skalierung

Bei Anwendungen uber 25000 V und unter 100 V muss der Eingangsbereich an den tatsachlichen Wert des primaren
Spannungswandlers angepasst werden.

Eine Anderung der Spannungsskalierung wirkt sich auch auf die Nennleistungsskalierung aus.

Grundeinstellungen > Messeinstelllungen > Skalierung

10 bis 2500 V: Dies wird flir Stromquellen bis 150

kVA empfohlen. Die Nennleistung muss weniger als 900 kW
100 bis 25000 V betragen.

100 bis 25000 V: Dies wird fir Stromquellen ber 150 kVA

empfohlen.

10 bis 2500 V
Skalierung 100 bis 25000 V

10 bis 160000 V

0,4 bis 75000 V

9030

HINWEIS

Falsche Konfiguration ist gefahrlich

Alle Nennwerte und die primaren Spannungswandler-Einstellungen mussen korrigiert werden, nachdem die Skalierung
(Parameter 9030) ge&ndert worden ist.

4.4 Ubersicht liber Betriebsarten

Die Steuerung verfligt Uber vier regulare Betriebsarten und eine Blockierungsfunktion.
« AUTO: Die Steuerung arbeitet automatisch, und der Bediener kann keine Sequenzen manuell einleiten.

¢ MANUELL: Alle Ablaufe miissen vom Bediener initiiert werden. Dies kann Uiber die Tasten, Modbus-Befehle oder
Digitaleingénge erfolgen. Nach dem Start lauft das Aggregat mit Nennwerten.

« SWBD: Die Digitaleingdnge zum Erhéhen/Verringern kénnen verwendet werden (wenn sie konfiguriert wurden), ebenso
wie die Tasten Start und Stopp. Beim Start lauft das Aggregat ohne Nachregelung an.

+ BLOCKIEREN: Die Steuerung kann keine Sequenzen, z. B. die Startsequenz, einleiten. Die Betriebsart BLOCKIEREN ist
zur bewussten Stillsetzung der Anlage und muss bei Wartungs- und Reparaturarbeiten aktiviert werden.

HINWEIS

0 Pl6tzliches Stoppen des Aggregats
Wird bei laufendem Aggregat die Betriebsart BLOCKIEREN gewahlt, schaltet sich das Aggregat ab.

4.41 Betriebsart AUTO

Die Steuerung kann in der Betriebsart AUTO betrieben werden. Das bedeutet, dass die Steuerung automatisch Sequenzen
basierend auf den Systembedingungen einleitet, im Gegensatz zur Betriebsart MANUELL. Sie startet und stoppt
Generatoren, steuert Schalter und verwaltet die Lastverteilung ohne externe Signale.
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Nichtin AUTO
Diese Funktion 16st einen Alarm aus, wenn sich das System nicht in der Betriebsart AUTO befindet.

Funktionen > Nicht in AUTO

6541 Timer 10,0 bis 900,0 s 300,0s
6544 Aktivieren AUS AUS

EIN
6545 Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung

4.4.2 Betriebsart MANUELL

Die Steuerung kann in der Betriebsart MANUELL verwendet werden. Das bedeutet, dass die Steuerung keine Sequenzen
automatisch einleitet, wie es im AUTO-Betrieb der Fall ist. Sequenzen werden nur dann ausgefuhrt, wenn entsprechende
Befehle gegeben wurden.

Ein externes Signal kann ausgeldst werden durch:
1. Displaytasten

2. Digitaleingange

3. Modbus-Steuerbefehle

ANMERKUNG Die Steuerung verfligt Uber eine begrenzte Anzahl von Digitaleingéangen. Siehe Digitaleingénge fir die
Verfligbarkeit.

Wenn das Aggregat in der Betriebsart MANUELL lauft, kontrolliert die Steuerung den Drehzahlregler und den SPR.

Befehle in der Betriebsart MANUELL

Befehl Beschreibung

Die Startsequenz wird eingeleitet und dauert an, bis das Aggregat startet oder die maximale Anzahl

Motor starten . . s .
von Startversuchen erreicht ist. Frequenz und Spannung werden geregelt, der GS ist einschaltbereit.

Das Aggregat wird abgestellt. Ohne das Signal ,Motor lauft” ist die Stoppsequenz im Zeitraum der
Motorstopp erweiterten Stoppzeit weiterhin aktiv. Das Aggregat wird mit Nachlaufzeit gestoppt. Wird die Taste
Stopp zwei Mal betatigt, wird die Nachlaufphase beendet.

Die Steuerung schlieBt den Generatorschalter, wenn der Landanschlussschalter gedffnet ist, oder
Gs schlieBen synchronisiert und schlieBt den Generatorschalter, wenn der Landanschlussschalter geschlossen ist.
Im EDG-Betrieb erfolgt keine weitere Regelung nach der SchalterschlieBung.

Die Steuerung entlastet und 6ffnet den Generatorschalter am Schalteréffnungspunkt, wenn der
GS offen Landanschlussschalter geschlossen ist. Die Steuerung 6ffnet den Generatorschalter sofort, wenn der
Landanschlussschalter gedffnet ist oder Inselbetrieb als Betriebsart des Aggregats ausgewahlt wurde.

Die Steuerung schlieBt den Landanschlussschalter, wenn der Generatorschalter gedffnet ist, oder

LSS schlieBen . . .
synchronisiert und schlieBt den Landanschlussschalter, wenn der Generatorschalter geschlossen ist.

LSS o6ffnen Die Steuerung 6ffnet den Landanschlussschalter sofort.
SKS schlieBen Die Steuerung schlieBt den Sammelschienenkuppelschalter.
SKS 6ffnen Die Steuerung 6ffnet den Sammelschienenkuppelschalter.

Alarmquittierung  Alle anstehenden Alarme werden quittiert, die Alarm-LED erlischt.

Betriebsart AUTO Andert die Betriebsart auf AUTO.
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4.4.3 Betriebsart SWBD

Wenn die Betriebsart SWBD ausgewahlt ist, regelt die Steuerung das Aggregat nicht automatisch. Das bedeutet, dass die
Steuerung nicht in der Lage ist, Drehzahlregler- oder SPR-Steuersequenzen selbstandig auszufiihren. Alle Einstellungen
mussen manuell von der Schalttafel aus vorgenommen werden.

In der Betriebsart SWBD 16st die Steuerung keine Start- oder Stoppsequenzen aus. Schaltervorgéange werden ebenfalls
extern abgewickelt. Diese Betriebsart ist fir Situationen vorgesehen, in denen eine vollstandige manuelle Steuerung
erforderlich ist, z. B. bei der Wartung oder Fehlersuche.

Manuelle Drehzahlregler- und SPR-Einstellungen sind auf dem Display der Steuerung verfligbar:

¢ Manuell Drehzahl aufwarts: Erhoht die Motordrehzahl manuell.

Manuell Drehzahl abwarts: Verringert die Motordrehzahl manuell.
« Manuelle SPR aufwarts: Erhoht die Generatorspannung manuell.
« Manuelle SPR abwarts: Senkt die Generatorspannung manuell.

ANMERKUNG Die Schutzfunktionen bleiben in der Betriebsart SWBD aktiv. Es erfolgt jedoch keine automatische
Lastverteilung, kein Power Management und keine Wiederherstellung nach einem Totalausfall.

4.4.4 Betriebsart Blockieren

Wenn die Betriebsart BLOCKIEREN ausgewahlt ist, ist die Steuerung fur bestimmte Aktionen gesperrt. Das bedeutet, dass
die Steuerung das Aggregat nicht starten und keine Schalthandlungen durchfiihren kann.

Um Einstellungséanderungen wahrend des laufenden Betriebs tber das Display vornehmen zu kénnen, muss ein Passwort
eingegeben werden. Es ist nicht moglich, die Betriebsart BLOCKIEREN bei Riickmeldung ,Motor lauft” anzuwahlen.

Wenn die Digitaleingange zur Anderung der Betriebsart verwendet werden, ist es wichtig, dass der auf die Betriebsart
BLOCKIEREN konfigurierte Eingang ein Dauersignal ist:

« Wenn das Signal EIN ist, ist die Steuerung blockiert.

« Wenn das Signal AUS ist, kehrt die Steuerung in die Betriebsart zuriick, die vor der Betriebsart BLOCKIEREN ausgewahlt
wurde.

Wird nach Aktivierung des digitalen Blockierungseingangs uber das Display die Betriebsart BLOCKIEREN gewahlt, bleibt die
Steuerung nach Deaktivierung des Blockierungseingangs in der Betriebsart BLOCKIEREN. Anderungen der Betriebsart sind
nur noch uber das Display moglich. Die Betriebsart kann nur Gber Display oder Digitaleingang geandert werden. Alarme
werden durch diese Betriebsart nicht beeinflusst.

ANMERKUNG Das Aggregat schaltet sich ab, wenn die Betriebsart BLOCKIEREN gewahlt wird, wahrend das Aggregat
lauft.

/\ VORSICHT

Vorsicht beim Starten des Aggregats

Bevor die Betriebsart gewechselt wird, ist zu prifen, ob sich keine Personen in der Nahe des Aggregats
aufhalten und ob das Aggregat betriebsbereit ist. Starten Sie das Aggregat nach Mdglichkeit von der lokalen
Motorkontrolltafel aus (falls installiert), anstatt das Aggregat vor Ort anzulassen und zu starten.
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4.5 Schalter
4.51 Schaltertypen

Es gibt finf Einstellungen fiir den Schaltertyp. Stellen Sie den Schaltertyp mit der Utility-Software unter
Anwendungskonfiguration ein.

Zusatzliche Informationen
Siehe Utility Software fiir die Einrichtung von Anwendungen.

Continuous NE - Dauersignal NE
Dauersignal NE ist ein Ruhestromsignal. Diese Einstellung wird normalerweise in Kombination mit einem Schiitz verwendet.

Die Steuerung verwendet nur den Ausgang Schalter schlieBen:

e Geschlossen: Dadurch wird das Schiitz geschlossen.
o Offen: Dadurch wird das Schitz gedffnet.

Der Ausgang Schalter 6ffnen kann fir eine andere Funktion konfiguriert werden.

Impuls

Diese Einstellung wird normalerweise in Kombination mit einem Schutzschalter verwendet. Die Steuerung verwendet diese
Ausgange:

« Zum SchlieBen des Leistungsschalters wird der Ausgang Schalter schlieBen aktiviert (bis eine Riickmeldung zum
SchlieBen des Leistungsschalters vorliegt).

« Zum Offnen des Leistungsschalters wird der Ausgang Schalter 6ffnen aktiviert (bis eine Riickmeldung zum Offnen des
Leistungsschalters vorliegt).

Extern

Diese Einstellung wird verwendet, um die Position des Schalters anzuzeigen, aber der Schalter wird nicht von der
Steuerung gelenkt.

Kompaktschalter

Diese Einstellung wird in der Regel in Kombination mit einem direkt gesteuerten Motorschutzschalter verwendet. Die
Steuerung verwendet diese Ausgange:

« Der Ausgang Schalter schlieBen schlieBt kurz, um den Kompaktschalter zu schlieBen.

o Der Ausgang Schaliter éffnen schlieBt, um den Kompaktschalter zu 6ffnen. Der Ausgang bleibt lange genug
geschlossen, um den Schalter wieder aufzuladen.

Wird der Kompaktschalter extern geschaltet, wird er vor dem nachsten SchlieBen automatisch gespannt.

4.5.2 Federspannzeit

Um Fehler beim SchlieBen von Schaltern zu vermeiden, die durch nicht gespannte Speicherfedern verursacht werden, kann
die Federspannzeit angepasst werden.

Prinzip
Ein SchlieBfehler konnte in folgenden Situationen auftreten:

1. Ein Aggregat befindet sich in der Betriebsart AUTO, der Auto-Start/Stopp-Eingang ist aktiv, das Aggregat lauft, und der
Gs ist geschlossen.

2. Der Auto-Start/Stopp-Eingang wird deaktiviert, die Stoppsequenz wird ausgefiihrt und der Gs wird gedffnet.
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3. Wenn der Auto-Start/Stopp-Eingang erneut aktiviert wird, bevor die Stoppsequenz beendet ist, I6st die Steuerung einen
Fehler beim SchlieBen des Gs aus, da der Gs Zeit bendtigt, um die Feder zu laden, bevor er zum SchlieBen bereit ist.

Das Diagramm zeigt ein Beispiel, bei dem ein einzelnes Aggregat im Inselbetrieb liber den Auto Start/Stopp-Eingang
gesteuert wird.

Breaker

Auto start/stop

<«— Spring load time —

+ Wenn der Eingang Auto-Start/Stopp deaktiviert wird, 6ffnet sich der Gs.

» Die Auto-Start/Stopp-Funktion wird sofort nach dem Offnen des Gs wieder aktiviert, z. B. durch den Bediener {iber einen
Schalter in der Schalttafel.

« Die Steuerung wartet eine Weile, bevor sie das SchlieBsignal erneut sendet, da die Federspannzeit ablaufen muss.

Sicherstellung der Zeit zum Nachspannen

Wenn der Schalter nach dem Offnen Zeit zum Nachspannen der Feder benétigt, kann die Steuerung diese Verzdégerung
berucksichtigen. Dies kann je nach Schaltertyp Uber Timer in der Steuerung oder Uber digitale RUckmeldungen des
Schalters gesteuert werden:

1. Zeitgesteuert Ein Spannzeitsollwert flir die GS- und LSS-Regelung von Schaltern ohne Riickmeldung, dass die Feder
gespannt ist. Nachdem der Schalter gedffnet wurde, kann er erst nach Ablauf der Verzégerungszeit wieder geschlossen
werden. Wenn der Timer lauft, wird die verbleibende Zeit auf dem Display angezeigt.

2. Digitaleingang. Zwei konfigurierbare Eingange werden fir Rickmeldungen von den Schaltern verwendet: Einer fir ,GS-
Feder gespannt” und einer fiir ,LSS-Feder gespannt”. Nachdem der Schalter ge6ffnet wurde, kann er nicht schlieBen,
bevor die konfigurierten Eingdnge aktiv sind.

Wenn sowohl ein Timer als auch eine Rickmeldung des Schalters verwendet werden, missen beide Anforderungen erfillt
sein, bevor der Schalter schlieBen darf.

4.5.3 Schalterpositionsfehler

Der Alarm ,Schalterpositionsfehler” wird aktiviert, wenn eine Steuerung keine Riickmeldung der Schalterstellung hat oder
wenn beide Rickmeldungen vom Schalter den Zustand ,hoch" aufweisen.

Wenn eine Steuerung einen Schalterpositionsfehler hat, informiert sie die anderen Steuerungen in der Anwendung. Das
System sperrt dann den Abschnitt mit dem Schalterpositionsfehler. Abschnitte, die von dem Schalterpositionsfehler nicht
betroffen sind, kénnen weiter betrieben werden.

Sie kdnnen eine Fehlerklasse zuweisen, um zu versuchen, den fehlerhaften Schalter auszulésen, wenn die Steuerung einen
Schalterpositionsfehler feststellt.

46 Alarme
4.61 Fehlerklassen

Alle aktivierten Alarme missen eine Fehlerklasse haben. Die Fehlerklasse bestimmt die Auswirkung des Alarms auf die
Funktion der Anlage.
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Zusatzliche Informationen
Siehe die einzelnen Steuerungstypen fir ihre Fehlerklassen.

Die Fehlerklasse kann fir jede Alarmfunktion ausgewahlt werden, entweder Uber die Steuerung oder Uber die Utility-
Software.

Um die Fehlerklasse mit Hilfe der Utility-Software zu andern, 6ffnen Sie den Alarm in der Parameterliste und wahlen dann
die Fehlerklasse aus der Liste aus.

4.6.2 Unterdriickungsfunktionen

Sie kénnen die Utility-Software verwenden, um Unterdriickungsfunktionen fiir jeden Alarm zu konfigurieren. Offnen Sie den
Alarm in der Parameterliste und wahlen Sie dann die Unterdriickungsfunktione(n) aus der Liste aus.

Zusatzliche Informationen
Siehe jeden Steuerungstyp fiir seine Unterdriickungsfunktionen.

Es kdnnen nur Alarme unterdriickt werden. Funktionseingange wie ,Motor-lauft”, ,Fernstart” oder ,Zugriffssperre” werden
nicht unterdriickt.

4.6.3 Alarmlistenuberwachung

Die Alarmlisteniberwachung ermdglicht es Ihnen, tber Modbus alle aktiven Alarme aufzurufen. Hierbei handelt es sich um
eine nitzliche Funktion fur die Ferniberwachung und Touchscreengerate, wie etwa AGI- und SCADA/BMS-Systeme. Die
Alarme liegen in den Modbus-Adressen 28000 bis 28099 und sind nicht im Eingaberegister (04) aufgefuhrt.

Die Modbus-Adresse fiir einen aktiven Alarm entspricht dem Adressenwert in der Utility-Software. So steht die Modbus-
Adresse 109 beispielsweise fliir den Parameter 2220, ,KS-Positionsfehler”, da die Adresse flir diesen Parameter in der Utility
109 ist.

Allgroups || Protection [l synchronisation ['] Regulation [ Digitalin [ Analogue In [] Analogue out [ General [ Busbar (EDG/PMS) [ | Communication [] P

£ Category Channel Text Address Value Unit Timer
Synchronisation 2160|GB Open fail 104 A&
Synchronisation 2170|GB Close fail 102 A&
Synchronisation 2180|GB Pos fail 103 A&
Synchronisation 2200|TB Open fail 107 A&
Synchronisation 2210|TB Clozse fail 108 A&
Synchronisation 2220|TB Pos fail 109 A&
4.7 M-Logic

Der Hauptzweck von M-Logic besteht darin, dem Betreiber/Konstrukteur mehr Flexibilitdt zu geben.

Mit M-Logic werden unterschiedliche Befehle zu vordefinierten Bedingungen ausgefiihrt. M-Logic ist keine SPS, kann aber
eine solche ersetzen, wenn nur recht einfache Befehle ausgefiihrt werden sollen.

M-Logic ist ein einfaches Werkzeug, das auf logischen Ereignissen basiert. Eine oder mehrere Eingangsbedingungen
werden definiert, bei Aktivierung dieser Eingangsbedingungen wird die definierte Ausgangshandlung ausgefiuhrt. Es kann
eine Vielzahl von Eingangen ausgewahlt werden, wie digitale Eingange, Alarmbedingungen und Betriebsarten. Es kann auch
eine Vielzahl von Ausgangen gewahlt werden, wie z. B. Relaisausgange, Wechsel der Betriebsarten.

Sie kdbnnen M-Logic in der Utility-Software konfigurieren.
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4.71 Allgemeine Schnellzugriffe

Sie kdnnen lhre eigenen Schnellzugriffe mit M-Logic in der Utility-Software konfigurieren. Sie kénnen die konfigurierten

Schnellzugriffe sehen, wenn Sie die Taste Schnellzugriffe drlicken und Allgemeine Schnellzugriffe wahlen. Wenn Sie
keinen Schnellzugriff konfiguriert haben, ist das MenUl Allgemeine Schnellzugriffe leer.

Bei einem Impuls-Schnellzugriff wird der Befehl jedes Mal gesendet, wenn Sie den Schnellzugriff auswahlen und im
Display-Menu auf OK driicken.

Fur einen Schalter-Schnellzugriff wird der Schalter jedes Mal umgeschaltet (ein/aus), wenn Sie den Schnellzugriff

auswahlen.

Benutzen Sie die Schnittstelle Ubersetzungen, um den Schnellzugriff umzubenennen.

Beispiel fiir einen Impuls-Schnellzugriff

Logic 1

EventA

Event B

Event C

NOT

‘ Shortcut to reset horn

Operator

O |Shnrtcut-PuIse 1: Shortcut - Pulse x | Delay (sec.) | 440 I3 |
OR “

O |Nutused * | Output |Resetn0rn: Command x |
OR “

0 |Notused X | Enable this rule

SC Impuls 1in Hupe zurlicksetzen umbenennen.

Beispiel fiir einen Schalter-Schnellzugriff

Logic 2

EventA

Event B

EventC

Logic 3

EventA

Event B

Event C

HOT

|Shurlcut to select parameter set 1

O ‘Shorbcut—Sw\bm 2: Sharteut - Switch x‘

Operator

O ‘Nut used

|:| ‘Nnt used

NOT

OR

OR

Delay (sec.) |4 40 s |

Output |Set parameter 1: Command Parameter set | 3 |

Enable this rule

Shortcut to select parameter et 2

‘Shnrtcut - Switch 2: Shortcut - Switch | 3¢ ‘

Operator

O ‘Nut used

|:| ‘Nut used

OR

OR

Delay (sec.) |< 10 3 >|

Output |Set parameter 2: Command Parameter set x|

Enable this rule

SC Schalter 2 ein in Parametersatz 1 benutzen umbenennen. SC Schalter 2 aus in Parametersatz 2 benutzen umbenennen.

4.7.2 Oneshots

Der Oneshot wird fur eine kurze Zeit (etwa 100 ms) aktiviert, wenn die Logik stimmt.
Solange die Logik stimmt, wird der Oneshot nicht erneut aktiviert. Wenn die Logik
nicht stimmt, wird die Funktion zuriickgesetzt.

Oneshot-Satz

Logic

Oneshot output

[1-16]

7
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4.7.3 Virtuelle Ereignisausgange

Virtuelle Ereignisausgange werden verwendet, um die Anzahl der Ausgange in einer logischen Sequenz zu erweitern. Zum
Beispiel kann der Ausgang von Logik 1 verwendet werden, um die Sequenz in Logik 2 fortzusetzen.

Logic 1 |\nputs 23 and 24 are activated, and 25 is not activated, to activate virtual toggle event 1 |
NOT Operator
Event A N |D\g‘ Input No23: Inputs b4 ‘ Delay (sec.} | 44)0 e |
AND ~
Event B O |Dig Input NoZ4: Inputs x ‘ AND _— Output |Virtuﬂlmggla event 1: Virtual togale events| 3¢ |
AND w
Event C | io. nput Ho25: nputs x| Enable this rule
Logic 2 The digital inputs and mains failure activate mufti-start set 2 |
NOT Operator
Event A O |Virb_|al toggle event 1: Virtual toggle eve 3¢ ‘ Delay (sec.} | 140 M |
AND ~ AND
Event B O |r.|a|n5~Fa\I: Events x ‘ — Output |55\m Mutti start set 2: Inhibits x |
OR ~
Event C O |Nutused x ‘ Enable this rule

o Der Ausgang Logik 1ist auf Virtuelles Ereignis 1 eingestellt.
o Das Ereignis A in Logik 2 ist Virtueller Ereignisausgang 1.

Bis zu fiinf Ausgénge, die in dieser Logiksequenz verwendet werden kdnnen (A + B + C in Logik Tund B + C in Logik 2).

Virtuelle Ereignisausgange

Die virtuellen Ereignisausgange 1 bis 96 konnen tber Modbus aktiviert werden. Sie
Virtueller Ereignisausgang [1-96]*  kdnnen auch in mehreren Logikzeilen verwendet werden, um die Anzahl der
maoglichen Ereignisse in einer Sequenz zu erhéhen.

ANMERKUNG * Zuvor Virtuelles Umschaltereignis [1-96].
4.7.4 Flipflop-Funktion
Die Flipflop-Funktion ermdglicht es, dass ein Impulseingang einen Ausgang, z. B. ein Relais, verriegelt.

Das Ereignis wahlt einen Flipflop-Ausgang [1-16] und der Ausgang wéhlt die Ausgangsfunktion:

e Flipflop-Einstellung [1-16] = dndert den Flipflop-Ausgangsstatus auf Hoch.

o Flipflop-Riickstellung [1-16] = andert den Flipflop-Ausgangsstatus auf Niedrig.

¢ Flipflop-Umschaltung [1-16] = &ndert den Flipflop-Ausgangszustands von Niedrig auf Hoch oder von Hoch auf Niedrig.
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Beispiel

3 Logen tem description (optional and saved i project fie only) ]
A NoT Operator
Y Eventa [ [Fie flop autput 1 Fi fiops x| Detay (sec) [+ 40 0|
» OR v
B EFents O |an used x‘ B Output |Re\ayB Relays x|
or =
Event C O [notusea x| Enabe this ruke
=] Logic 2 ftem description (optional and saved in project file only. |
A NOT Operator
¥ EventA O |D\g‘lnputN023:lnputs x‘ Delay (sec) [+ 40 0|
> or -
B fems O |Nn( used x ‘ —_— Output |F\|D fiop set 1: Fip fiops x |
or -
Event C m} |anused x‘ Enabe this rule
= [ Logics ttem description (optional and saved i project fie only |
i NOT Operator
¥ EventA ] |D\g Input No24: Inputs x‘ Deiay (sec) [+ {0 ]
> or v
B et m} |Nul used x ‘ —— Output |F\ip fiop reset 1: Flip flops x |
OR ~
EventC O |Nulus=d x‘ Enable this rule
9 Logics tem description (optional and saved i project fie only) |
A NoT Operator
¥ Evena 0 [P tnputri2s: tnpurs x| Detay (sec) [+ 40 0|
» OR v
B EFents O |an used x ‘ B Output |F\lp flop toggle 1: Fiip flops x |
or =
EventC ] |Nn|used x‘ Enable this rule

Das Beispiel zeigt, wie der Befehl ,Flipflop einstellen 1" konfiguriert werden kann, um das Relais 8 einzustellen:
* Logic 1: Der Flipflop-Ausgang 1 wird zur Einstellung des Relaisausgangs gewahlt.

« Logic 2: Der Digitaleingang 23 dient zur Ausldésung des Befehls ,Flipflop einstellen 1" und aktiviert damit den
Relaisausgang.

« LOGIC 3 Der Digitaleingang 24 dient zur Deaktivierung des Relaisausgangs durch Auslésen des Befehls ,Flipflop
zurucksetzen 1"

o Logic 4: Der Digitaleingang 25 dient zum Umschalten des Flipflop-Ausgangszustands.
o Relais 8 muss auf M-Logic / Grenzwertrelais eingestellt sein.

Wenn Zurlicksetzen und Einstellen gleichzeitig aktiv sind, gibt das Flipflop dem Befehl Zurlicksetzen den Vorrang. Die
Funktion Einstellen oder Zuriicksetzen darf nicht aktiv sein, wenn die Funktion Umschalten verwendet wird.

Die Flipflops sind auch Gber Modbus zuganglich.

4.7.5 Virtuelle Umschaltausgange

Die virtuellen Umschaltausgéange 1 bis 32 kénnen uber Modbus aktiviert werden. Sie
kénnen auch in mehreren Logikzeilen verwendet werden, um die Anzahl der
moglichen Ereignisse in einer Sequenz zu erhohen.

Virtueller Umschaltausgang [1-32]

*

ANMERKUNG * Zuvor Virtuelles Schaltereignis [1-32]

4.7.6 M-Logic-Ereigniszahler

Grenzwert M-Logic-Ereigniszahler Der Ereigniszahler hat den im Fenster Zédhler > M-Logic-Ereigniszdhler ausgewahlten
[1-8] Grenzwert erreicht.

Ruckstellung M-Logic- Der Ereigniszahler ist zurlickgesetzt worden. Die Bedingungen fiir eine Riickstellung
Ereigniszahler [1-8] finden sich im Fenster Zéhler > M-Logic-Ereigniszdhler.
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4.7.7 Ereignisse bei Betatigung von Display-Schaltflachen

Die bei einer Betatigung von Display-Schaltflachen ausgeldsten Ereignisse kdnnen verwendet werden, um mittels der auf
dem Display angezeigten Schaltflachen einen bestimmten Ausgang zu aktivieren. So kdnnen Sie beispielsweise die
Schaltfliche AUFWARTS so konfigurieren, dass Sie bei einem Driicken dieser Schaltfliche alle Alarme quittieren.

(=) Logic 2 ||tem description (optional and saved in project file only) |
'y NOT Operator
v Event A O |Up: Display keypress events x | Delay (sec.) | 4 4|0 L |
> oR £
u Event B |:| |Nut used » | —_— Output |Ack_ all alarms: Command b 4 |
oR ~
Event C O |Nut used x | Enable this rule

Zudem kann die Funktion genutzt werden, um zu erkennen, wann eine Schaltflache gedruckt wird.

4.8 Timer und Zahler
4.81 Befehls-Timer

Befehls-Timer werden verwendet, um einen Befehl zu einer bestimmten Zeit auszufiihren. Beispiele hierfiir sind der
automatische Start und Stopp des Aggregats zu bestimmten Uhrzeiten an bestimmten Wochentagen. In der Betriebsart
AUTO ist diese Funktion im Inselbetrieb verfligbar.

Mit der M-Logik kénnen maximal vier Befehls-Timer konfiguriert werden. Jeder Befehls-Timer kann fir die folgenden
Zeitraume eingestellt werden:

« Einzeltage (MO, DI, MI, DO, FR, SA, SO)
« MO, DI, MI, DO

« MO, DI, MI, DO, FR

« MO, DI, MI, DO, FR, SA, SO

« SA, SO

Der ,Auto-Start/-Stopp"-Befehl kann in der M-Logik oder in den Eingangseinstellungen programmiert werden. Bei den
zeitabhangigen Befehlen handelt es sich um Impulse, die aktiviert werden, wenn sich der Befehls-Timer in der aktiven
Periode befindet.

4.8.2 Diagnose-Timer

Der Diagnosemodus wird aktiviert, wenn der Diagnose-Timer ablauft. Verwenden Sie die Diagnose, um ECU-Daten zu
lesen, ohne den Motor zu starten. Um den Timer zu konfigurieren und die Diagnose zu aktivieren, gehen Sie in der Utility-
Software auf Parameter und wahlen Sie Parameter 6701.

4.9 Interface

4.91 Zusatzliche Bedientafel, AOP-2

Das AOP-2 ist ein zusatzliches Bedienfeld, das tber einen CAN-Bus-Kommunikationsanschluss an die Steuerung
angeschlossen werden kann. Sie kann als Schnittstelle zur Steuerung fiir die gleichzeitige Anzeige von Status und Alarmen
verwendet werden und verflgt Uber Tasten, z. B. fur die Alarmquittierung und die Betriebsartenwahl.
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Die konfigurierbaren LEDs haben die Bezeichnungen 1 bis 16 und die Tasten die Bezeichnungen 1 bis 8.

Konfiguration der CAN-Knoten-ID
Die CAN-Knoten-ID fir das AOP-2 kann auf 1-9 eingestellt werden:

1. Driicken Sie die Tasten 7 und 8 gleichzeitig, um das Menii zum Andern der CAN-ID zu aktivieren. Die LED fiir die aktuelle
CAN-ID-Nummer leuchtet, und die LED 16 blinkt.

2. Verwenden Sie die Tasten 7 (Erhéhen) und 8 (Verringern), um die CAN-ID gemaB der unten stehenden Tabelle zu
andern.

3. Dricken Sie die Taste 6, um die CAN-ID zu speichern und zum Normalbetrieb zurlickzukehren.

CAN-ID Anzeige der CAN-ID-Auswahl

0 LED 16 blinkt (CAN-Bus AUS)

LED 1 LEUCHTET.
LED 16 blinkt (Standardwert).

LED 2 LEUCHTET.

2 LED 16 blinkt.

3 LED 3 LEUCHTET.
LED 16 blinkt.

4 LED 4 LEUCHTET.
LED 16 blinkt.

5 LED 5 LEUCHTET.
LED 16 blinkt.

Programmierung
Verwenden Sie die Utility-Software, um die AOP-2 zu programmieren. Siehe die Hilfe-Funkton in der Utility Software.

4.9.2 Zugriffssperre

Bei aktivierter Zugriffssperre kann der Bediener weder die Parameter der Steuerung noch die Betriebsarten andern. Die
Konfiguration des zugehdrigen Digitaleingangs erfolgt Gber die Utility-Software.

Die Zugangssperre wird in der Regel Uber einen Schllsselschalter aktiviert, der hinter der Tur des Schaltschranks
angebracht ist. Sobald die Zugriffssperre aktiv ist, kénnen keine Anderungen am Display vorgenommen werden.

Die Zugriffssperre sperrt nur das Display, nicht aber die AOPs oder Digitaleingange. Die AOP-Tasten kdnnen uber die M-
Logic blockiert werden. Es ist weiterhin mdglich, alle Parameter, Timer und den Zustand der Eingdnge im Servicemendi
anzuzeigen.

Sie kdnnen Alarme lesen, aber nicht quittieren, wenn die Zugangssperre aktiviert ist. Nichts kann am Display geédndert
werden.
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Diese Funktion ist ideal flr Leihgerate oder kritische Gerate. Der Betreiber kann nichts andern. Wenn ein AOP-2 vorhanden
ist, kann der Bediener immer noch bis zu 8 verschiedene vordefinierte Dinge andern.

ANMERKUNG Die Taste Stopp ist in den Betriebsarten MANUELL und SWBD nicht aktiv, wenn die Zugriffssperre aktiviert
ist. Aus Sicherheitsgriinden wird ein Not-Aus-Schalter empfohlen.

4.9.3 Auswahl der Sprache

Die Steuerung kann mehrere Sprachen anzeigen. Die Standard-Mastersprache ist Englisch und kann nicht geandert
werden. Mit der Utility-Software kdnnen verschiedene Sprachen konfiguriert werden.

Grundeinstellungen > Steuerungseinstellungen > Sprache

English .
6081 Auswahl der Sprache Sprache [1 bis 11] English

4.9.4 Ubersetzungen

Sie kdnnen den Text in der Steuerung mit der Utility-Software libersetzen und anpassen.

Ubersetzen Sie den Text in der Steuerung
1. Wihlen Sie das Tab Ubersetzungen in der linken Symbolleiste.

2. Klicken Sie auf das Symbol Ubersetzungen aus Datei importieren. JJJ Symbols auf dem Gerat.
3. Wahlen Sie im Pop-up-Fenster die Sprachdatei aus, die Sie importieren mochten.

4. Wihlen Sie die zu importierende Sprache (lang1) und die Spalte aus, in die die Ubersetzungen importiert werden sollen.

Import translations from file *

Select languages to import

®alLang 1 (German
:‘ Lang2

:‘ Lang3
[Lang4

:‘ Lang5

[ Langs
[Lang7

:‘ Langd
[Lanas
[Lang1o

Import selected languages to columns starting with

Language 1 ~

Carce

Sobald die Ubersetzungen importiert sind, erhalten Sie mdglicherweise die Warnung Einige Ubersetzungen wurden nicht
importiert. Klicken Sie auf OK.

Um die importierten Ubersetzungen in die Steuerung zu schreiben, klicken Sie auf die Schaltfliche In Steuerung
schreiben by Symbols auf dem Gerat.

7. Wahlen Sie im Pop-up-Fenster die Sprache, die Sie in die Steuerung schreiben mochten.
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(#) Language(s) selection *

Al
|:| Language 2

|:| Language 3 None
|:| Language 4

D Language 5 Toggle

D Language &
D Language 7
D Language 8

8. Klicken Sie auf OK.

9. Wahlen Sie Ja, um zu bestéatigen, dass Sie den Schreibvorgang fortsetzen mochten.

Confirm x

\ The synchronization is now complete. Do you want to proceed with the writing immediately?

Yes ] No

10. Wahlen Sie in dem Pop-up-Fenster die Sprache aus, die Sie aktivieren mochten, und klicken Sie auf OK.

I#) Set Active Language oy

Select a language below to make it active

Language selection

(®) Language 1 {German)

QK Cancel

11. Klicken Sie in der Informationsmeldung auf die SchaltflacheOK und starten Sie gegebenenfalls die Utility-Software neu.

Informaticn x

If you have changed some texts in the active language, please restart the USW.,

12. Der Text in der Steuerung wird nun aktualisiert.
Anpassen der Ubersetzungen
Um die Ubersetzungen anzupassen, klicken Sie auf die Zelle mit dem Text, den Sie bearbeiten méchten. Sie kénnen nun

den Text bearbeiten. Der Text wird automatisch gespeichert, wenn Sie die Bearbeitung abgeschlossen haben.

Sie kdnnen auch auf die zu bearbeitende Phrase oder das zu bearbeitende Wort in der SpalteHauptsprache doppelklicken.
In dem Pop-up-Fenster kdnnen Sie die betreffende Wortfolge fir alle Sprachspalten bearbeiten.

Andern Sie die Position der Ubersetzungen

)
1. Wihlen Sie die Schaltfliche Sprachsequenz bearbeiten = Symbols auf dem Gerat.
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2. Wahlen Sie in der Liste links die Sprache aus, die Sie als erste in der Reihenfolge (nach der Hauptsprache) haben
mochten, und klicken Sie auf die Schaltflache - > |, um die ausgewahlte Sprache zu verschieben.
3. Wiederholen Sie Schritt 2 fur die Ubrigen Sprachen in der aktuellen Sequenz.

4. Um die Position einer Sprache in der neuen Reihenfolge zu andern, klicken Sie auf die Sprache, die Sie verschieben
mdchten, und verwenden Sie die Schaltflachen Auf und Ab, um die Sprache zu verschieben.
5. Klicken Sie auf OK, wenn Sie fertig sind.

ANMERKUNG Sie kdnnen die Hauptsprache nicht bearbeiten.
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5. Motorfunktionen

5.1 Motorsequenzen

Die Sequenzen START und STOPP des Motors werden automatisch unter folgenden Bedingungen gestartet:
+ Die Betriebsart AUTO ist gewahlt.
o Betriebsart MANUELL: Der Befehl ist ausgewahlt.
o Nur die ausgewahlte Sequenz wird gestartet. Wenn zum Beispiel die Taste START gedrlckt wird, startet der Motor.

5.2 Motorstartfunktionen

5.21 Start

Normale Startvorbereitung oder erweiterte Startvorbereitung sind die moglichen Startsequenzen fiir den Motor. In beiden
Fallen wird der Betriebsmagnet 1s vor dem Startrelais (Anlasser) aktiviert.

Normale Sequenz fiir Startvorbereitung

Start sequence:
Normal start prepare

_____ |
Start prepare |
|

|
|
|
Crank (starter) : torr ) torr |_ -
| 2 = |
T T T
| | | |
| | | |
| | | |
| T | T f T
Run coil | | | | | |
| | | L___L____
| | | | |
| 1 1 sec. | |
| ’ ) | |
| |
I r I
Stop coil | | |
} . }
| | |
| | |
| | |
| | t
Running feedback : : :
| | TTTTrT T
| | |
| | |
| | |
1st start attempt 2nd start attempt 3rd start attempt

Der Betriebsmagnet 6ffnet sich zwischen den Startversuchen, da der Typ der Startspule auf Impuls eingestellt ist. Wenn der
Motor die Motor-lauft- Rickmeldung erhalt, wird der Betriebsmagnet geschlossen, bis die Stoppsequenz eingeleitet wird.
Wenn der Typ des Betriebsmagneten auf ,dauerhaft” eingestellt ist, ist der Betriebsmagnet zwischen den Startversuchen
geschlossen, bis der Start fehlschlagt oder die Stoppsequenz ihn 6ffnet.

Motor > Startsequenz > Vor dem Anlassen > Betriebsmagnet

Verzdgerung des

6151 Betriebsmagneten

0,0 bis 600,0 s 10s
Impuls

6152 Betriebsmagnet-Typ e

Impuls

Designer's handbook 4189341448-A DE Seite 70 von 217



Motor > Startsequenz > Vor dem Anlassen > Startvorbereitung

6181 Startvorbereitung 0,0 bis 600,0 s 50s
6182 Erw. Startvorbereitung 0,0 bis 600,0 s 0,0s

Doppelstarter

In manchen Notfallinstallationen ist die Antriebsmaschine mit einem zusatzlichen Startmotor ausgeriistet. Je nach
Konfiguration kann die Funktion ,Doppelstarter” zwischen den zwei Startern umschalten oder mehrere Versuche mit dem
Standardstarter unternehmen, bevor zum Doppelstarter gewechselt wird. Die Funktion wird in den Parametern 6191 und
6192 eingerichtet, die Auswahl eines Relais zum Anlassen mit dem Alternativstarter erfolgt unter E/A & Hardware-Setup.

Output 13 Double starter M-Logic {Limit relay = Eostomer )3 5060 325

Motor > Startsequenz > Anlassen > Startversuche

6191 Anlasserversuche 1 bis 100
6192 Doppelstarter 0 bis 10 0

Wahlen Sie in Parameter 6192 einen Wert aus, der Uber Null liegt. Dieser Wert bestimmt die Anzahl der Versuche auf jedem
Starter vor dem Wechsel zum nachsten. Der Standardstarter hat oberste Prioritat. Wenn die Héchstanzahl an erlaubten
Versuchen erreicht wird, enden die Startversuche und es erscheint der Alarm ,Start fehlgeschlagen”. Die Auswahl der
Hochstanzahl an erlaubten Versuchen erfolgt in Parameter 6191.

e Ein Wert von 1in Parameter 6192 resultiert in einer Umschaltfunktion, bei der vor dem Umschalten pro Starter jeweils 1
Versuch durchgefuhrt wird.

e Ein Wert von 2 in Parameter 6192 resultiert in einer Umschaltfunktion, bei der vor dem Umschalten pro Starter jeweils 2
Versuche gemacht werden.

Motor > Startsequenz > Anlassen > Anlass-TImer

6183 Startimpuls: 1,0 bis 600,0 s 50s
6184 Start Aus-Zeit 1,0 bis 99,0 s 50s
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Sequenz fir erweiterte Startvorbereitung

Start sequence:

Extended
start prepare

|
|
1 [
Start prepare J | |
| 1
| | [
| | [
| | [
| | -1 | _
| | |
Crank (starter) | < torr > < torr > |—
L | 1 | 1
I " [ [
| | | |
| | | [
| ; I !
. | | | | I
Run coil | : | | | |
T | T l_ = '_ - _I
! L1 1 sec. l l
| —— | |
| Sk I I
| |
Stop coil : | :
1
[ [
| | |
| | |
| | |
| | t
Running feedback | | |
I | L __
| | |
| | [
| | [
1st start attempt 2nd start attempt 3rd start attempt

Sie kdnnen den Betriebsmagneten 0 bis 600 s vor dem Anlassen aktivieren. Im diesem Beispiel ist die Timereinstellung 1,0

S.

Die Funktion ,Erweiterte Startvorbereitung” halt das Startvorbereitungsrelais geschlossen, bis das Signal ,Anlasser
ausrlicken” oder die Motor-lauft-Erkennung erscheint. Diese Funktion ist hilfreich, wenn Zusatzpumpen fur Startkraftstoff

verwendet werden, da sie eingeschaltet bleiben, bis der Motor lauft.
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Startsequenz-Flussdiagramm
Start

4

Start condition No
OK

Yes
Y

Start prepare ~No
timer

Yes

-l
-t

i
Start relay
ON

Start relay timer
timeout

N
Engine started °

Yes

Off relay
ON

un feedback

detected Alarm

Y Yes
Stop relay timer
timed out
Yes
Start fail Y
art failure End
alarm

5.2.2 Bedingungen Start-Sequenz

Die Ausldsung der Startsequenz wird durch diese Multi-Eingangsbedingungen gesteuert:
« RMI Oldruck

¢ RMI Wassertemperatur

« RMI Flllstand

* RMI benutzerdefiniert

* Binareingang

Ist zum Beispiel kein ausreichender Oldruck aufgebaut, schaltet das Anlasserrelais den Anlassermotor nicht ein.

Sie kdnnen diese Multi-Eingangsbedingungen nur mit der Utility-Software konfigurieren.
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Zusatzliche Informationen
Siehe Eingange und Ausgange fir die Konfiguration der Eingange.
Wenn der bindre Startschwellwert verwendet wird, wird der Eingang aus der E/A-Liste in der Utility-Software ausgewahlt.

Das nachstehende Diagramm zeigt ein Beispiel, bei dem das RMI-Oldrucksignal langsam ansteigt und der Start am Ende
des dritten Startversuchs eingeleitet wird.

Start sequence
Cranking depends on RMI

Start prepare J 1 2 3
(3 start attempts)

Stop relay

Crank relay

Run coil

Running feedback

RMI
measurement OK

RMI value

Cranking starts

Das Starten wird eingeleitet, sobald die Startschwelle erreicht ist. StandardmaBig wartet die Steuerung, bis der Timer fur die
Startvorbereitung abgelaufen ist und die Startschwellenbedingungen korrekt sind, bevor das Anlasserrelaisrelais/der Start
ausgeldst wird. Sie kdnnen dies in Parameter 6185 konfigurieren. Sie kdnnen die Art der Startvorbereitung auf
JUnterbrechung der Startvorbereitung” andern, was bedeutet, dass die Steuerung die Startvorbereitung unterbrechen und
das Starten einleiten darf, wenn die Startschwellenbedingungen korrekt sind.

Motor > Startsequenz > Vor dem Anlassen > Startschwelle

6185 Startschwellentyp Multi-Eingang [20 bis 23] Multi-Eingang 20
6186 Startschwelle 0,0 bis 300,0 0,0
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5.2.3 Anlaufiibersicht

RPM
Run status
Inhibit status: Not running (0-300's)
A
Qil pressure inhibit |
|
%0 - —— JI- -
|
| |
| |
| |
| |
1000 | — = — m — ! |
| Frequency |
detection level | |
| (20-35 Hz) |
e % | Running : :
| detection | |
| level | |
1(0-4000 RPM)I |
| | |
0F-—-————— - —————— | v |
I Run status |
R e il | (03005 |
Crankin 1 i
" Start 9 ) Running °) 1 Delayof | Hz/V failure
| detection | h |
| prepare "Run coll I within : | regulation | (1-99 s)
| (0-600 s) | (0-600's) !(0_1200 s) | | (0-9900 s) |
Start Starter Remove Activate Nominal
starter regulation speed

Einstellungen zur Startsequenz

(0-2000 RPM)

6181

6182

6183
6184

6151

6174

6173

6351

Startvorbereitung

Erw.
Startvorbereitung

Startimpuls:

Startpause:

Verzogerung des
Betriebsmagneten

Anlasser ausriicken

Signal ,Motor lauft"

Signal ,Motor lauft”
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Startvorbereitung wird fur die Vorbereitung des Starts verwendet, z. B. Vorschmieren
oder Vorgliuhen.

Das Startvorbereitungsrelais wird mit Einleitung der Startsequenz aktiviert und wieder
deaktiviert, wenn das Startrelais aktiviert ist.

Mit Timer-Einstellung 0,0 s ist die Startvorbereitungsfunktion deaktiviert.

Die erweiterte Vorbereitung aktiviert das Relais Startvorbereitung wenn die
Startsequenz eingeleitet wird. Das Relais ist aktiviert, bis die angegebene Zeit
abgelaufen ist.

Falls die erweiterte Vorbereitungszeit die Start EIN-Zeit Uberschreitet, wird das Relais
Startvorbereitung deaktiviert, wenn das Startrelais ausfallt.

Mit Timer-Einstellung 0,0 s ist die erweiterte Startvorbereitungsfunktion deaktiviert.

Der Anlasser wird fir diese Zeit beim Anlassen aktiviert.
Die Startpause ist die Pause zwischen zwei Startimpulsen.

Der Timer fiir den Betriebsmagneten ist ein Sollwert, der festlegt, wie lange der
Betriebsmagnet vor dem Anlassen des Motors aktiviert wird. So hat die
Motorsteuerung Zeit, vor dem Anlassen zu starten.

Der Anlasser wird ausgertickt, wenn der Drehzahlsollwert erreicht ist. Diese Funktion
ist nur aktiv, wenn der Typ der Motor-lauft-Erkennung entweder als Impulsaufnehmer
oder MK-U/min konfiguriert ist. Beim Impulsaufnehmer berechnet die Steuerung die
Drehzahl des Aggregats aus der Frequenz, wenn die konfigurierte Anzahl der Zahne 0
ist.

Der Sollwert definiert das Niveau der Motor-lauft-Erkennung in U/min. (nur wenn die
Art des Signals ,Motor lauft” entweder als Impulsaufnehmer oder MK-U/min.
konfiguriert ist).

Dieser Timer stellt sicher, dass der Motor von den Niveaus Drehzahl, Anlasser
ausriicken und Motor-lauft-Erkennung ausgeht (nur wenn die Art des Signals ,Motor
lauft” entweder als Impulsaufnehmer oder MK-U/min. konfiguriert ist).

Wenn andere Arten der Motor-lauft-Erkennung als Impulsaufnehmer oder MK-U/min.
verwendet werden, bleibt der Anlasser so lange eingeschaltet, bis das
Frequenzerkennungsniveau erreicht ist.
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Wenn der Timer abgelaufen und das Niveau nicht erreicht ist, wird die Startsequenz
mit einem Startversuch wiederholt.
Wenn alle Startversuche genutzt werden, wird der Alarm Startfehler aktiviert.

Wenn der eingestellte Wert erreicht ist, beginnen die Regler zu arbeiten, um die
Nennwerte zu erreichen. Die Regler konnen mit Regelungsverzégerung verzégert
werden.

6165 Freg.
Erkennungspegel

Durch die Verwendung dieses Timers kann der Start der Regelung verzoégert werden.
Wenn die Anlage mit Nenneinstellungen lauft und die Regelungsverzégerung auf O
eingestellt ist, Uberschreitet das Aggregat beim Start die Nennfrequenz, da die Regler

2740 Regelungsverz. sofort nach dem Einschalten mit der Regelung beginnen.

Wenn dieser Timer verwendet wird, wird die Regelung verzdgert, bis der Timer

abgelaufen ist. Der Timer wird normalerweise so eingestellt, dass der Generator

innerhalb des Zeitrahmens die Nennfrequenz und -spannung erreichen kann.

Der Timer startet, wenn das Niveau der Motor-lauft-Erkennung bzw.
Frequenzerkennung erreicht ist.

Wenn der Timer ablauft, wird die Unterdriickungsfunktion Nicht in Betrieb deaktiviert
und die laufenden Alarme und Ausfalle werden aktiviert.

6160 Status ,Motor lauft”

Fehler in Bezug auf die Startsequenz

Anlasserfehleralarm Dieser Alarm wird aktiviert, wenn der Impulsaufnehmer als primare Riickmeldung
4530 »Motor lauft” konfiguriert ist und die angegebene Drehzahl nicht vor Ablauf der
Verzdgerung erreicht wird.

Dieser Alarm wird aktiviert, wenn ein Fehler an der primaren Motor-lauft-
Rickmeldung vorliegt.

Fehler der Dies geschieht z. B., wenn die primare Motor-lauft- Riickmeldung auf einen digitalen
4540 Ruckmeldung Eingang ohne Motor-lauft-Erkennung konfiguriert ist und eine aktive sekundare
,Motor lauft" Motor-lauft- Rickmeldung erkennt, dass der Motor in Betrieb ist.

Die einzustellende Verzogerung ist die Zeit von der sekundaren Motor-lauft-
Erkennung bis zur Auslésung des Alarms.

Dieser Alarm wird aktiviert, wenn die Frequenz und die Spannung nicht innerhalb der
4560 Hz-/V-Fehler in Blackout df/dUmax konfigurierten Grenzen liegen, nachdem die Riickmeldung
»Motor lauft" empfangen wurde.

Externer Dieser Alarm wird ausgeldst, wenn die Laufsequenz aktiv ist und der Motor ohne
6352 Befehl der Steuerung unterhalb der Schwelle der Motor-lauft-Erkennung und
Motorstopp .
Frequenzerkennung liegt.
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Anlauflibersicht mit Leerlauf

Inhibit status: Not running

Run status
(0-300 s)

Oil pressure inhibit

|
|
|
LI e e e e q-——==

[
|
|
|
|
|
|
|
|
! l
o ! I
! I
I Frequency | |
I' detection level | |
I (20-35Hz) | |
800 F— === —— e ————————— e ——— ! ! I |
| Running detection level ! ! | |
| (0-4000 RPM) | ! I |
I | | ! |
|
A |
| Idle run 1 } |
- — — | | | Run status |
| Remove ! I | (0-300's) |
30 F————————————————— > | starter } I | !
) ! !
Cranking Running | | /“ Delay of | Hz/V failure
| Start } detection } | | regulation : (1-99's)
| prepare " ithi | (0-9900 s)
o Run coil | within !
! (0-600's) ! (0:6005) | (0-12005) | ! ! |
Start Starter Remove Idle start Idle  Activate Nominal
starter finished regulation speed
(0-2000 RPM)

Die Sollwerte und Alarme sind die gleichen wie oben, auBer fur die Leerlauffunktion.

Zusatzliche Informationen
Siehe Leerlauf.

1

5.2.4 Startfunktionen

Die Steuerung startet den Motor, wenn der Startbefehl gegeben wird. Die Startsequenz wird unterbrochen, sobald der
JAnlasser-ausriicken”-Befehl erfolgt oder ein Signal ,Motor-lauft” vorhanden ist.

Der Grund hierfir ist die Verzogerung der Alarme mit dem ,Motor lauft"-Signal.

Besteht keine Mdglichkeit, die Alarme mit ,,Motor-lauft’-Status bei niedrigen Drehzahlen zu aktivieren, muss die ,Anlasser-
ausrucken"-Funktion verwendet werden.

Ein Beispiel hierfiir ist der Oldruck-Alarm. Normalerweise ist dieser mit der Fehlerklasse ,Abstellung” (shutdown)
konfiguriert. Wenn jedoch der Startermotor bei 400 U/min abgeschaltet werden muss und der Oldruck nicht vor 600 U/min
einen Wert Gber dem Abschaltsollwert erreicht, schaltet der Motor ab, wenn der spezifische Alarm bei der voreingestellten
Drehzahl von 400 U/min aktiviert wird. In diesem Fall muss die Riickmeldung ,Motor lauft” bei einer héheren Drehzahl als

600 RPM aktiviert werden.

RPM
A
- RPM
1000 }--mmmmmmmmmmmmoeee .
600 f-------mme- , i
O S
s 2 =
[2]) 9 >S5
22
g O
[0]
n'e
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5.2.5 Digitale Rickmeldungen

Ist ein externes ,Motor-l1auft"-Uberwachungsrelais installiert, kdnnen die Digitaleingange fur ,Motor lauft” oder ,Anlasser
ausrlicken" verwendet werden.

Rickmeldung ,Motor-lauft"
Ist die digitale Riickmeldung ,Motor-lauft” aktiv, wird das Startrelais abgeschaltet.

RPM

A

RPMyou [-==---------------==z=zaaeess

Running

feedback

Firing
speed

Das Diagramm zeigt, wie die digitale Rickmeldung ,Motor-lauft” aktiviert wird, wenn der Motor seine Ziinddrehzahl erreicht
hat.

Anlasser ausriicken
Ist der Digitaleingang ,Anlasser ausriicken” aktiv, wird das Startrelais abgeschaltet.

RPM

A

RPMyoy [-==----------------nzazaaaess

Running
feedback

Remove

starter

Firing Running
speed

Das Diagramm zeigt, wie der Eingang zum Ausricken des Anlassers aktiviert wird, wenn der Motor seine Ziinddrehzahl
erreicht hat. Bei laufendem Motor ist die digitale '"Motor-lauft'-Riickmeldung aktiviert.

ANMERKUNG Der Eingang ,Anlasser ausriicken"muss auf einen freien Digitaleingang gelegt werden.

5.2.6 Analoges Pick-up-Signal

Falls ein Impulsaufnehmer (MPU) verwendet wird, kann eine bestimmte Drehzahl fir das Abschalten des Startrelais
konfiguriert werden.
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Riickmeldung ,,Motor-lauft"

Die Zeichnung zeigt, wie die Riickmeldung ,,Motor lauft” bei Erreichen der Zinddrehzahl erkannt wird. Die Werkseinstellung
ist 1000 U/min.

RPM
A
RPMyom [------------==-=-=----------
RPM
Running
feedback i
: t

Firing
speed

/I\ VORSICHT

Achtung

Die Werkseinstellung 1000 U/min ist hoher als die Drehzahl des typischen Anlassers. Stellen Sie die Einstellung
auf einen niedrigeren Wert ein, um eine Beschadigung des Anlassers zu vermeiden.

Eingang , Anlasser ausriicken”

Die Zeichnung zeigt, wie der Sollwert firr ,Anlasser ausriicken” beim Zinddrehzahl-Niveau erfasst wird. Die
Werkseinstellung ist 400 U/min.

RPM

A

RPMyo [-------====mm=mmmmmcomoooo

Running
feedback

Remove
starter

Firing  Running
speed

Bei Verwendung des Impulsaufnehmer-Eingangs muss die Anzahl der Zdhne des Schwungrads konfiguriert werden. Wenn
Null, berechnet die Steuerung fir die Funktion ,Anlasser ausriicken” die Drehzahl aus der Aggregatfrequenz.

Motor > Startvorgang > Nach dem Anlassen > Anlasser ausriicken

6174 Anlasser ausriicken 1 bis 2000 U/min. 400 U/min.

ANMERKUNG Die Funktion Anlasser ausrticken kann tber Impulsaufnehmer oder einen Digitaleingang genutzt werden.
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5.2.7 Oldruck

Die Multi-Eingange der Klemmen 20, 21, 22 und 23 kénnen fir die Rickmeldung ,Motor lauft” verwendet werden. Die
entsprechenden Klemmen miissen als RMI-Eingang fiir Oldruckmessung konfiguriert werden. Verwenden Sie dazu die
Utility Software.

1. Wahlen Sie die Registerkarte E/A & Hardware-Setup
2. Wahlen Sie die gewlinschte Registerkarte fiir den Multi-Eingang aus.
3. Fir Eingangstyp wahlen Sie RMI-Oldruck.

Wenn der Oldruck liber den eingestellten Wert ansteigt, wird der Betrieb erkannt und die Startsequenz beendet.

Riickmeldung ,,Motor-lauft"
RPM

A

RPMNOM ””””””””””””””””

Run detection
Oil pressure

Firing
speed

Zusatzliche Informationen
Siehe Motor-lauft-Riickmeldung fir die Konfiguration der Parameter.
5.3 Ruckmeldung ,Motor-lauft”

Die Steuerung erkennt anhand der Motor-lauft-Riickmeldung, ob der Motor in Betrieb ist.
« Ein Digitaleingang

« Drehzahl, gemessen mit Impulsaufnehmer (Sollwert O bis 4000 RPM)

« MK

e Frequenzmessung (20 bis 35 Hz)

Die ausgewahlte Motor-lauft- Rlickmeldung ist die primare Rickmeldung. Es werden jedoch alle verfligbaren Motor-lauft-
Rickmeldungen fur die Motor-lauft-Erkennung verwendet. Wenn die primare Motor-lauft-Riickmeldung kein Laufen des
Motors erkennt, bleibt das Anlasserrelais noch eine Sekunde lang aktiviert.
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5.3.1 Startsequenz, Riuckmeldung ,Motor-lauft”

Primary running feedback

Secondary running feedback
«»1sec

Start relay (crank)

Alarm

* Wenn eine Motor-lauft-Riickmeldung auf der Grundlage einer der sekundaren Auswahlmaéglichkeiten erkannt wird, wird
der Motor gestartet.

* Wenn keine Rickmeldung ,Motor-lauft” erkannt wird, wird die Startsequenz unterbrochen.
« In Parameter 6176 konnen Sie eine Verzégerungszeit einstellen, bevor die Startsequenz gestoppt wird.

5.3.2 Betriebsverzogerungszeit
Issues seen

Nominal speed r———-—----"-""""""""—"——"—"——————-

Running speed

Remove starter

v

Idle timer

Run coil

Der Motor funktioniert auch dann noch, wenn ein Tachosensor beschadigt oder verschmutzt ist.
Sobald der Motor lauft, erfolgt die Motor-lauft-Erkennung auf Basis aller verfliigbaren Typen.

5.3.3 Abbruch der Startsequenz

Die Startsequenz wird unter folgenden Bedingungen abgebrochen:

erigns———merangen

Stoppsignal
Startfehler

Anlasser-ausricken-Signal Tacho-Sollwert.
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erigns———merangen

Ruckmeldung ,Motor-lauft” Digitaleingang.
Riickmeldung ,Motor-lauft” Tacho-Sollwert.

Die Frequenzmessung liegt zwischen 30,0 und 35,0 Hz.

Die Frequenzmessung erfordert eine Spannungsmessung von 30 % von
Rickmeldung ,Motor-lauft” UNENN-

Die Lauft-Erkennung Uber die Frequenzmessung kann die Messung Gber MPU,

Digitaleingang oder MK ersetzen.

Rickmeldung ,Motor-lauft” Oldruck-Sollwert

Rickmeldung ,Motor-lauft” MK (Motorkommunikation)

Not-Aus

Alarm Alarme mit Fehlerklasse ,Abstellung” oder ,Auslésung und Stopp”
Taste Stopp am Display Nur in der Betriebsart MANUELL oder SWBD.
Modbus-Stoppbefehl Betriebsart MANUELL oder SWBD.

Digitaler Stopp-Eingang Betriebsart MANUELL oder SWBD.

Deaktivierung des , Auto Start/Stopp"-

. Betriebsart AUTO im Inselbetrieb des Aggregats.
Eingangs

Es ist nicht moglich, die Betriebsart BLOCKIEREN zu wahlen, wahrend das

Betriebsart Aggregat lauft.

Motor > Motor-lauft-Erkennung
6171 Anzahl der Zdhne 0 bis 500 Zahne 0 Zahne*

Digitaleingang
Impulsaufnehmer Eingang

6172 Art des Signals ,Motor lauft” Frequenz Frequenz
MK
Multi-Eingange 20 bis 23
6173 Signal ,Motor lauft” 0 bis 4000 U/min. 1000 U/min.
6175 Oldruckpegel 0,0 to 150,0 bar 0,0 bar
6176 Betriebsverzogerung 0,0 bis5,0 s 0,0s

ANMERKUNG * Wenn kein Impulsaufnehmer vorhanden ist (d.h. Parameter 6171 ist 0), berechnet die Steuerung die
Drehzahl des Aggregats aus der Frequenz. Dieser Wert wird fur die Funktion zum Ausriicken des Anlassers
sowie fiir den Uberdrehzahl- und Unterdrehzahlschutz verwendet.

5.3.4 MPU-Drahtbruch

Die Drahtbruchfunktion des Impulsaufnehmers ist nur aktiv, wenn der Motor nicht lauft. In diesem Fall wird ein Alarm
ausgeldst, wenn die Drahtverbindung zwischen der Steuerung und dem Impulsaufnehmer unterbrochen wird. Der
Drahtbruchalarm des Impulsaufnehmers wird aktiviert, wenn mehr als 400 kQ vorhanden sind.

Motor > Motor-lauft-Erkennung > Impulsaufnehmer-Drahtbruch

4551 MPU-Sensortyp Le;ir_]géiigffr Tacho-Sensor

4552 Drahtbruch Pickup Fehlerklassen Warnung
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ANMERKUNG * Bei einem Hall-Sensor gibt es keinen Drahtbruch.

5.3.5 D+ (Ausfall des Ladegenerators)
Wenn die Funktion D+ aktiviert ist, ist das Startrelais deaktiviert. Das D+ schaltet sich aus, wenn der Startvorgang
abgebrochen wird. Der Alarm wird aktiviert, wenn nach Ablauf der Verzégerungszeit keine D+-Rlickmeldung vom

Ladegenerator vorliegt.

Motor > Motor-lauft-Erkennung > Ladegenerator, Fehler

Sollwert 5,50 bis 30,00 V 6,00 V
Timer 0,0 bis 999,0 s 10,0 s
Ausgang A Relais und M-Logik Nicht belegt
4990 Ausgang B Relais und M-Logik Nicht belegt
Aktivieren éhj\js AUS
Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung

Motor > Startsequenz > Nach dem Anlassen > Anlasser ausriicken

6174 Anlasser ausriicken 1 bis 2000 U/min. 400 U/min.

5.3.6 Ausgang ,Motor lauft’

Der Motor-lauft-Status kann so eingestellt werden, dass ein digitales Ausgangssignal ausgegeben wird, sobald der Motor
lauft.

Konfigurieren Sie den Motor-lauft-Status unter Einstellungen > Motor-lauft-Status (Parameter 6160). Konfigurieren
Sie den Timer fur die Zeit, die die Motor-lauft-Erkennung vorhanden sein muss, bevor der Motor-Iduft-Status aktiviert wird.
Anderungen der Einstellungen des Timers fiir den Motor-lauft-Status betreffen auBerdem die Alarmunterdriickung im Status
Motor lduft nicht.
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5.4  Motorstoppfunktionen
5.41 Stoppsequenz

Stop sequence: Run coil

Cooling down time R

Run coil ‘—tstop
Running feedback
A stop command
is given
Stop sequence: Stop coil

Cooling down time R

Stop coil <—tstop

Running feedback

A stop command
is given

Die Stoppsequenz wird aktiviert, sobald ein Stoppbefehl ansteht. Die Stoppsequenz umfasst die Nachlaufzeit, wenn der
Stopp ein ,normaler’ oder ein kontrolliert ausgeldster Stopp ist.

Motor > Stoppsequenz > Nachlauf

6211 Abklhlungszeit 0 bis 9900 s 240 s
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5.4.2 Stoppsequenz-Befehle fiir den Generator

Betriebsart AUTO, Stopp
Ausldsung und Stopp o [ ]

Betriebsart MANUELL oder SWBD. Wird
Taste Stopp am Display (@) ® die Taste Stopp zweimal gedriickt, ist
die Nachlaufzeit unterbrochen.

Not-Aus () Gs offnet, Aggregat schaltet ab.

Die Unterbrechung der Stoppsequenz kann nur wahrend der Nachlaufzeit erfolgen. Wenn der Status des Aggregats
.Motorstillstand” ist, ist der Start einer neuen Startsequenz nur moglich, wenn das Aggregat stillsteht.

In diesen Situationen kann es zu einer Unterbrechung der Nachlaufzeit kommen

cmgns T e

Betriebsart AUTO und MANUELL: Die Steuerungen

Totalausfall (Blackout) Uberspringen den Nachlauf und stellen die Sammelschiene
wieder her.

Taste Start wird gedruickt/Fernbedienungsbefehl wird Betriebsart MANUELL: Der Motor lauft im Leerlauf/

gegeben Nenndrehzahl.

Digitaler Starteingang nicht benutzt

Ta)ste Gs schlieBen wird gedruckt/Fernbedienungsbefehl Nur Betriebsarten MANUELL und SWEBD.
wird gegeben
ANMERKUNG st die Maschine abgestellt, wird der analoge Drehzahlregler auf den Offsetwert zurlickgesetzt.

5.4.3 Einstellungen zur Stoppsequenz

Motor > Stoppsequenz > Stoppfehler

Timer Stoppfehler 10,0 bis 120,0 s 30,0s
Stoppfehler, Ausgang A Relais und M-Logik Nicht belegt
4580 Stoppfehler, Ausgang B Relais und M-Logik Nicht belegt
Aktivierung des Stoppfehler- AUS
EIN
Alarms EIN
Stoppfehler-Alarm Fehlerklasse Fehlerklassen Abstellung

Motor > Stoppsequenz > Erweiterter Stopp

6212 Erweiterte Stop-Zeit 0 bis 300,0 s 50s

Motor > Stoppsequenz > Stoppschwelle

Multi-Eingange 20 bis 23
M-Logic

6213 Stoppschwellentyp Temperatureinginge der Multi-Eingang 20
Motorkommunikation
6214 Stoppschwelle 0 bis 482 ° 0°
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ANMERKUNG Wird die Nachlaufzeit auf 0,0 s eingestellt, erfolgt eine unendliche Nachlaufzeit.
5.4.4 Stoppsequenz-Flussdiagramm

Start

<
<

4

top conditions No

OK

Cooldown
timer run out

Yes

A

Stop engine

4

Genset No
—— | Alarm
stopped

Yes | _ \

Y
End

55 Leerlauf

Der Leerlaufbetrieb @ndert die Start- und Stoppsequenzen, damit der Motor auch bei niedrigen Temperaturen laufen kann.

Diese Funktion wird typischerweise in Anlagen verwendet, in denen der Motor bei niedrigen Temperaturen arbeiten muss.
Dies kann zu Startproblemen fiihren oder den Motor beschadigen. Sie konnen die Funktion auch verwenden, wenn der
Motor bei niedriger Drehzahl laufen muss, bis eine bestimmte Temperatur erreicht ist.

Designer's handbook 4189341448-A DE Seite 86 von 217



Sie ist mit und ohne Timer moglich. Es gibt einen Timer fir die Startsequenz und einen fur die Stoppsequenz. Die Timer
machen die Funktion flexibel.

Sie miissen den DZR fir die Leerlauffunktion mit einem digitalen Signal von der Steuerung vorbereiten.

Start/stop High/low
engine speed
selection

Low speed Idle run
input Output/: ’ input

Controller Governor

i

Actuator

Temperature
control input

Es werden zwei Digitaleingange zur Steuerung verwendet:

1. Eingang fiir niedrige Drehzahl. Uber diesen Eingang wird das Umschalten zwischen Leerlauf- und Nenndrehzahl
vorgenommen. Diese Eingabe verhindert nicht, dass der Motor abgestellt wird. Es handelt sich lediglich um eine
Auswahl zwischen Leerlauf und Nenndrehzahl.

2. Eingang fur Temperaturregelung Wenn dieser Eingang aktiviert wird, startet der Motor. Solange dieser Eingang aktiviert
ist, kann der Motor nicht angehalten werden.

Sie kdnnen den Eingang fur niedrige Geschwindigkeit zusammen mit einem Timer verwenden, um die Leerlauffunktion zu
wahlen. Wenn ein Eingang und ein Timer gleichzeitig verwendet werden, hat der Digitaleingang Vorrang. Wenn z. B. die
Leerlauffunktion mit dem Eingang fir niedrige Geschwindigkeit aktiviert wird und der Starttimer lauft, ist die
Leerlauffunktion weiterhin aktiv, wenn der Timer ablauft, bevor der Digitaleingang deaktiviert wird.

ANMERKUNG Turbolader, die nicht fir den Betrieb im niedrigen Drehzahlbereich ausgelegt sind, kdnnen beschadigt
werden, wenn der Motor zu lange im Leerlauf bleibt.

Die Leerlaufsequenz kann in der Betriebsart MANUELL unterbrochen werden, wenn der Parameter 6297 aktiviert ist. Wenn
Sie die Schaltflache START drlicken, regelt sich der Motor anhand der Nennwerte, und wenn Sie die Schaltflache STOP
drucken, wird der Motor abgeschaltet.

Motor > Startsequenz > Leerlauf

6291 Timer Leerlauf-Start 0,0 bis 999,0 min 300,0 min
6292 Leerlauf-Start aktivieren QILIJ\IS AUS

6295 Ausgang A Relais und M-Logik Nicht belegt
6296 Freigabe Leerlauf QILIJ\IS AUS

6297 Leerlauf abbrechen QIL'J\IS AUS

Motor > Stoppsequenz > Leerlauf

6293 Stopp-Timer 0,0 bis 999,0 min 300,0 min
6294 Freigabe Stopp AUS AUS
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EIN

Beispiele
Leerlaufdrehzahl wahrend dem Starten/Stoppen

+ In diesem Beispiel sind beide Timer aktiviert.

¢ Die Start- und Stoppsequenzen werden so geandert, dass der Motor zunachst im Leerlauf verbleibt, bevor er
beschleunigt wird.

« Nach dem Absetzen des Stoppbefehls geht das Aggregat von Nenndrehzahl auf Leerlaufdrehzahl, bevor es ganz
abgestellt wird.

RPM
A
1500
tsTART « tstop R
300
-t
Start Stop

Leerlaufdrehzahl mit einem auf niedrige Drehzahl konfigurierten Digitaleingang

+ Die Leerlaufdrehzahl bei aktivierter niedriger Drehzahl l1auft im Leerlauf, bis der Eingang fiir die niedrige Drehzahl
deaktiviert wird, und dann regelt der Motor auf die Nennwerte.

+ Um ein Stoppen des Motors zu verhindern, muss der Digitaleingang Temperaturregelung immer eingeschaltet bleiben.
Die Zeitkurve der Geschwindigkeit des Motors sieht dann wie folgt aus:

RPM
A

1500

300

-t
Start Stop

ANMERKUNG Der Oldruckalarm (RMI-OI) ist wahrend des Leerlaufs aktiviert, wenn er eingeschaltet ist.
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5.51 Temperaturabhangiger Leerlaufstart

Dies ist ein Beispiel fur ein System, das bei Leerlaufdrehzahl anlauft, wenn die Kiihimitteltemperatur unter einem
bestimmten Wert liegt. Wenn die Temperatur den angegebenen Wert Giberschreitet, fahrt der Motor auf die Nennwerte
hoch.

Um diese Funktion auszufiihren, missen Sie den Leerlauf einschalten und den digitalen Ausgang konfigurieren.

Motor > Startsequenz > Leerlauf

AUS

6295 Leerlauf aktiv EIN EIN

Beispiel
Die Funktion verwendet Delta-Analog 1 (Parameter 4601, 4602, 4610 und 4620) und eine M-Logic-Zeile. Nach dem Start,

wenn die Kithimitteltemperatur unter 110 °C liegt, befindet sich die Steuerung im Leerlauf. Sobald die Temperatur 110 °C
erreicht hat, fahrt die Steuerung automatisch auf volle Geschwindigkeit hoch.

#£) Parameter "Delta anal 1" (Chann.. X
Set point :
1
-999,9 | 999,9
Timer: 5 sec
0 | 999
Fail class : Warning b
Output A Not used wr
Output B Not used ~
Password level : service b
D B Actual value : 0
|~ High Alarm
Inverse proportional| - Actual timer value
0 =ec
[ ] Auto acknowledge Ssec
Inhibits... « | "Shutdow
|- irte cancel

E] Logic 3 tzm description (optional and saved in project file only) |
A NoT Operator
Y eenta DI [pefa analogue1 3 Alarms - Anslogue inouts [ | Delay (sec) |[¢]0 oD
> AND ~ AND
B eents ] ‘Slart activated: Events Engine x | Output ‘\dle run low speed: Command Engine x |
oR -
EventC O ‘Nutused )¢| Enable this rule

5.5.2 Unterdriickung

Die Alarme, die durch die Unterdriickungsfunktion deaktiviert werden, werden auf die Uibliche Weise gesperrt, mit
Ausnahme der Oldruckalarme, RMI-0I 20, 21, 22 und 23. Diese Alarme sind auch im Leerlauf aktiv.

5.5.3 Motor-lauft-Signal

Sie missen die Motor-lauft-Riickmeldung aktivieren, wenn sich der Motor im Leerlauf befindet.
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5.5.4 Flussdiagramme Leerlaufdrehzahl

Die Flussdiagramme zeigen das Starten und Stoppen des Motors durch die Eingange Temperaturkontrolle und Niedrige

Drehzahl.

Start-Diagramm

Auto

start /stop
ON

Yes

Start the
Engine

No

Temp control ON

No starting

Idle timer on

No
Timer expired

Start the
Engine

Low speed ON

T

Engine running
at idle speed

|

—

Engine running
at nominal speed
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Stopp-Diagramm

Engine running
at idle speed

Stop
threshold
reached

Cooldown

Temp control ON timer run out

Yes Yes
Engine stop
sequence
lNO
| Engine running
atidle speed
Y. !

Engine stop

sequence

End

5.6 Motorschutzvorrichtungen

- 12 - 2

Uberdrehzahl
Unterdrehzahl - 14 - 1

5.61 Uberdrehzahl

Value ﬂ‘
Diese Alarme weisen den Bediener darauf hin, dass der Motor zu schnell lauft. Z Delay A
Die Alarmreaktion basiert auf der Motordrehzahl in Prozent der Nenndrehzahl. Wenn die p?;iar:t
Motordrehzahl Uber den Sollwert fir die Verzdgerungszeit ansteigt, wird der Alarm
aktiviert.

time
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Motor > Schutzfunktionen > Drehzahlabhingige Schutzfunktionen > Uberdrehzahl >
Uberdrehzahl [1 oder 2]

Sollwert 100 bis 150 % 10 % 120 %
Timer 0 bis 3200 s 5s 1s
Ausgang A Relais und M-Logik Nicht belegt Nicht belegt
4510 oder 4520 Ausgang B Relais und M-Logik Nicht belegt Nicht belegt
Aktivieren AUS AUS AUS
EIN
Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung Abstellung

5.6.2 Unterdrehzahl

Value A Z A

Dieser Alarm macht den Bediener darauf aufmerksam, dass der Motor zu langsam lauft. S /\ Delay
et

point

Die Alarmreaktion basiert auf der Motordrehzahl in Prozent der Nenndrehzahl. Wenn die
Motordrehzahl flr die Verzégerungszeit unter den Sollwert fallt, wird der Alarm aktiviert.

time

Motor > Schutzfunktionen > Drehzahlabhdngige Schutzfunktionen > Unterdrehzahl >
Unterdrehzahl

Sollwert 50 bis 100 % 90 %

Timer 0 bis 3200 s 5s

Ausgang A Relais und M-Logik Nicht belegt
4590 Ausgang B Relais und M-Logik Nicht belegt

Aktivieren éllIJ\lS AUS

Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung

5.6.3 MK-Uberdrehzahl

Der Alarm ,MK-Uberdrehzahl" (Parameter 7600) kann auf dem Reiter fiir die ECU- und D-SPR-Konfiguration im linken Menii
in der USW aktiviert werden.

5.7 Motoralarme
5.71 Alarm ,Kraftstoffverbrauch”

Um sicherzustellen, dass der Kraftstoffverbrauch im erwarteten Bereich bleibt, verfligt die Steuerung Gber Alarme fiir den
Kraftstoffverbrauch.

Die Funktion ,Kraftstoffverbrauch” ermdglicht es Ihnen, den erwarteten Kraftstoffverbrauch im Verhaltnis zur
Generatorleistung zu konfigurieren. Wenn der Kraftstoffverbrauch lGiber dem erwarteten Bereich liegt, kann die Steuerung
Alarme aktivieren. Die Steuerung verwendet den Kraftstoffverbrauch vom ECU.

Verwenden Sie die Utility Software, um die Kraftstoffverbrauch-Leistungs-Kurve zu konfigurieren. Sie kdnnen die Bereiche
definieren, die den Warnalarm und den Abstellalarm aktivieren.
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ECU- und DSPR-Konfiguration > Alarm Kraftstoffverbrauch

ECU configuration | ECU alarms | ECU regeneration | SPM ignore list | DAVR configuration | DAVR alarms ~ Fuel rate alarms
285

280 ] 2585
Monitoring ¥ 245 O 253518
240 O 282,032
5 O 250,548
Configuration x % 238 O 243085
= O 247581
= 230
Application configuration s Q 246097
pp g 225 O 244513
Parameters 220 O 243,129
O 241 5845
Advanced Protection 218 O 240181
E 210 QO 238877
R | 0 320 540 880 1.280 1.600 1.820 o =TI
I/Q & Hardware setup Power KW ’ i O 23571
External /O (CIO)
3rd Party Integration Power kW Fuel L/h \Warning Alarm Shutdown Alarm
Set-point 1 0 = 209 2 Warning procent p 2% Shutdown procent 15 2 %
Tools ¥ Set-point 2 200 - 223 = Warning alarm  |pisahle Shutdown alarm  |pisghle
Set-point 3 500 = 234 =
Set-point 4 300 = 242 =
Set-paint 5 1000 = 245 =
Set-point & 1500 = 252 =
Set-point 7 2000 = 255 =

5.8 Motorkommunikation

Die Steuerung unterstitzt J1939 und kann mit jedem Motor kommunizieren, der Generic J1939 verwendet. Darliber hinaus
kann die Steuerung mit einer Vielzahl von ECUs und Motoren kommunizieren.

Zusatzliche Informationen
Unter iE 150 AGC 150 Motorkommunikation finden Sie eine vollstandige Liste der unterstiitzten ECUs und Motoren
sowie detaillierte Informationen zu jedem Protokoll.

Abgasnachbehandlung (Tier 4 Final/Stufe V)

Die Steuerung unterstiitzt die Anforderungen von Tier 4 (Final)/Stufe V. Sie ermdglicht die Uberwachung und Steuerung des
Abgasnachbehandlungssystems, wie in der Norm gefordert.

Zusatzliche Informationen
Eine Beschreibung der Abgasnachbehandlung finden Sie in der Bedienungsanleitung.

5.9 Lufter-Logik

Die Steuerung kann vier verschiedene Lufter ansteuern. Zum Beispiel Luftzufuhr-Ventilatoren fiir einen Motor in einem
geschlossenen Gehause, oder Kuhlerllfter fur die Luftkiihlung.

1. Die Prioritat richtet sich nach den Betriebsstunden der Lifter.

« Eine Prioritatsroutine gewahrleistet, dass die Betriebsstunden der verfluigbaren Lifter untereinander angeglichen
werden.

2. Temperaturabhangiger Start und Stopp

+ Die Steuerung misst eine Temperatur, z. B. die Kiihlwassertemperatur, und verwendet die gemessenen Werte zum
Ein- und Ausschalten von Relais, die den/die Lifter selbst einschalten.

Die Lufterkontrollfunktion ist aktiv, solange der Betrieb erkannt wird.

Designer's handbook 4189341448-A DE Seite 93 von 217



5.9.1 Eingang fir Liuftersteuerung

Die Luftersteuerung bendtigt einen Temperatureingang, um die Lifter anhand einer Temperaturmessung starten und
stoppen zu kénnen.

Die Multi-Eingange kdnnen beispielsweise mit einem Pt100-Sensor verdrahtet werden, der die Motor- oder die
Umgebungstemperatur misst. Wenn MK ausgewahlt ist, verwendet die Steuerung die hdchste gemessene Temperatur der
Kiihlwasser- und Oltemperaturen.

Je nach ausgewahltem Eingang werden die Liifter ein- und ausgeschaltet.

Funktionen > Liufter > Mehrere Liufter starten/stoppen > Lufterkonfiguration

Multi-Eingédnge 20 bis 23
6561 Liftereingang Temperatureingange der Multi-Eingang 20
Motorkommunikation

5.9.2 Lufterstart und -stopp

Funktionen > Liufter > Start/Stopp mehrerer Liifter > Starttemperatur

6563 Luftersollwert 1. Stufe 20 bis 250 °C 70 °C
6564 Lufterhysterese 1. Stufe 0 bis 50 °C 10 °C
6565 Luftersollwert 2. Stufe 0 bis 250 °C 90 °C
6566 Lufterhysterese 2. Stufe 0 bis 50 °C 10 °C
6571 Luftersollwert 3. Stufe 0 bis 250 °C 110 °C
6572 Lifterhysterese 3. Stufe 0 bis 50 °C 10 °C
6573 Luftersollwert 4. Stufe 0 bis 250 °C 130 °C
6574 Lifterhysterese 4. Stufe 0 bis 50 °C 10 °C

5.9.3 Lufterausgange

Uber diese Relais wird ein Signal an den Liifterstarterschrank abgegeben. Das Relais muss aktiviert sein, um den Liifter
einzuschalten.

Funktionen > Lufter > Mehrere Liifter starten/stoppen > Lufterausginge

6581 Ausgang Lufter A
6582 Ausgang Liifter B Nicht belegt
Klemme 5, 6 und 9 bis 18 Nicht belegt
6583 Ausgang Lifter C e
6584 Ausgang Lifter D

5.9.4 Lufterstartverzégerung

Sollen zwei oder mehr Liifter gleichzeitig starten, kann eine Startverzégerung zwischen den Lifterstarts gesetzt werden.
Der Grund besteht darin, den Start-Spitzenstrom zu begrenzen, sodass nicht alle Lifter gleichzeitig zum Startstrom
beitragen.
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Funktionen > Lufter > Mehrere Lufter starten/stoppen > Startverzdgerung

6586 Lufterstartverzégerung 0 bis 30 s 10s

5.9.5 Rickmeldung ,Lifter lauft”

Um sich vergewissern zu kdnnen, dass der Lufter lauft, kann ein digitaler Eingang flr die Rickmeldung ,Lufter [auft”
zugewiesen werden. Die Lifter-lauft-Riickmeldung muss Uber M-Logic in der Utility-Software programmiert werden.

Beispiel
=2 Logic 3 Fan A running feedback ‘
A NoT Operator
Y Eeenta O ‘D\g.lnput%: Inputs x‘ Delay sec) [[+40 vr]
[ orR <
- O ‘Nulused x‘ — Output |FanArunmr|g Command x|
oR -
EventC [} ‘anused x‘ Enable this ruls
=2 Logic 4 Fan B running feedback ‘
A NoT Operator
Y Eventa O ‘D\g.lnputﬂ: Inputs x‘ Delay (sec) [[«[40 o]
> oR -
B s O ‘Nulused x ‘ — Output |Fan 8 running: Command x |
oR -
Event C O ‘Nulused x‘ Enable this rule

Der Befehlsausgang fir die Einschaltung der Lufter A/B/C/D informiert die Steuerung daruber, dass der Lufter lauft.

5.9.6 Lifterausfallalarm

Es ist moglich, einen Alarm fur die Lufter A bis D zu aktivieren, wenn der Lufter nicht anlauft. Der Lifterausfallalarm wird
aktiviert, wenn keine Lifter-lauft-Riickmeldung vorliegt.

Funktionen > Lufter > Mehrere Liifter starten/stoppen > Stoérungen > Lifter [A bis D]

Lifter [A bis D] Timer 0,1 bis 300,0 s 10,0 s
Ausgang A Relais und M-Logik Nicht belegt
6590, 6600, 6610 oder 6620 Ausgang B Relais und M-Logik Nicht belegt
- AUS
Aktivieren EIN AUS
Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung

5.9.7 Liifterprioritat (Betriebsstunden)

Die Prioritat der LUfter A bis D wechselt automatisch von der ersten bis zur vierten Prioritat. Dies geschieht automatisch, da
die Betriebsstunden der Lifter erkannt und fur die Neuordnung verwendet werden.

Funktionen > Lufter > Mehrere Liifter starten/stoppen > Betriebsstunden

AUS

6585 LU.-BetrStd. rucksetz. Lii. A-D Std. riicksetz. AUS

Funktionen > Lufter > Mehrere Liifter starten/stoppen > Prioritit

6562 L3.-Prio.-Aktualis. 0 bis 200 Stunden 0 Stunden
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Die Aktualisierungsrate der Lufterprioritat bestimmt die Zeitspanne zwischen den Prioritdtsumstellungen. Wenn sie auf O
Stunden eingestellt ist, ist die Prioritatsreihenfolge wie folgt: Lufter A, Lufter B, Lifter C, dann Lufter D.

510 Motorvorwarmer

Diese Funktion regelt die Kiihimitteltemperatur. Ein Temperatursensor wird verwendet, um ein externes Heizsystem zu
aktivieren, das den Motor auf einer Mindesttemperatur halt. Diese Funktion ist nur aktiv, wenn der Motor abgestellt ist.

Beispiel: Ablauf der Motorvorwarmung
A

43°C

37°C

v

Engine heater relay

Start attempt ‘ ‘ \

DG running

-

Die Funktion umfasst einen Sollwert und eine Hysterese. Bei diesem Beispiel betragt der Sollwert 40 °C mit einer Hysterese
von 3 °C. Die Steuerung 6ffnet das Motorheizungsrelais, wenn der Motor 43 °C erreicht hat, und schlieBt es, wenn die
Motortemperatur 37 °C betragt.

Fir die Motorvorheizung muss ein Relais ausgewahlit werden. Wenn ein Hilfsrelais bendtigt wird, kann dies in der M-Logik
programmiert werden.

Wenn die Motorheizung aktiv ist und der manuelle Steuerbefehl aktiviert wurde, wird das Relais der Motorheizung gedffnet.
Wenn der Befehl erneut aktiviert wird, schlieBt das Heizungsrelais, wenn die Temperatur unter dem Sollwert liegt.

Funktionen > Motorheizung
6321 Sollwert Motorvorwarmer 20 bis 250 °C 40 °C
6322 Heizung Relais Relais und M-Logik Nicht belegt

Multi-Eingange 20 bis 23
6323 Eingang Motorvorwarmer Temperatureingange der Multi-Eingang 20
Motorkommunikation

6324 Hysterese Motorvorwarmer 1 bis 70 °C 3°C

Designer's handbook 4189341448-A DE Seite 96 von 217



5.10.1 Motorvorheizungsalarm

Die Steuerung des Motorvorheizungsalarms erhalt einen Temperatursollwert und einen Timer. Wenn die Temperatur unter
den Sollwert sinkt und das Motorheizungsrelais geschlossen ist, startet der Timer. Wenn der Timer ablauft und die
Temperatur unter dem Sollwert liegt, wird der Alarm aktiviert.

Funktionen > Motorheizung > Motorheizung 1

Sollwert 10 bis 250 °C 30°C
Timer 1,0 bis 300,0 s 10,0 s
Ausgang A Relais und M-Logik Nicht belegt
6330 Ausgang B Relais und M-Logik Nicht belegt
Aktivieren éﬁj\]s AUS
Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung

511 Luftung

Die Luftungsfunktion dient der Steuerung der Motorkuhlung. Der Zweck ist die Verwendung eines Multi-Eingangs zur
Messung der Kuhlwassertemperatur. Auf diese Weise wird eine externe Bellftung aktiviert, um den Motor unter einer
maximalen Temperatur zu halten.

Wahlen Sie die Art des zu verwendenden Eingangs in Parameter 6323 Motorheizung.

Funktionen > Liufter > Einzelner Liufter Start/Stopp > Lifterkonfiguration > Maximale
Beliftung

6460 Max. Sollwert Beliiftung 20 bis 250 °C 90 °C

Max. Konf. Bellftung Klemmen und Grenzwerte Nicht belegt
6461 - EIN

Aktivieren AUS AUS
6463 Max. Hyst. Bellftung 1 bis 70 °C 5°C

5111 Max. Liiftungsalarme

Es gibt zwei Llftungsalarme.

Funktionen > Liufter > Einzelner Liufter Start/Stopp > Liufteralarme

Sollwert 20 bis 250 °C 95 °C

Timer 0 bis 60 s 1s

Ausgang A Klemmen und Grenzwerte Nicht belegt
6470 und 6480 Aysgang B Klemmen und Grenzwerte Nicht belegt

Aktivieren ilLIJ\ls AUS

Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung
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512 Fullpumpenlogik
5.12.1 Fullpumpenlogik

Die Kraftstoffpumpenlogik dient zum Starten und Stoppen der Kraftstoffpumpe, um den Kraftstoff im Tank auf dem
erforderlichen Niveau zu halten. Der Kraftstoffstand wird tber einen der drei Multi-Eingange erfasst.

Parameter
Parameter | Name ________[Bereich | Werkseinstellung
0 bis 100 % 20 %
6551 Startwert 1bis 10 s 1s Startpunkt der Kraftstofftransferpumpe.
. o o Stopppunkt der
6552 Stoppwert 0 bis 100 % 80 % s T T T
Kraftstofftransferpumpe, Alarm-Timer
und Ausfallklasse. Der Alarm wird
L . ausgeldst, wenn das
6553 KUr:ef:\s/:thE:” Ic:)gh?:rkglgi'z: \sl\?arsnun Kraftstoffpumpenrelais aktiviert wird,
9 9 der Kraftstoffstand aber innerhalb der
Verzdgerungszeit nicht um 2 %
ansteigt.
Der Multi-Eingang oder der externe
Analogeingang fiir den
Kraftstoffstandssensor. Konfigurieren
Multi-Eingang Sie den Eingang in der Utility Software
. [102/105/108], Ext. . unter E/A & Hardware-Setup
6554 K.raftstoffpumpenlog|k, Ana. In [1 bis 8], Automatische
Eingang . Erkennung . . L. .
Automatische Wahlen Sie Multi-Eingang bei 4-20 mA
Erkennung Signal.
Wahlen Sie Automatische Erkennung,
wenn ein Multi-Eingang mit RMI-
Kraftstoffstand verwendet wird.
6557 Flllgeschwindigkeit 1-10 % 2% Prozentsatz der Kraftstoff-Fullkurve:

Relaisausgang

Wahlen Sie in der Utility-Software unter E/A & Hardware-Setup das Ausgangsrelais zur Steuerung der Kraftstoffpumpe, wie
im folgenden Beispiel gezeigt. Wenn Sie nicht wollen, dass bei jeder Aktivierung des Ausgangs ein Alarm ausgelést wird,
konfigurieren Sie das Ausgangsrelais als Grenzwertrelais.

Function Alarm

Output Function Alarm function Delay

Output 5 Fuel tank output - M-Logic /Limitrelay

Die Steuerung aktiviert das Relais, wenn der Kraftstoffstand unter der Startgrenze liegt. Die Steuerung schaltet das Relais
ab, wenn der Kraftstoffstand tber dem Grenzwert liegt.

ANMERKUNG Das Relais der Kraftstoffpumpe kann mit M-Logic aktiviert werden (Ausgang > Befehl >

Kraftstoffpumpe aktivieren).

Funktionsweise

Das folgende Diagramm zeigt, wie die Kraftstoffpumpe bei einem Kraftstoffstand von 20 % gestartet und bei einem Stand
von 80 % wieder gestoppt wird.
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Fuel level

A

80%
A\

Fuel service tank level

20%

T p Time

Fuel pump start level Fuel pump stop level

Kraftstoff-Fiill-Uberwachung

Lauft die Kraftstoffpumpe, muss der Kraftstoffstand um mindestens 2 % innerhalb der in Meni 6553 Kraftstoff-
Fulliiberwachung eingestellten Zeit steigen. Wenn der Kraftstoffstand nicht um 2 % ansteigt, deaktiviert die Steuerung das
Kraftstoffpumpenrelais und aktiviert einen Kraftstoff-Fiillalarm.

A level, 2%

A level, 2%

< tFill check »

ANMERKUNG Die Erhohung des Niveaus ist auf 2 % festgelegt und kann nicht geandert werden.

5.12.2 DEF-Pumpenlogik

Die Logik der DEF-Pumpe kann die DEF-Pumpe starten und stoppen, um die DEF auf dem erforderlichen Niveau zu halten.
Flr diese Funktion muss die Motorschnittstellenkommunikation (MK) den DEF-Wert liefern. Wenn die MK den DEF-Fillstand
nicht liefern kann, kénnen Sie stattdessen die allgemeine Fliissigkeitspumpenlogik verwenden.

Parameter

DEF-Pumpenlogik 0 bis 100 % 20 %

6721 Start 1bis10 s 1s Startpunkt der DEF-Transferpumpe
6722 gﬁ;—;umpenloglk 0 bis 100 % 80 % Stopppunkt der DEF-Transferpumpe

. DEF-Transferpumpe, Alarm-Timer und Ausfallklasse.
6723 DEF-Fllcheck e o Der Alarm wird ausgeldst, wenn das DEF-

Fehlerklassen  Warnung Pumpenrelais aktiviert wird, der DEF-Fullstand aber
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nicht innerhalb der Verzdégerungszeit um die DEF-
Fillkurve (siehe 6724) ansteigt.

Wenn das DEF-Pumpenrelais aktiviert wird, ist dies
6724 DEF, Fullkurve 1 bis 10 % 2% der Betrag, um den der DEF-Fillstand innerhalb der
in 6723 festgelegten Zeit ansteigen muss.

Relaisausgang

Wahlen Sie in der Utility-Software unter E/A & Hardware-Setup das Ausgangsrelais zur Steuerung der DEF-Pumpe, wie im
folgenden Beispiel gezeigt. Wenn Sie nicht wollen, dass bei jeder Aktivierung des Ausgangs ein Alarm ausgelost wird,
konfigurieren Sie das Ausgangsrelais als Grenzwertrelais.

Function Alarm

Output Function Alarm function Delay

Output 5 DEF tank output M-ogic /Limitrelay -

Die Steuerung aktiviert das Relais, wenn der DEF-Fiillstand unter der Startgrenze liegt. Die Steuerung schaltet das Relais ab,
wenn der DEF-Fillstand Uber der Stoppgrenze liegt.

ANMERKUNG Das Relais der DEF-Pumpe kann mit M-Logic aktiviert werden (Ausgang > Befehl > DEF-Pumpe

aktivieren).

5.12.3 Allgemeine Pumpenlogik

Die Logik der Flussigkeitspumpe kann eine Pumpe starten und stoppen, um die Flissigkeit auf dem erforderlichen Niveau
zu halten.

Parameter
Parameter|Name ________[Bereich | Werkseinstellung
6731 Start der 0 bis 100 % 20 % Startpunkt der
Flussigkeitspumpe 1bis10 s 1s Flussigkeitstransferpumpe.
6732 Stopp der 0 bis 100 % 80 % Stopppunkt der
Flussigkeitspumpe Flussigkeitstransferpumpe.
Flussigkeitstransferpumpe, Alarm-Timer
und Ausfallklasse. Der Alarm wird
ausgeldst, wenn das
L 0,1bis 999,9 s 60 s Flussigkeitspumpenrelais aktiviert wird,
RES Flussigkeitskontrolle Fehlerklassen Warnung der Flussigkeitsstand aber nicht
innerhalb der Verzégerungszeit um die
Fullkurve der Flussigkeit (siehe 6735)
ansteigt.
A
6734 Flissigkeitspumpenlogik [102/105/108], Ext. Multieing.102 USSIgRe . 9
. Eingang in der Utility Software unter E/A
Ana. In [1 bis 8]
& Hardware-Setup
Wenn das Relais der Fllssigkeitspumpe
6735 Fliissigkelt, Filllkurve 1bis 10 % 2 aktiviert wird, ist dies der Betrag, um den

der Flissigkeitsstand in der in 6733
festgelegten Zeit ansteigen muss.
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Relaisausgang

Wahlen Sie in der Utility-Software unter E/A & Hardware-Setup das Ausgangsrelais zur Steuerung der Flissigkeitspumpe,
wie im folgenden Beispiel gezeigt. Wenn Sie nicht wollen, dass bei jeder Aktivierung des Ausgangs ein Alarm ausgeldst
wird, konfigurieren Sie das Ausgangsrelais als Grenzwertrelais.

Function Alarm

COutput Function Alarm function Delay

DOutput 5 Generic fluid outy - M-ogic /Limitrelay -

Die Steuerung aktiviert das Relais, wenn der Flissigkeitsstand unter der Startgrenze liegt. Die Steuerung schaltet das Relais
ab, wenn der Flussigkeitsstand tber dem Grenzwert liegt.

ANMERKUNG Das Relais der Flissigkeitspumpe kann mit M-Logic aktiviert werden (Ausgang > Befehl > Allgemeine

Pumpe aktivieren).

513 SDU 104-Integration

Die Abschalteinheit 104 (SDU 104) bietet Sicherheit und Redundanz fiir Schiffsmotoren. Sie setzt den Betrieb des Motors
fort, wenn die Hauptsteuerung ausfallt, und kann ihn sicher abschalten, wenn Uberdrehzahl oder Notfallbedingungen
auftreten. Die SDU 104 bereitet den Motor fiir den Start vor, kann den Motor jedoch nicht starten. Sie kdnnen die SDU 104
zusammen mit den folgenden Steuerungen verwenden:

e 7

iE 150 Marine Generator, Motorantrieb
iE 150 Generator
AGC 150 Marine Generator, Motorantrieb
AGC 150: Generator

Konfiguration der Steuerung fiir die Verwendung mit der SDU 104
1. Wahlen Sie das Tab E/A & Hardware-Setup.
2. Wahlen Sie das Tab DI 39-40-41.
3. Konfigurieren Sie die Digitaleingange:
« Digitaleingang 39 SDU-Kommunikationsfehler
« Digitaleingang 40 SDU-Status in Ordnung
« Digitaleingang 41 SDU-Warnung
4. Wahlen Sie das Tab DO 5 - 18.
5. Konfigurieren Sie Ausgang 13 und Ausgang 14:
¢ Ausgang 13: SDU-Watchdog
e Ausgang 14: SDU-Fehlerrickstellung

6. Wahlen Sie das Tab Parameter, um die SDU-Parameter 18000, 18010 und 18020 zu konfigurieren. Diese Parameter sind
die Alarme fir die Digitaleingéange.

Die Konfiguration von Digitalausgang 11 ist standardmaBig Status OK. Der Ausgang muss konfiguriert sein, damit der SDU-
Watchdog-Ausgang funktioniert.

Zusatzliche Informationen
Informationen zum Anschluss der SDU 104 an die Steuerung finden Sie in der Installationsanleitung fiir die SDU
104. Sie kdnnen auch sehen, wie Sie die SDU 104 konfigurieren.
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514 Weitere Funktionen

5.141 Wartungstimer

z

Die Steuerung verfiigt (iber zwei Wartungstimer zur Uberwachung der Wartungsintervalle. Klicken Sie auf das Symbol
in der Utility-Software, um die Service-Timer zu sehen.

Die Timer-Funktion basiert auf den Betriebsstunden des Aggregates. Wenn die eingestellte Zeit abgelaufen ist, zeigt die
Steuerung einen Alarm an. Die Betriebsstunden werden gezahlt, wenn eine Motor-lauft-Rickmeldung vorliegt. Ein Alarm
wird ausgeldst, wenn die Betriebsstunden oder Tage abgelaufen sind.

Die Steuerung merkt sich die letzte Ruckstellung bei jedem Wartungstimer.

Motor > Wartung > Wartungstimer [1 bis 2]

6111 oder 6121  Wartungstimer [1 bis 2] Stunde 0 bis 9000 Stunden 500 Stunden
6113 oder 6123  Wartungstimer [1 bis 2] Tag 1 bis 1000 Tage 365 Tage

. . AUS
6116 oder 6126  Wartungstimer [1 bis 2] Zur. EIN AUS

5.14.2 Schlusselschalter

Ausgangsfunktion
Unter E/A & Hardware-Einstellung, DO konfigurieren Sie die Funktion Schliisselschalter.

Verdrahtung

Verdrahten Sie den Ausgang des Relais des Schliisselschalters mit der Stromversorgung des Steuergerats. Wenn das Relais
des Schlisselschalters offen ist, hat das Steuergerat keinen Strom.

Funktionsweise
In den ersten 5 Sekunden nach dem Einschalten der Steuerung ist das Relais des Schllisselschalters gedffnet.

Wenn das Relais des Schliisselschalters gedffnet ist, unterdriickt die Steuerung den Kommunikationsfehleralarm der
Motorschnittstelle.

Die Funktion des Schllsselschalters lauft wie folgt:
1. Es gibt einen Motorstopp-Befehl.
2. Der Timer Nachlauf (Parameter 6211) startet.

3. Wenn der Timer fur den Nachlauf abgelaufen ist, startet die Steuerung den Timer Erweiterter Stopp (Parameter 6212)
und 6ffnet das Relais des Schlusselschalters.

4. Das Relais des Schllisselschalters bleibt gedffnet, bis der Timer fiir die erweiterte Stoppzeit abgelaufen ist
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Engine stop

Cooling down

Extended stop

Keyswitch output

ANMERKUNG Fiir die Funktion des Schllsselschalters ist keine Motorkommunikation erforderlich.

5.14.3 Nicht unterstiutzte Anwendung

Die Steuerung unterliegt Konfigurationsbeschrankungen. Wenn eine Konfigurationsregel verletzt wird, aktiviert die
Steuerung den Alarm Nicht unterstiitzte Anwendungoder Falsche Schalterkonfiguration. Der Alarmwert zeigt an, welche
Regel verletzt wurde. Sie kdnnen den Alarmwert im Alarmprotokoll in der Utility-Software sehen.

Konfigurationsregel

0

10

12

14

29
33

34

45

46

47

48
51
52

Fur standardmaBige Steuerungsanwendungen muss die Steuerung Uber die Option Power Management
verfligen.

Eine Anwendung mit einzelner Steuerung kann nicht mit einer Landanschlusssteuerung oder einer SKS-
Steuerung konfiguriert werden.

Unbekannter Anwendungstyp
Bei der Steuerung muss die Emulationsoption aktiviert sein, um die Emulation zu aktivieren.
Die Anzahl der Steuerungen in einer Anlage Ubersteigt die maximal zulassige Anzahl.

Fir Anwendungen mit einer Steuerung und einem externen Generatorschalter miissen beide Riickmeldungen
konfiguriert werden.

Anwendungen mit einer Steuerung ohne Generatorschalter oder externen Generator werden von Steuerungen
mit den Optionen S2, S3 und S4 nicht unterstitzt.

Es besteht ein interner CAN-Protokollkonflikt.
Option S10 (Nachhaltigkeit) ist erforderlich, um Batterie- und Solarvarianten verwenden zu kénnen.

An Batterie- und Solarsteuerungen ist nur die Standard-AC-Skalierung erlaubt, wenn der SS-Messursprung
die Wechselrichterkommunikation ist

Fur Schalterriickmeldungen diirfen nur interne Digitaleingange (39-50) und Multi-Eingange (20-23)
verwendet werden.

Sicherstellen, dass GEN Marine mit Option S1 nicht flir PMS verwendet werden kann.

GEN Marine PMS (CORE + EXTENDED + PREMIUM) akzeptiert keinen einzelnen Steuerungen mit
Landanschluss (EDG).

Maximale Anzahl von Einheiten in der MARINE-Anlage festlegen.
LAND- und MARINE-Einheiten in derselben Anwendung sind nicht erlaubt.

Batterie: Dynamisches ST/ST darf nicht mit PV in der Anlage betrieben werden.
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Beispiel fiir ein Alarmprotokoll

2023-07-13 08:33:39.415

2|Unsupported appl oo
2022071208371 735 | 2 GE Pos fal | 21300
2023-07-13 08:37:20.415 Unsupported appl 00
2023-07-13 084918915 | Junsupported appl ojo
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6. Generatorfunktionen

6.1 Display-Layout

Grin: Die Stromversorgung der Steuerung ist eingeschaltet.
AUS: Die Stromversorgung der Steuerung ist ausgeschaltet.

1 Leistung

Anzelgebildschir Auflésung: 240 x 128 px.

2 m Sichtbereich: 88,50 x 51,40 mm.
Sechs Zeilen mit je 25 Zeichen.
3 Navigationstasten Bewegen Sie den Auswahlzeiger auf dem Bildschirm nach oben, unten, links und rechts.

@ Eingabetaste Bestatigt die Auswahl

4 e Zuriick-Taste Kehren Sie zur vorherigen Seite zurtick.

@ Die Steuerung startet und stoppt (und verbindet oder trennt) Aggregate automatisch. Es sind
5 Betriebsart keine Bedienhandlungen erforderlich. Die Steuerungen verwenden die Power Management-
AUTO Konfiguration zur automatischen Auswahl des Power Management-Vorgangs.
6 Stummschalten Schaltet eine Alarmhupe aus (falls konfiguriert) und geht in das Alarmmen.
der Hupe
e Zugriff auf die Verkniipfungen fiir Motor und Allgemeines, das Jump-Men(, die
7 Schnellzugriffsme Betriebsartenwahl, den Test, den Lampentgst, die Auswahl der ersten Prioritat, das Speichern
nii gemeinsamer Einstellungen und die Verknipfung zum Regler.
Der Bediener oder ein externes Signal kann das Aggregat starten, stoppen, verbinden oder
8 @ Betriebsart trennen. Die Steuerung des Generators kann das Aggregat nicht automatisch starten, stoppen,

verbinden oder trennen. Die Steuerung synchronisiert sich automatisch vor dem SchlieBen eines

bilANIBIEE - Schalters und entlastet sich automatisch vor dem Offnen eines Schalters.
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Griin: Schalter ist geschlossen.
9  Schaltersymbole Griin (blinkend): Synchronisation oder Entlastung.
Rot: Schalterfehler.

10 . Schalter Driicken, um den Schalter zu &ffnen.
offnen

1 . Schalter Driicken, um den Schalter zu schlieBen.
schlieBen

Griin: Generatorspannung und -frequenz sind in Ordnung. Die Steuerung kann den
Leistungsschalter synchronisieren und schlieBen.

12  Generator Griin (blinkend): Die Generatorspannung und -frequenz sind in Ordnung, aber der V&Hz OK-
Timer lauft noch. Die Steuerung kann den Schalter nicht schlieBen.
Rot: Die Generatorspannung ist zu niedrig zum Messen.

Grun: Motorlauftmeldung vorhanden.
13  Motor Grin (blinkend): Der Motor macht sich betriebsbereit.
Rot: Der Motor lauft nicht, oder keine Motorlauftmeldung vorhanden.

14 . Stopp Stoppt das Aggregat, wenn die Betriebsart Manuell ausgewahlt ist.

15 . Start Startet das Aggregat, wenn die Betriebsart Manuell ausgewahlt ist.

6.2 Generatoralarme (Option)

6.2.1 Fehlerklassen

Fehlerklasse/Aktion Alarmanzei Gs- Ks- Kiihlnachla | Aggregat
ge Auslosung | Auslosung uf stoppen

Blockieren [ [

Warnung o [ ]

Gs-Auslosung ([ J o (]

Ausldsung + Stopp [ [ (] o {
Abstellung [ J o o [ ]
KS auslésen (EDG) [ ) [ ) [ )

Sicherheitsstopp [ ) () (@) () o
KS/GS ausldsen (EDG) [ ) [ ) (@) ()

Kontrollierter Stopp (] o o o o ()

Die Tabelle zeigt die Aktionen der einzelnen Fehlerklassen. Wenn zum Beispiel ein Alarm mit der Fehlerklasse Abstellung
konfiguriert ist, geschieht Folgendes:

« Die Hupe wird aktiviert.

o Der Alarm wird auf dem Bildschirm mit den Alarminformationen angezeigt.

o Der Generatorschalter 6ffnet sofort.

o Das Aggregat wird sofort stillgesetzt

« Das Aggregat kann nicht von der Steuerung aus gestartet werden (siehe nachste Tabelle)

Die Fehlerklasse Sicherheitsstopp entlastet das Aggregat nur, wenn dies moglich ist. Ein zusatzliches Aggregat kann
anlaufen und das fehlerhafte ersetzen, oder die anderen haben genug Drehzahlreserve, um das fehlerhafte Aggregat zu
stoppen.
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Bei Einzelanwendungen hat der Sicherheitsstopp im Insel- und Notdiesel (EDG)-Betrieb keine Auswirkungen.

KS/GS auslésen 16st den Generatorschalter nur aus, wenn die Aggregatsteuerung einen Kuppelschalter kontrolliert. Das
bedeutet, dass eine Aggregatsteuerung nur in einer eigenstandigen Anwendung, die einen Kuppelschalter enthalt, einen
Kuppelschalter auslésen kann. Andernfalls 16st die Fehlerklasse immer den Generatorschalter aus.

Wenn der Motor abgestellt ist

Fehlerklasse/Aktion Start blockiert Ks-Sequenz blockiert | GS-Sequenz blockiert
[ ) [ )

Blockieren

Warnung

Gs-Auslésung (] ([ J
Auslosung + Stopp () o
Abstellung o [ J
Ks-Auslosung ([

Sicherheitsstopp ([ [ J
KS/GS auslésen* (@) ) (@)
Kontrollierter Stopp o (

ANMERKUNG *Die Fehlerklasse KS/GS ausldsen blockiert die Sequenzen Start und GS blockieren nicht, wenn sich die
Aggregatsteuerung in einer eigenstandigen Anwendung mit einem Kuppelschalter befindet.

6.2.2 Unterdriickungsfunktionen

I T

Unterdriickung 1
Unterdriickung 2 M-Logic-Ausgange: Bedingungen werden in M-Logic programmiert.

Unterdriickung (Inhibit) 3

Gs EIN Der Generatorschalter ist geschlossen.

Gs Aus Der Generatorschalter ist offen.

Status ,Motor lauft” Signal ,Motor lauft” erkannt, Timer abgelaufen*.

Status ,Motor lauft nicht” Kein Signal ,Motor lauft” erkannt, Timer nicht abgelaufen.
Generatorspannung > 30 % Generatorspannung liegt 30 % Uber der Nennspannung.
Generatorspannung < 30 % Generatorspannung liegt 30 % unter der Nennspannung.
Abstelluberbrickung Der Eingang fur die Abschaltiberbriickung wird aktiviert.

ANMERKUNG * Der Timer fur den Laufstatus wird unter Funktionen > Laufstatus > Timer konfiguriert. Der Timer
wird bei binarer Rickmeldung ,Motor lauft” ignoriert.

6.3 Generatorschalter

6.3.1 Schaltereinstellungen

Synchronisation > Dynamische Synchronisation

2025 Sync. Zeit GS 40 bis 300 ms 50 ms
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Leistungsschalter > Generatorschalter > Schalterkonfiguration

6231 Gs Einschaltverzégerung 0,0 bis 30,0 s 20s
6232 GS-Spannzeit 0,0 bis 30,0 s 0,0s

6.3.2 Schaltersequenzen
Die Schaltersequenzen werden entsprechend der gewahlten Betriebsart aktiviert.

Betriebsarten der Steuerung

Betriebsart der Steuerung Betriebsart der Anlage Schaltersteuerung

AUTO Alle Kontrolliert von der Steuerung

Manuell Alle Taste / Fernbefehl

SWBD Alle Keine

AUS Alle Keine (nur Offnen von Schaltern maoglich)

ANMERKUNG Im Inselbetrieb sind die Betriebsarten der Steuerung REMOTE und LOKAL.
Zusatzliche Informationen
Siehe Anwendungsarten fir Details.

Spannung und Frequenz OK

Vor dem SchlieBen der Schalter miissen sich Spannung und Frequenz innerhalb eines definierten Zeitrahmens stabilisieren.

Generator > AC-Konfiguration > Spannung und Frequenz OK > Hz/V OK-Timer

6220 Hz/V OK 0,0 bis 99,0 s 50s

Generator > AC-Konfiguration > Spannung und Frequenz OK > Stromausfall / Hz/V OK*

2M Totalausfall / f < 0,0 bis 5,0 Hz 3,0 Hz
2112 Totalausfall / f > 0,0 bis 5,0 Hz 3,0 Hz
213 Totalausfall / U < 2 bis 20 % 5%
214 Totalausfall / U > 2 bis 20 % 5%

ANMERKUNG Die Einstellungen werden sowohl fir Hz/V OK als auch fir Blackout verwendet.

Generator > AC-Konfiguration > Spannung und Frequenz OK > Hz/V-Fehler

Timer 1,0 bis 99,0 s 30,0s
Ausgang A Relais und M-Logik Nicht belegt
4560 Ausgang B Relais und M-Logik Nicht belegt
- AUS
Aktivieren EIN AUS
Fehlerklasse Fehlerklassen Abstellung
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Schaltbedingungen
Die Schaltersequenzen hangen von den Schalterpositionen und den Frequenz-/Spannungsmessungen ab.

Rickmeldung ,Motor lauft”
GS direkt EIN Gen. f/U i.O.
LSS 6ffnen

Rickmeldung ,Motor-lauft”

Gen. f/U i.0.

LSS geschlossen

Keine Generatorfehlermeldungen

GS EIN, synchronisiert

GS AUS, direkt 6ffnen LSS o6ffnen
Gs AUS/entlasten LSS geschlossen
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6.3.3 Flussdiagramme

Flussdiagramm Gs Offnungssequenz

Start

—
~tf

Is GB open

Single controller
application

Direct closing
OK

Yes

Sync GB -

Yes
No

DG freq match

BB freq
Yes Yes
Close GB - Alarr_n sync
failure

Y

GB closed Alarm

A

Yes

End
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Flussdiagramm Gs SchlieBungssequenz

Start

Single controller
application

Sync GB

Is GB open No
Yes

Start seq OK
Yes

Yes
Island mode
Yes
Voltage on bus
Yes

No

Direct closing

Yes

DG freq match
BB freq

Yes

Close GB

Yes
GB closed

OK
Yes

No

No > Time run out
Yes

] Alarm sync

failure

Alarm >

Yes =

6.3.4 Schalterfehler

Leistungsschalter > Generatorschalter > Schalteriiberwachung > Gs Offnungsfehler

2160

Timer
Ausgang A
Ausgang B
Aktivieren

Fehlerklasse
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1,0 bis 10,0 s

Relais und M-Logik
Relais und M-Logik
EIN

Fehlerklassen

20s

Nicht belegt
Nicht belegt
EIN

Warnung
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Leistungsschalter > Generatorschalter > Schalteriiberwachung > Gs SchlieBfehler

Timer 1,0 bis 10,0 s 900 s
Ausgang A Relais und M-Logik Nicht belegt
2170 Ausgang B Relais und M-Logik Nicht belegt
Aktivieren EIN EIN
Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung

Leistungsschalter > Generatorschalter > Schalteriilberwachung > Gs Positionsfehler

Timer 1,0 bis 5,0 s 10s
Ausgang A Relais und M-Logik Nicht belegt
2180 Ausgang B Relais und M-Logik Nicht belegt
Aktivieren EIN EIN
Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung

6.4  Konfiguration von DZR und SPR
6.41 Konfiguration der Steuerung mit MK-Regler und analogem SPR

Urspriingliche Einstellungen

e

Stellen Sie den DZR-Typ auf MK

ein Motor > Drehzahlregelung > Allgemeine Konfiguration 2781
2 Wahlen Sie den Motortyp Motor > ECU-Konfiguration > Motortyp 7561
3 E:ﬁ”en Sie die MK—RegeIung auf Motor > ECU-Konfiguration > MK-Steuerung 7563
4 Stellen Sie_den SPR-Typ auf Generator > SPR > Allgemeine Konfiguration 2782
+~Analog” ein
5 Setzen Sie den SPR-AUSgang auf Generator > SPR > Analogkonfiguration > SPR-Ausgang 5991

Analog Ausg. 55
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Anpassungen in der Betriebsart SWBD

1. Stellen Sie die Frequenz ein unter:
Start Motor > Drehzahlregelung > Offset fiir Steuersignal (2551).

2. Stellen Sie die Spannung ein unter:

Generator> SPR > Offset fiur Steuersignal (2671).
Start GEN in . . . o .
SWBD mode 3. Passen Sie bei Bedarf die Zeit fir die Startregelungsverzégerung an
unter:
< Motor > Startsequenz > Nach dem Anlassen >
X Startverzdgerungszeit regeln > Verz. reg. (2741).
Is freq. .
same as 1. Adjust ||

nominal? .~~~ No | the frequency

Yes [«
v

Is volt. .
same as 2. Adjust

—
nominal? ~~ No the voltage

Yes
v

3. Adjust Start
delay time

Anpassungen in der Betriebsart MANUELL

1. DZR Kp, Tiund Td einstellen:
Start .
* Insel-Einstellungen: Motor > Drehzahlregelung > Drehzahl-PID >

Insel (2511, 2512 und 2513).

o Einstellungen fur den Landanschlussparallelbetrieb: Motor >
Set GEN in Drehzahlregelung > Drehzahl-PID > Landanschluss parallel
MANUAL mode (2531, 2532 und 2533).
l o Einstellungen fur Lastverteilung: Motor > Drehzahlregelung >
Drehzahl-PID > Lastverteilung (2541, 2542 und 2543).
1-Adj,USt Gov o Einstellungen des Synchronisationsreglers: Synchronisation > Sync.
Kp, Tiand Td Regler (2041, 2042 und 2043).
l 2. SPR Kp und Ti einstellen:
¢ Insel-Einstellungen: Einstellungen > Generator > SPR >

2. Adjust AVR
Kp and Ti Spannungs-PID > Insel (2641und 2642).

o Einstellungen fur den Landanschlussparallelbetrieb: Generator > SPR
> Spannungs-PID > Landanschluss parallel (2651und 2652).

“ o Einstellungen fur Lastverteilung: Generator > SPR > Spannungs-PID
> Lastverteilung (2661 und 2662).
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6.4.2 Konfiguration der Steuerung mit analogem DZR und analogem SPR

Urspriingliche Einstellungen

e

Stellen Sie den DZR-Typ auf

Motor > Drehzahlregelung > Allgemeine Konfiguration 2781

+~Analog"” ein

2 Stellen Sle.den SRS Generator > SPR > Allgemeine Konfiguration 2782
L~Analog” ein
Setzen Sie den DZR-Ausgang auf Motor > Drehzahlregelung > Analoge Konfiguration >

3 5981
Analog Ausg. 52 DRZ-Ausgang

4 SR S 2 £ REATOE R Sl Generator > SPR > Analogkonfiguration > SPR-Ausgang 5991

Analog Ausg. 55

Anpassungen in der Betriebsart SWBD

1. Stellen Sie die Frequenz ein unter:
Start Motor > Drehzahlregelung > Offset fiir Steuersignal (2551).

2. Stellen Sie die Spannung ein unter:

Generator> SPR > Offset fiir Steuersignal (2671).
Start GEN in L . o
SWBD mode 3. Stellen Sie die Startverzdgerungszeit ein unter:
Motor > Startsequenz > Nach dem Anlassen >
< Startverzdgerungszeit regeln > Verz.reg. (2741).
Y
Is freq. .
same as 1. Adjust

—»
nominal? .~~~ No | the frequency

Yes |«
v

Is volt. .
same as 2. Adjust

—,
nominal? ~~ No the voltage

Yes
v

3. Adjust Start
delay time
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Anpassungen in der Betriebsart MANUELL

1. DZR Kp, Tiund Td einstellen:
Start .
* Insel-Einstellungen: Motor > Drehzahlregelung > Drehzahl-PID >

Insel (2511, 2512 und 2513).

o Einstellungen fur Lastverteilung: Motor > Drehzahlregelung >

Set GEN in Drehzahl-PID > Lastverteilung (2541, 2542 und 2543).
MANUAL mode

o Einstellungen des Synchronisationsreglers: Synchronisation > Sync.
l Regler (2041, 2042 und 2043).

1. Adjust GOV 2. SPR Kp und Ti einstellen:

Kp, Tiand Td ¢ Insel-Einstellungen: Generator > SPR > Spannungs-PID > Insel
(2641 und 2642).
l o Einstellungen fur Lastverteilung: Generator > SPR > Spannungs-PID
2. Adjust AVR > Lastverteilung (2661 und 2662).
Kp and Ti

6.4.3 Konfiguration der Steuerung mit Relais-DZR und Relais-SPR

Urspriingliche Einstellungen

e .

Stellen Sie den DZR-Typ auf Relais

Motor > Drehzahlregelung > Allgemeine Konfiguration 2781

ein

2 S,tellen Slte G SR 2 Rk Generator > SPR > Allgemeine Konfiguration 2782
ein
Wahlen Sie die Relaiserhohung flir Generator > SPR > Relaiskonfiguration > Ausgang und

3 . 2723
den SPR Periode
Wahlen Sie die Relaisreduzierung  Generator > SPR > Relaiskonfiguration > Ausgang und

4 - . 2724
fir den SPR Periode
Wahlen Sie die Relaiserhéhung fiir Motor > Drehzahlregelung > Relaiskonfiguration >

5 . 2603
den DZR Ausgang und Periode
Wahlen Sie die Relaisreduzierung Motor > Drehzahlregelung > Relaiskonfiguration > 2604

fiir den DZR Ausgang und Periode
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Anpassungen in der Betriebsart SWBD

1. Stellen Sie die Frequenz am externen DZR ein.
Start
2. Stellen Sie die Spannung am externen SPR ein.
3. Stellen Sie die Startverzégerungszeit ein unter:
Motor > Startsequenz > Nach dem Anlassen >

Start GEN in

SWBD mode Startverzdgerungszeit regeln > Verz.reg. (2741).

4. Stellen Sie die DZR EIN-Zeit auf Minimum unter:
Motor > Drehzahlregelung > Relaiskonfiguration > Ausgang

und Periode (26071).

<

Y

Is freq. 1. Adjust
sameas >—» frequencyon — 5. Stellen Sie die SPR EIN-Zeit auf Minimum unter:
nominal? No Speed gov. Generator > SPR > Relaiskonfiguration > Ausgang und Periode

(2721).

Yes [«
v

Is volt. 2. Adjust

same as N—> voltage
nominal? o on AVR

Yes
v

3. Adjust Start
delay time

}

4. Adjust
GOV ON time
to minimum

}

5. Adjust
AVR ON time
to minimum
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Anpassungen in der Betriebsart MANUELL
1. Stellen Sie DZR-Totzone und Kp ein:

e Insel-Einstellungen: Motor > Drehzahlregelung > Drehzahl-PID >
Insel (2571 und 2572).

» Einstellungen fur den Landanschlussparallelbetrieb: Motor >

Set GEN in Drehzahlregelung > Drehzahl-PID > Landanschluss parallel
MANUAL mode (2581 und 2582).
o Einstellungen fur Lastverteilung: Motor > Drehzahlregelung >
l Drehzahl-PID > Lastverteilung (2591, 2592, 2593 und 2594).
1. Adjust GOV o Einstellungen des Synchronisationsreglers: Synchronisation > Sync.
deadband Regler (2051).
and Kp
l 2. Stellen Sie SPR-Totzone und Kp ein:
¢ Insel-Einstellungen: Generator > SPR > Spannungs-PID > Insel
2. Adjust AVR
deadband (2691 und 2692).
and Kp o Einstellungen fur den Landanschlussparallelbetrieb: Generator > SPR

> Spannungs-PID > Landanschluss parallel (2701und 2702).

» Einstellungen flr Lastverteilung: Generator > SPR > Spannungs-PID
e > Lastverteilung (2711, 2712, 2713 und 2714).
6.4.4 Manuelle Drehzahl- und Spannungsregelung

Diese Funktion kann in den Betriebsarten MANUELL/SWBD (Uber die Digitaleingange oder die AOP-Tasten zur Drehzahl-
oder Spannungsregelung verwendet werden. Die Funktion muss Gber M-Logik konfiguriert werden und bietet dem
Inbetriebnehmer ein hilfreiches Tool zur Anpassung der Regelung.

Bei der Verwendung von Digitaleingdngen oder einer AOP-Taste zur Erhéhung/Verringerung des Drehzahl-/
Spannungssignals kann die Lange des Impulses eingestellt werden.

Der manuell gesteuerte Regler ist nicht aktiv, solange ein manuelles Schrittsignal aktiv ist. Nach Ablauf des manuellen
Schrittsignals ist der normale Regler wieder aktiv.

Beispiel: Ein Aggregat lauft bei offenem Gs. Eine AOP ist mit manueller Erhéhung und Verringerung sowie einer Signallange
von 5 s konfiguriert. Wenn die AOP-Taste fir DZR manuell aufwarts gedrickt wird, steigen die U/min. fiir das Aggregat finf
Sekunden lang an. Der Drehzahlregler ist fiinf Sekunden lang deaktiviert. Nach Ablauf der finf Sekunden regelt der normale
Regler das Aggregat wieder auf den Sollwert herunter.

Reglereinstellungen
Motor > Drehzahlregelung > Allgemeine Konfiguration

Relaiskontakte
2781 Reg. Ausg. DZR Analog MK
MK

Motor > Drehzahlregelung > Manueller Schritt

2783 Man. Schritt DZR 0,1bis 10,0 s 50s
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Motor > Drehzahlregelung > Offset fiir Steuersignal

2551 DZR-Ausgangsoffset 1 0 bis 100 %

SPR-Einstellungen
Generator > SPR > Allgemeine Konfiguration

Relaiskontakte
2782 Reg.-Ausg. SPR Analog MK
MK

Generator > SPR > Manueller Schritt

2784 Man. Schritt SPR 0,1bis10,0 s 50s

6.4.5 Externe Sollwerte

Es besteht die Mdéglichkeit, Drehzahl und Spannung extern zu regeln. Ein Multi-Eingang kann konfiguriert werden, um ein
Signal mit dem gewtinschten Sollwert zu empfangen. Die externe Regelung wird Gber die M-Logic aktiviert. Der interne
Sollwert wird Ubergangen, wenn die externe Regelung aktiviert ist.

Der Drehzahlregler kann mit den Modi Externe Frequenzregelung und Externe Leistungsregelung kontrolliert werden. Der
Spannungsregler kann mit den Modi Externe Spannungsregelung, Externe Blindleistungsregelung und Externe Cosg-
Regelung kontrolliert werden.

Das Signal, das zur Steuerung der Modi verwendet wird, kann innerhalb der Grenzen der Multi-Eingange eingerichtet
werden. Die Eingange werden mit der Utility-Software konfiguriert. Weitere Einzelheiten finden Sie in der Hilfefunktion der
Utility-Software (F1).

Beispiel: Konfigurieren der M-Logic

In M-Logic wird die externe Leistungsregelung von Eingang 20 als Ausgang mit dem Befehl Ext Leistung (DZR): Eingang 20:
DZR-/SPR-Regelung freigegeben. Relevante Befehle fir die externe Leistungs-/Spannungsregelung sind unter DZR-/SPR-
Regelung zu finden. Alle relevanten Ereignisse kdnnen zur Aktivierung des Befehls verwendet werden.

Legic 1

& HOT Oparatnr
¥ fvena O o= ot 20: Ingnste * Delay (e} |0 0
Ld oR w
L] Event B ] |Hetemed o e Cutgst | Exd Poweer (Gov): Input 20 SowibVil control 4
oR e
Evect & ] okt esed » Enable this rule ]
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M-Logic-Ausgange, die externe DZR-/SPR-Regelung aktivieren

DZR-/SPR-Steuerung | M-Logic-Ausgang 3:::?2:’:;:;;

Externe Frequenz Eingang: Wenn mA ausgewahlt ist, wird ein 4 bis 20 mA-Signal zur Steuerung
(Drehzahl) verwendet und die Nennfrequenz betragt 12 mA

. Eingang: Wenn mA ausgewahlt ist, wird ein 12 bis 20 mA-Signal zur Steuerung Multi-Eingang
DZR Ext. Leistung verwendet (0 bis 100 %) 20
SPR externe Eingang: Wenn mA ausgewahlt ist, wird ein 4 bis 20 mA-Signal zur Steuerung mE:E:Elngang 21
Spannung verwendet Eingang 22
Ext. Cosg Eingang: Wenn mA ausgewahlt ist, wird ein 12 bis 20 mA-Signal zur Steuerung Multi-
(Spannung) verwendet Eingang 23

Eingang: Wenn mA ausgewahlt ist, wird ein 4 bis 20 mA-Signal zur Steuerung

Ext VAr (SPR) verwendet

ANMERKUNG Wenn die externe Regelung aktiviert ist, wird der interne Sollwert Ubergangen.

Leistungssollwerte > Ext. Leistungssollwert

us

7501 Kommunikationsbussteuerung P /I;\IN AUS
S AUS

7502 Kommunikationsbussteuerung f EIN AUS
A AUS

7503 Kommunikationsbussteuerung U EIN AUS

7504 Kommunikationsbussteuerung AUS AUS
Cosop EIN
- AUS

7505 Kommunikationsbussteuerung Q EIN AUS

Regelbereich fiir externe Sollwerte

Frequenz 4 bis 20 mA fnenn £ 10 % Aktiv, wenn LSS AUS ist.
Leistung 4 bis 20 mA P nEnn = 100 %

Spannung 4 bis 20 mA Unenn = 10 % Aktiv wenn GS AUS.
Blindleistung 4 bis 20 mA Qnenn £ 100 %

Leistungsfaktor 4 bis 20 mA 0,6 kapazitiv bis 1-0,6 induktiv

Zusatzliche Informationen
Der externe Sollwert kann auch Gber Modbus gesteuert werden. Siehe Modbus-Tabellen auf deif.com.

6.4.6 Reglerfehler

Die Steuerung verfligt Uber Alarme fiir Reglerfehler Der Alarmsollwert ist eine prozentuale Abweichung, wie in diesem
Beispiel erlautert:

Das Aggregat hat eine Nennleistung von 440 V AC. Bei einer induktiven Last ist es dem Aggregat nicht mdglich, auf seine
Nennspannung zu regeln. Ist das Aggregat in der Lage, bis 400 V AC zu regeln, ergibt sich eine Abweichung von 9,1 %.
Wenn die Totzone fur den Reglerfehler-Alarm 9 % betragt, 16st die Steuerung einen Reglerfehler-Alarm aus, wenn die
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Spannung nicht vor Ablauf des Timers wieder in den Bereich zurtickkehrt. Betragt die Totzone jedoch 9,2 %, wird kein

Alarm ausgel0st.

Die Reglerfehler-Alarme konnen verwendet werden, um zu erkennen, dass die Steuerung in Richtung des Sollwerts geregelt
hat und moglicherweise an ihrem Maximum ist, aber nicht in der Lage war, den Sollwert zu erreichen. Der Reglerfehler-
Alarm kann auch aktiviert werden, wenn die Regelung zu langsam ist.

Motor > Drehzahlregelung > Reglerfehler > DZR Reg.fehl

Totzone (DB)
Timer

2560 Ausgang A
Ausgang B

Fehlerklasse

1,0 bis 100,0 %
10,0 bis 300,0 s
Klemmen und M-Logic
Klemmen und M-Logic

Fehlerklassen

Motor > SPR > Reglerfehler > SPR Reg.fehl

Totzone (DB)
Timer

2680 Ausgang A
Ausgang B

Fehlerklasse

6.4.7 DSPR-Konfiguration

Generator > SPR > DSPR-Konfiguration > DSPR-Typ > Digitaler SPR

1,0 bis 100,0 %
10,0 bis 300,0 s
Klemmen und M-Logic
Klemmen und M-Logic

Fehlerklassen

30,0.%
60,0 s
Nicht belegt
Nicht belegt

Warnung

30,0.%
60,0 s
Nicht belegt
Nicht belegt

Warnung

AUS

7565 DSPR-Typ

Caterpillar CDVR
Leroy Somer D510C
DEIF DVC310

DEIF DVC350

DEIF DVC550
NIDEC D550

Generator > SPR > DSPR-Konfiguration > DSPR AC-Konfiguration

7741 DSPR Gen U primar
7742 DSPR Gen U sekundar
7743 DSPR Bus U primar
7744 DSPR Gen U sekundar
7745 Aktivieren

7746 * DSPR AC Konfig.
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400 bis 32000 V
50 bis 600 V
400 bis 32000 V
50 bis 600 V

AUS
EIN

AGC AC Konfiguration folgen
Einphasen-Dreileiter W-U (L1L3)
Einphasen-Dreileiter V-W (L2L3)
3-Phasen U-V-W (L1L2L3)

AUS

400 V
400 V
400 V
400 V

AUS

AGC AC Konfiguration folgen
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ANMERKUNG * Siehe DVC 550 Handbuch fiir Konstrukteure fir die Phasenwahl des DSPR bei Verwendung mit DVC
550.

6.5 Synchronisationsprinzip

Die Steuerung kann zur Synchronisation des Generators und des Landanschlussschalters (falls vorhanden) verwendet
werden.

Es gibt zwei verschiedene Synchronisationsprinzipien: statische und dynamische Synchronisation. Die dynamische
Synchronisation ist die Standardeinstellung. Sie kdnnen zur statischen Synchronisation wechseln: Synchronisation >
Synchronisationstyp

ANMERKUNG Mit M-Logic kann zudem zwischen statischer und dynamischer Synchronisation umgeschaltet werden.

6.6 Dynamische Synchronisation

Bei der dynamischen Synchronisation lauft das zu synchronisierende Aggregat mit einer anderen Drehzahl als der
Generator auf der Sammelschiene. Diese Drehzahldifferenz ist die Schlupffrequenz. Typischerweise hat das
synchronisierende Aggregat eine positive Schlupffrequenz (eine hohere Drehzahl als der Generator an der Sammelschiene).
Ziel dieser hoheren Drehzahl ist es, Riickleistung in das Aggregat zu umgehen.

Das dynamische Prinzip

LOAD <«
GBI GB ¢!
Spesd _ [Seanome,  [hooaon,  speca
1503 RPM  —L— —— 15pOO RPM
50.01 Hz 0000000 —(0000000| 50.00 Hz
G G
~ || H 1 ~ || H 1
L1 L1 T T L1 L1 T T
¢ ) ¢ )
Synchronising generator Generator on load
2 L2 L3 s L1 L1 L1 L1 L1
L1‘_< Y >_’U /k /LA /LA /L. /LA
L1 L3 L2 L3 L2 L3 L2 L3 L2 L3 L2
L3 L2
Angle
L1gen/L 1bus

[deg] :
A 44 Syncronised

180°
90°
0 B> Ats]

In diesem Beispiel lauft das synchronisierende Aggregat mit 1503 U/min ~ 50,1 Hz. Der Generator mit Last lauft mit 1500 U/
min. ~ 50,0 Hz. Das gibt dem synchronisierenden Aggregat eine positive Schlupffrequenz von 0,1 Hz.

Synchronisation bedeutet die Verringerung der Phasenwinkeldifferenz zwischen den beiden rotierenden Systemen, dem
dreiphasigen Generatorsystem und dem dreiphasigen Sammelschienensystem. Im obigen Diagramm zeigt die Phase L1 der
Sammelschiene immer auf 12 Uhr, wahrend die Phase L1 des synchronisierenden Aggregats aufgrund der Schlupffrequenz
in unterschiedliche Richtungen zeigt.

ANMERKUNG Beide Dreiphasensysteme rotieren, aber zur Vereinfachung des Diagramms werden die Vektoren fir den
Generator und die Last nicht als rotierend dargestellt.

Lauft der Generator im Vergleich zur Sammelschiene mit einer positiven Schlupffrequenz von 0,1 Hz, sind die beiden
Systeme alle 10 Sekunden synchron.
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mi= ———— = 10sec
50.1-350.0

Im obigen Beispiel wird die Phasenwinkeldifferenz zwischen dem synchronisierenden Gerat und der Sammelschiene immer
kleiner und ist schlieBlich Null. Dann wird das Aggregat auf die Sammelschiene synchronisiert und der Schalter wird
geschlossen.

6.6.1 Einstellungen fiir dynamische Synchronisation

Synchronisation > Dynamische Synchronisation

2021 Sync. dfMax 0,0 bis 0,5 Hz 0,3Hz
2022 Sync. dfMin -0,5 bis 0,3 Hz 0,0 Hz
2023 Sync. dUMax 2 bis 10 % 5%
2024 Sync. dUMin -10 bis 0 % -5 %
2025 Sync. Zeit GS 40 bis 300 ms 50 ms
2026 Sync. Zeit KS 40 bis 300 ms 50 ms

Die dynamische Synchronisation wird dann empfohlen, wenn schnelle Synchronisation erforderlich ist und das
zuzuschaltende Aggregat Last Ubernehmen kann, direkt nachdem der Schalter geschlossen wurde.

Dynamische Synchronisation kann relativ schnell erfolgen, aufgrund der eingestellten minimalen und maximalen
Schlupffrequenz. Wenn das Gerat versucht, die Frequenz an den Sollwert anzupassen, kann die Synchronisation fortgesetzt
werden, sofern sich die Frequenz innerhalb der Grenzwerte fur die Schlupffrequenzeinstellungen bewegt.

6.6.2 Signal zur SchalterschlieBung

Die Steuerung berechnet, wann der Schalter geschlossen werden muss, um die genaueste Synchronisation zu erhalten.
Das heiBt, dass das Signal zum SchlieBen des Schalters vor der Synchronisation erteilt wird. (Phase L1 steht genau auf 12
Uhr).

Das Signal zum SchlieBen des Schalters wird abhangig von der Schaltereigenzeit und der Schlupffrequenz (Reaktionszeit
des Schalters ist 250 ms und die Schlupffrequenz 0,1 Hz) erteilt:

e Grad schlieBen = 360*tCB*fSLIP
e Grad schlieBen = 360%0,250%*0,1
e Grad schlieBen = 9 Grad

Die Lange des Synchronisierimpulses ist die Reaktionszeit + 20ms. Der Synchronisationsimpuls wird immer so erteilt, dass
das SchlieBen des Schalters auf der 12Uhr-Position erfolgt.

6.6.3 Belastung nach der Synchronisation

Wenn das zusynchronisierte Aggregat seinen Schalter geschlossen hat, Gibernimmt es einen Teil der Last, abhangig vom
aktuellen Kraftstoffverbrauch.
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Positive Schlupffrequenz

FUEL INDEX

0% / 100%

|—»LOAD

FUEL INDEX

0% \ 100%

Das Diagramm zeigt, dass bei einer bestimmten positiven Schlupffrequenz das hinzukommende Aggregat Leistung zur Last
exportiert.

Negative Schlupffrequenz

FUEL INDEX

0% P 4 100%

—LOAD

FUEL INDEX

|

/\ G')‘ Poon }.GB N

0% \ 100% Dy o
Reverse power

Das Diagramm zeigt, dass bei einer bestimmten negativen Schlupffrequenz das hinzukommende Aggregat Leistung vom
urspriinglichen Aggregat erhdilt (Riickleistung).

ANMERKUNG Um unerwiinschte Auslésungen durch Rickleistung zu vermeiden, konfigurieren Sie eine positive
Schlupffrequenz.

6.7  Statische Synchronisation

Bei aktivierter statischer Synchronisation bringt die Steuerung die Aggregatfrequenz auf die Sammelschienenfrequenz.
Liegt die Aggregatfrequenz innerhalb von 50 mHz der Sammelschienenfrequenz, Gibernimmt der Phasenregler.
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Das Statikprinzip

LOAD <«
GBI GB ¢!
! ]
Speed: (Slaoonan, (@oocaon, - speed:
1500.3 RPM —L— —— 1g00 RPM
50.01 Hz - | (0000000 < | 0000000 50.00 Hz
~ | H ] ~ || H |
L1 L1 T T L1 L1 T T
¢ ) ¢ )
Synchronising generator Generator on load
g L1 > L1 aL1 L1 L1 L1 L1 L1
e A A A A
L3
L2 12 L2 L3 L2 L3 L2 L3 L2 L3 L2 L3 L2
Angle

L1 gen/L1bus

[deg] :
A 4}| Syncronised

0° B> t[s]

Die Frequenziiberwachung verwendet die Winkeldifferenz zwischen dem Generatorsystem und dem
Sammelschienensystem als RegelgréBe. Dies zeigt das obige Beispiel, bei dem der Phasenregler den Phasenwinkel von 30
auf 0° bringt.

6.71 Einstellungen fiir statische Synchronisation

Synchronisation > Statische Synchronisation > Statische Synchronisation

2031 Sync. dfMax 0,00 bis 0,50 Hz 0,10 Hz
2032 Sync. dfMin 1 bis 10 % 5%
2033 SchlieBfenster 0,1 bis 20,0 ° 10°
2034 Timer 0,1bis 99,0 s 10s

Schaltersynchronisation

2035 GS-Typ Unbegrenzte Synchronisation

Schaltersynchronisation
Schaltersynchronisation

2036 KS-Typ Unbegrenzte Synchronisation

Schaltersynchronisation

6.7.2 Signal zur SchalterschlieBung

Die Steuerung sendet das SchlieBsignal, wenn sich die Phase L1 des synchronisierenden Generators in der Nahe der 12-
Uhr-Position befindet, bezogen auf die Sammelschiene, die sich ebenfalls in 12-Uhr-Position befindet. Bei der statischen
Synchronisation ist die Reaktionszeit des Leistungsschalters nicht relevant, da die Schlupffrequenz sehr gering oder nicht
vorhanden ist.

Um eine schnellere Synchronisation zu erreichen, kann ein SchlieBfenster konfiguriert werden. Das SchlieBsignal kann
gesendet werden, wenn der Phasenwinkel Ugeni1-UggLr innerhalb des eingestellten Sollwerts liegt. Der Bereich liegt
zwischen £0,1und 20,0 °. Siehe Diagramm unten.
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+ close window

Max. dU difference
Max. dU difference

Direction of
rotation

Der Impuls wird entsprechend den Einstellungen fir die statische Synchronisation gesendet, je nachdem, ob der GS oder
der LSS synchronisiert werden soll.

6.7.3 Belastung nach der Synchronisation

Das synchronisierte Aggregat wird nicht einer sofortigen Belastung nach der SchalterschlieBung ausgesetzt, wenn die
maximale df-Einstellung ein niedriger Wert ist. Da der Kraftstoffverbrauch fast exakt gleich ist wie die bendtigte
Netzfrequenz wird kein Lastsprung vollzogen.

Nach der Synchronisation @ndert die Steuerung den Regelsollwert entsprechend den Erfordernissen des ausgewahlten
Aggregatbetriebes.

Die statische Synchronisation wird bei Nichtakzeptanz einer Schlupffrequenz empfohlen, z. B. wenn Aggregate zu einer
Sammelschiene synchronisiert werden, die keine Lastgruppen enthalt.

Die statische und dynamische Synchronisation werden Uber die M-Logic eingestellt.
6.8 Generator PID-Regler

6.8.1 Beschreibung des PID-Reglers

Die Steuerung benutzt einen PID-Regler. Ein PID-Regler besteht aus Proportional-, Integral- und Differenzialkomponenten.
Der PID-Regler gleicht die Regelabweichung aus und ist leicht einzustellen.

6.8.2 Regler

Es gibt drei Regler fir die DZR-Regelung. und ebenfalls drei Regler fir die SPR-Regelung.

Regler fiir DZR und AVR
e N ™ [
Frequenz Regelt die Frequenz.

Leistung ([ J Regelt die Leistung.

P Lastverteilung ([ J Regelt die Lastverteilung der Wirkleistung.
Spannung o Regelt die Spannung.

Var o Regelt den Leistungsfaktor.

Q Lastverteilung [ Regelt die Lastverteilung der Blindleistung.
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Die folgende Tabelle zeigt, wann die einzelnen Regler aktiv sind. Der Regler kann eingestellt werden, wenn die
Betriebssituation gegeben ist.

Aktiver Regler

Frequenz: Leistung PLS Spannung Q (var) QLS

GB

GB

GB

ololole

GB

)

6.8.3 Automatische Reglerauswahl

Die Steuerung schaltet automatisch zwischen den PID-Reglern um (P-Regler fiir die Relaisregelung). Die Regler haben
unterschiedliche Sollwerte und auch Eingange fir die Regelkreise.

Die Steuerung schaltet automatisch zwischen den verschiedenen PID-Reglern um, je nach Situation und Position der
Leistungsschalter in der Anwendung.

Drehzahlregler

Generatorschalter geschlossen, aber
nicht parallel zum Netz

Generatorschalter offen

Insel -
Lastverteilung

Festfrequenz (f-Regler)

kW-Teilung mit Festfrequenz (P-
Lastverteilungsregler)

Fest kW (P-Regler)

SPR

Generatorschalter geschlossen, aber
nicht parallel zum Netz
Lastverteilung

Generatorschalter offen

Insel

Festspannung (U-Regler) [ )

kvar-Teilung mit Festfrequenz (Q LS-
Regler)

Fester Cos® (Q-Lastverteilungsregler)
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6.8.4 Prinzipschaltbild

Die untenstehende Zeichnung zeigt das Prinzip des PID-Reglers.

) P-part I-part VY
Set point > : > Output >
P : (Kp) (Ti) é} g
_| D-part

(Td)

PID(s) = Kp - (1+ +Td- s)

Ti-s

Jeder Regler (P, | und D) gibt einen Ausgang, der zum gesamten Steuerungsausgang zusammengefasst wird. Die

einstellbaren Werte fur die PID-Regler sind:

o Kp: Die Verstarkung fur den P-Anteil.

« Ti: Die Integralreaktionszeit fir den I-Anteil.

« Td: Die Differenzialaktionszeit fir den D-Anteil

6.8.5 Proportionaler Teil des Reglers

Wenn eine Regelabweichung auftritt, bewirkt der proportionale Teil eine sofortige Anderung des Ausgangs. Die GroBe der

Anderung bestimmt Kp.

Das Zeichnung zeigt, wie der P-Ausgang von der Kp-Einstellung abhéngt. Die Anderung des Ausgangs bei einer

bestimmten Kp-Einstellung verdoppelt sich, wenn sich die Regelabweichung verdoppelt.

Output [%]

o 0
100 4 % 2%

80 //
[v)
60 / 1%
40
/ 0.5%
N
0 \ \ \ \ \ \ Kp

0 10 20 30 40 50 60

Drehzahlbereich

Bedingt durch die vorher beschriebene Charakteristik wird dringend empfohlen, den vollen Reglerausgangsbereich zu
nutzen, um eine instabile Regelung zu vermeiden. Ist der Ausgangsbereich zu klein, erzeugt eine kleine Regelabweichung

eine unverhaltnismaBig groBe Ausgangsanderung. Dies ist in der nachstehenden Abbildung dargestellt.
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1 % deviation
regulation

O

25 50 75 10.0 125

Eine Regelabweichung von 1 % tritt auf. Bei angepasster Kp-Einstellung bewirkt die Abweichung eine Anderung des
Ausgangs um 2,5 V. Die Tabelle zeigt, dass die Anderung des Ausgangs der Steuerung relativ hoch ist, wenn der maximale
Drehzahlbereich niedrig ist.

Ausgangsanderung in %

Max. Drehzahlbereich Ausgangsanderung Berechnungen des

max. Drehzahlbereichs
5V 25V 2,5/5-100 % 50 %
10V 25V 2,5/10 - 100 % 25 %

DEIF empfiehlt einen Vorspannungsbereich fir das Drehzahlsignal von +4 Hz, und die Spannung kann auf 10 % der
Nennspannung geregelt werden.

Dynamischer Regelbereich

Das nachstehende Diagramm zeigt den dynamischen Regelungsbereich bei gegebenen Werten von Kp. Der dynamische
Bereich wird kleiner, je groBer Kp eingestellt ist.

00 ~

1
Kp =50
Kp =10
75

04

Kp=1

Frequency
[Hz]

T T T T T O T T T T 1

44 45 46 47 48 49 5 51 62 53 5
-25 4

-50

-75 4

-100 -

Output [%]
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6.8.6 Integrierter Teil des Reglers

Die Hauptfunktion des integrierten Reglerteils ist es, den Offset auszuregeln. Die Integralzeit Ti ist definiert als die Zeit, die
der integrierte Reglerteil benétigt, um die kurzzeitige Anderung des Ausganges nachzubilden, die durch den proportionalen
Reglerteil ausgeldst wird.

Im folgenden Diagramm bewirkt der proportionale Reglerteil eine sofortige Anderung von 1,25 V. Die Integralzeit (Ti) wird
dann gemessen, wenn der Ausgang 2 x 1,25V = 2,5 V erreicht.

\
3.0

25 7103 Ti=20s
2.0 /
15

1.0

0.5

0.0 " : T : . : — Sec.
0 5 10 15 20 25 30 35

Der Ausgang erreicht 5 mA bei der Ti-Einstellung 10 s doppelt so schnell wie bei der Einstellung 20 s.

Die Integralgeschwindigkeit des I-Regulators steigt, wenn die Integralzeit sinkt. Eine kleinere Zeiteinstellung ergibt eine
schnellere Regelung.

ANMER

KUNG Ist Ti gleich O s, wird der I-Regler ausgeschaltet.

Die Integralzeit Ti darf nicht zu klein eingestellt werden. Dies fuhrt zu einer instabilen Regelung wie ein zu groBer
Kp.

6.8.7 Differenzialer Teil des Reglers

Der Hauptzweck des Differenzialreglers ist die Stabilisierung der Regelung, wodurch eine héhere Verstarkung und eine
niedrigere Integralzeit Ti eingestellt werden kann. Dies macht die Gesamtregelung viel schneller.

In den meisten Fallen wird der Differenzialteil des Reglers nicht bendtigt. Flr eine sehr prazise Regelung, zum Beispiel bei
der statischen Synchronisation, kann er jedoch sehr niitzlich sein.

= To. Kp . e
Formel fur den D-Regler: D=Td-Kp "4 wo:

« D = Reglerausgang
e Kp = Verstarkung
* de/dt = Abweichungsgeschwindigkeit (wie schnell ist die Regelabweichung)

Das bedeutet, dass der Differenzialteil des Reglers von der Abweichungsgeschwindigkeit, der Kp- und der Td-Einstellung
abhangt. Im folgenden Beispiel ist Kp= 1.
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Output/

deviation
6
5 Deviation 2
4
3
D-output2, Td=1s
2 Deviation 2
1 D-output2, Td=0.5s
D-output 1, Td=0.5s
0 T T T T T Time [s]
0 0.5 1 1.5 2 2.5
Abweichung:

« Abweichung 1: Eine Abweichung mit Steigung 1.

« Abweichung 2: Eine Abweichung mit Steigung 2,5 (2,5-fach gréBer als Deviation 1).

o D-Ausgang 1, Td=0,5 s: Ausgang vom D-Teil des Reglers mit Td = 0,5 s und Abweichung 1.
¢ D-Ausgang 2, Td=0,5 s: Ausgang vom D-Teil des Reglers mit Td = 0,5 s und Abweichung 2.
o D-Ausgang 2, Td=1s: Ausgang vom D-Teil des Reglers mit Td = 1s und Abweichung 2.

Das Beispiel zeigt: Je hoher die Abweichung und je hoher Td, desto héher wird der Ausgang vom D-Teil des Reglers. Da
dies auf die Steigung der Abweichung reagiert, bedeutet dies auch, dass der D-Ausgang Null ist, wenn es keine Anderung
gibt.

ANMER Bitte bei der Inbetriebnahme unbedingt beachten, dass die Kp-Einstellung Einfluss auf den D-Teil des Ausgangs
KUNG  hat.

Wenn der Td auf O s eingestellt ist, wird der D-Teil des Reglers ausgeschaltet.

Die Differenzialzeit (Td) darf nicht zu hoch eingestellt sein. Dies fiihrt zu einer instabilen Regelung wie ein zu
groBer Kp.

6.8.8 Offene Gs-Steuerungen

Wenn das Aggregat gestartet wird und der Generatorschalter gedffnet ist, verwendet die Steuerung die Frequenzregelung
fur den Regler und die Spannungsregelung fir den SPR. Die Steuerung regelt diese Werte in Richtung der Nennfrequenz
und Nennspannung und versucht, sie auf den Nennwerten zu halten.

Wahrend der Startsequenz ist es mdglich, die Regelung zu verzégern. Damit ist es mdglich, die Regler der Steuerung so
lange auf dem Offset zu halten, bis ein Timer abgelaufen ist. Diese Verzégerung wird ausgeldst, wenn ein Lauf erkannt wird.
Der Timer in der Funktion Regelungsverzogerung ist immer aktiv und ist standardmaBig auf O Sekunden eingestellt. Wenn
die Regelungsverzégerung freigegeben ist, gibt die Steuerung einen Alarm aus, wenn die Regelungsverzdgerung aktiv ist.
Wenn sie nicht freigegeben ist, kann der Timer eingestellt werden, ohne dass ein Alarm ertont.

Motor > Drehzahlregelung > Drehzahl-PID Insel

251 f Kp (Verstéarkung) 0,00 bis 60,00 2,50
2512 f Ti (Stabilitat) 0,00 bis 60,00 s 1,50 s
2513 f Td (Differential) 0,00 bis 2,00 s 0,00s
2514 f P-Grad 0,0 bis 10,0 % 4%
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Generator > SPR > Spannungs-PID > Insel

2641 U Kp (Verstarkung) 0,00 bis 60,00 2,50
2642 U Ti (Stabilitat) 0,00 bis 60,00 s 1,50 s
2643 U Td (Differential) 0,00 bis 2,00 s 0,00 s
2644 U P-Grad 0,0 bis 10,0 % 4%

Motor > Drehzahlregelung > Drehzahl-PID Insel

2571 f Totzone 0,2 bis 10,0 % 1,0 %
2572 f Kp Relais (Verstarkung) 0 bis 100 10
2573 f P-Grad Relais 0,0 bis 10,0 % 4,0 %

Motor > Drehzahlregelung > Drehzahl-PID Insel

2691 U Totzone 0,0 bis 10,0 % 2,0 %
2692 U Kp Relais (Verstarkung) 0 bis 100 10
2693 U P-Grad Relais 0,0 bis 10,0 % 4,0 %

Motor > Startsequenz > Nach dem Anlassen > Reglerverzdgerung beim Start > Verz. Reg.

Verzdgerungstimer 0 bis 9900 s
Ausgang A Klemmen und M-Logic Nicht belegt
2740 Ausgang B Klemmen und M-Logic Nicht belegt
. AUS
Aktivieren EIN AUS

6.8.9 Steuerungen im Netzparallelbetrieb

In der Betriebsart MANUELL kdnnen Generator- und Landanschlussversorgung unbegrenzt parallel laufen, wahrend der
Schalter geschlossen ist

Motor > Drehzahlregelung > Drehzahl-PID > Sammelschiene parallel

2531 P Kp (Verstarkung) 0,00 bis 60,00 2,50 Analog- und MK-Parameter.
2532 P Ti (Stabilitat) 0,00 bis 60,00 s 1,50 s Analog- und MK-Parameter.
2533 P Td (Differential) 0,00 bis 2,00 s 0,00 s Analog- und MK-Parameter.
2581 P-Totzone 0,2 bis 10,0 % 2,0% Relaisparameter.
2582 P Kp Relais (Verstarkung) 0 bis 100 10 Relaisparameter.
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Generator > SPR > Spannungs-PID > Sammelschiene parallel

2651 Q Kp (Verstarkung) 0,00 bis 60,00 2,50 Analog- und MK-Parameter.
2652 Q Ti (Stabilitat) 0,00 bis 60,00 s 1,50 s Analog- und MK-Parameter.
2653 Q Td (Differential) 0,00 bis 2,00 s 0,00 s Analog- und MK-Parameter.
2701 Q Totzone 0,2 bis 10,0 % 2,0 % Relaisparameter.
2702 Q Kp Relais (Verstarkung) 0 bis 100 10 Relaisparameter.

6.8.10 Synchronisationsregler

Der Synchronisationsregler wird immer dann verwendet, wenn die Synchronisation aktiviert ist. Nach der Synchronisation
wird auf anderen relevanten Regler umgeschaltet. Dies kdnnte zum Beispiel der Lastverteilungsregler sein.

Synchronisation > Synchrontyp

2000 Typ Dynamische Sync.

Statische Synchr. PPIETMISEI S

Dynamische Synchronisation

Bei der dynamischen Synchronisation wird der fgync-Regler wahrend der gesamten Synchronisationssequenz verwendet.
Ein Vorteil der dynamischen Synchronisation ist die kurze Synchronisationszeit. Um die Geschwindigkeit der
Synchronisation weiter zu verbessern, wird der Generator zwischen den Synchronisationspunkten (12 Uhr bis 12 Uhr) der
beiden Systeme beschleunigt. Normalerweise ergibt eine Schlupffrequenz von 0,1 Hz alle 10 s einen Synchronpunkt, mit
diesem System wird dieser Abstand verkurzt.

Synchronisation > Sync. Regler

2041 f Sync. Kp (Verstarkung) 0,00 bis 60,00 2,50
2042 f Sync. Ti (Stabilitat) 0,00 bis 60,00 s 1,50 s
2043 f Sync. Td (Differential) 0,00 bis 2,00 s 0,00s
2050 f Sync. Kp Relais (Verstarkung) 0 bis 100 10

Statische Synchronisation

Nach dem Start der Synchronisation ist zunachst die fsync der synchronisierenden Steuerung aktiv und die
Generatorfrequenz wird in Richtung des Wertes der Sammelschienenfrequenz geregelt. Der Phasenregler setzt ein, wenn
die Frequenzabweichung so klein ist, daB der Phasenwinkel geregelt werden kann.

Synchronisation > Statische Synchronisation > Sync. Regler

2061 Phase Kp (Verstarkung) 0,00 bis 60,00 0,50
2062 Phase Ti (Stabilitat) 0,00 bis 60,00 s 3,00s
2063 Phase Td (Differential) 0,00 bis 2,00 s 0,00 s
2070 Phase Kp Relais (Verstarkung) 0 bis 100 10

6.8.11 Uberwachung mit Relais

Wenn die Relaisausgange zur Uberwachung eingesetzt werden, erfolgt die Regelung wie folgt:
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Regulator

output
45Hz 50Hz 55Hz > Hz
Fix up signal Up pulse No reg. Down pulse Fix down signal
>« < < <
— CT T

Die Relaisregelung kann in finf Schritte unterteilt werden.

Statischer Dauersignal
Bereich aufwarts

Dynamischer Anstieg Impuls

Bereich

3 Totzonenbereich Keine Regelung
Dynamischer

4 Bereich Abfall Impuls

5 Statischer Dauersignal
Bereich abwarts

Die Regelung ist aktiv, aber das Aufwartsrelais wird aufgrund der GroBe
der Regelabweichung standig aktiviert.

Die Regelung ist aktiv, und das Aufwartsrelais pulsiert, um die
Regelabweichung zu beseitigen.

In diesem Bereich gibt es keine Regelung. Ein vordefinierter
Totzonenbereich erhdht die Lebensdauer der Relais.

Die Regelung ist aktiv, und das Abwartsrelais pulsiert, um die
Regelabweichung zu beseitigen.

Die Regelung ist aktiv, aber das Abwartsrelais wird aufgrund der GroBe der
Regelabweichung standig aktiviert.

Wie das Diagramm zeigt, sind die Relais im Dauerbetrieb, wenn die Regelabweichung groB ist, und sie pulsieren, wenn sie
naher am Sollwert liegt. Im dynamischen Bereich werden die Impulse immer kirzer, je naher man dem Sollwert kommt. Kurz
bevor der Totzonenbereich erreicht wird, ist der Impuls am kiirzesten. Dies ist die DZR EIN-Zeit/(SPR EIN-Zeit). Der langste
Impuls liegt am Ende des Dynamikbereichs (45 Hz im obigen Beispiel).

Relaiseinstellungen

Die Zeiteinstellungen fir die Regelungsrelais kdnnen in den Kontrolleinstellungen konfiguriert werden.

Impulslange +

Periodenzeit
Impulspause

EIN-Zeit Mindestimpulslange
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Die Zeit zwischen dem Beginn von zwei aufeinander folgenden
Relaisimpulsen.

Minimale Impulslédnge. Die Relais werden nie kiirzer als die EIN-Zeit
aktiviert.
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Die Lange des Relaisimpulses hangt von der Regelabweichung ab. Wenn die Abweichung groB ist, sind die Impulse lang
(oder ein Dauersignal). Wenn die Abweichung gering ist, sind die Impulse kurz.

Relay ON
PERIOD PERIOD PERIOD PERIOD PERIOD

l < < ¢ ¢ L

ON ON ON ON ON

o <> <> >

P t [sec]
HIGH <DEVIATION> LOW
-« |

Signallange

Die Signallange wird bezogen auf die Periodenzeit berechnet. Das hachstehende Diagramm zeigt die Wirkung des
Proportionalreglers.

Output [%]

0, 0,
100 4% 2%

80 /
0,
60 / 1%
40
/ 0.5%
= L
0- ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ Kp

0 10 20 30 40 50 60

In diesem Beispiel gibt es eine Regelabweichung von 2 % und einen angepassten Wert des Kp = 20. Der berechnete
Ausgangswert der Steuerung ist 40%. Jetzt kann die Impulslange fiir eine Periodendauer von 2500ms berechnet werden:

+ ABWEICHUNG/100*tPERIODE
e 40/100%2500 = 1000 ms

Die Lange der Periodenzeit ist niemals klrzer als die eingestellte EIN-Zeit.

6.9 Leistungsrampe

Die Leistungsrampenfunktion wird verwendet, um die Sollwerte hoch- oder herunterzufahren. Zum Beispiel, wenn ein
Leistungsschalter gerade geschlossen wurde und ein Aggregat parallel zum Netz ist. Die Leistungsrampe lauft dann auf den
Leistungssollwert zu.

Die Leistungsrampe wird in %/s eingestellt, wodurch festgelegt wird, wie schnell die Steuerung auf den Sollwert hochfahren
soll. Die Regler kdnnen dann fein eingestellt werden, so dass das Aggregat auf der Leistungsrampe bleibt, wenn es auf den
Sollwert zu- oder absteigt. Wenn der Sollwert erreicht ist, halten die Regler den Leistungssollwert ein, auch wenn es
Frequenzabweichungen gibt.
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Im Inselbetrieb wird auch die Leistungsrampe verwendet. Zum Beispiel wenn ein Aggregat in einer Notstromsituation
gestartet wird, um anderen laufenden Aggregaten zu helfen. Wenn der Generatorschalter geschlossen ist, Ubernimmt das
ankommende Aggregat die Last mit der Leistungsrampe als Steigung.

Der Hochfahren der Leistung kann Laststufen haben.

Sie kdnnen einstellen, wie viele Stufen die Leistungsrampe von 0 bis

100 % Leistung haben soll und wie viel Prozent zwischen den einzelnen Stufen liegen. Bei Erreichen jeder Stufe kann eine
Verzogerungszeit vorgesehen werden, bevor die Leistungsrampe weiter nach oben geregelt wird. Die Geschwindigkeiten
des Hochfahrens bzw. Herunterfahrens der Leistungsrampe werden individuell konfiguriert und werden in allen

Betriebsarten verwendet.

Das nachstehende Diagramm gibt einen Uberblick dariiber, wie die Geschwindigkeit und die Funktion der Leistungsrampe

konfiguriert werden kénnen.

i (gl ™ <t n
Q Q Q [} Q
1] ) L g 1)
)] )] 7)) )] 7)) 1
|~ |~ I~ [ [ v StopSIQnal
P | | > P
© © © © ©
1o ! 1o ! 1! 1! 1o !
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— | | | | | | | | | |
= Lo Lo Lo . [ Power Set point
X | | | | | | | | | |
— | | | | | | | | | ll
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Leistungssollwerte > Belastungs-/Entlastungsrampen > kW-Hochfahrgeschwindigkeit

Leistungsrampe hochfahren,

2611 Geschwindigkeit 1
Leistungsrampe hochfahren,

2612 ..
Verzdégerungspunkt

2613 Leistungsrampe hochfahren,
Verzdgerung bei jedem Schritt

2614 GEN LS-Rampe

2615 Leistungsrampe hochfahren,
Stufen

2616 Leistungsrampe hochfahren,

Geschwindigkeit 2
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0,1 bis 20,0 %/s 2,0 %/s
1bis 100 % 10 %

0 bis 9900 s 10's
E\ILIJ\IS AUS

0 bis 100 1

0,1 bis 20,0 %/s 01 %/s
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Leistungsrampe 1 ist die primar verwendete Leistungsrampe. Die Leistungsrampe 1 wird nur bei frequenzabhangigem
Leistungsabfall ignoriert oder wenn die Leistungsrampe 2 mit M-Logic aktiviert ist.

Leistungsrampe 2 ist eine sekundare Leistungsrampe. Sie wird normalerweise fir die frequenzabhangige
Leistungsabsenkung verwendet, kann aber auch Uber jedes M-Logic-Ereignis aktiviert werden. Stellen Sie die
Automatische Rampenauswahl auf AUS, wenn die Leistungsrampe 2 von M-Logic aktiviert werden soll.

Leistungssollwerte > Belastungs-/Entlastungsrampen > Automatische Rampenauswahl

2624 Automatische Rampenauswahl ';LIJ\IS AUS

Rampe hochfahren

Wenn der Gs geschlossen ist, steigt der Leistungssollwert weiterhin schrittweise an (bestimmt durch die Einstellung in
Parameter 2615). Wenn der Verzégerungspunkt auf 20 %, die Verzégerungszeit auf 10 Sekunden und die Anzahl der
Lastschritte auf 3 eingestellt ist:

Das Aggregat fahrt auf 20 % hoch.
10 Sekunden warten

Rampe hochfahren auf 40 %

10 Sekunden warten

Rampe hochfahren auf 60 %

10 Sekunden warten

Noos®N S

Zum Leistungssollwert hochfahren

Leistungssollwerte > Belastungs-/Entlastungsrampen > Herunterfahren, Geschwindigkeit

2621 Leistungsrampe herunterfahren,

Geschwindigkeit 1 0/1bis 20,0 %/s 3,3 %ls

Leistungsrampe herunterfahren,

2623 Geschwindigkeit 2

0,1 bis 20,0 %/s 01 %/s

Leistungsrampe einfrieren
Die Rampe kann Uber einen M-Logic-Befehl eingefroren werden.

Befehl aktiv: Das Hoch- bzw. Herunterfahren stoppt an einem beliebigen Punkt der Leistungsrampe und dieser Sollwert wird
beibehalten, solange die Funktion aktiv ist. Wenn die Funktion wahrend des Hoch- bzw. Herunterfahrens von einem
Verzdgerungspunkt zum anderen aktiviert wird, ist die Rampe fest, bis die Funktion wieder deaktiviert wird.

6.10 P-Grad-Betrieb
6.10.1 Prinzip und Einstellung

Der P-Grad-Betrieb kann verwendet werden, wenn ein neues Aggregat zusammen mit bestehenden Aggregaten installiert
wird, die im P-Grad-Betrieb arbeiten. Dies gewahrleistet eine gleichmaBige Lastverteilung mit den vorhandenen
Aggregaten. Der P-Grad-Betrieb kann verwendet werden, wenn die Generatorfrequenz mit zunehmender Last sinken muss
(oder soll).

Der P-Grad-Betrieb kann mit einem Abfall von 0-10 % eingestellt werden. Wenn der Wert von 0 % abweicht, wird der
Prozentsatz des P-Grads zusatzlich zum Ausgang des DZR (f) oder des SPR (U) berechnet.

Der Frequenz-Droop wird als Prozentsatz der Nennfrequenz bestimmt:
* Wenn die Wirkleistung 0 % betragt, ist die Bezugsfrequenz gleich der Nennfrequenz.
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« Wenn die Wirklast 100 % betragt, ist die Referenzfrequenz 96 % der Nennfrequenz.

Der Spannungs-Droop wird als Prozentsatz der Nennspannung bestimmt:

* Wenn die Blindleistung 0 % betragt, ist die Referenzspannung gleich der Nennspannung.

* Wenn die reaktive induktive Last 100 % betragt, ist die Referenzspannung 96 % der Nennspannung.
* Wenn die kapazitive Blindlast 100 % betragt, ist die Referenzspannung 104 % der Nennspannung.

Motor > Drehzahlregelung > Drehzahl-PID Insel

2514 f-Droop 0,0 bis 10,0 % 40 %
2573 f-Droop-Relais 0,0 bis 10,0 % 4,0 %

Generator > SPR > Spannungs-PID > Insel

2644 U-Droop 0,0 bis 10,0 % 4,0 %
2693 U-Droop-Relais 0,0 bis 10,0 % 4,0 %

ANMERKUNG Im P-Grad-Betrieb sind PID-f (Frequenz) und PID-U (Spannung) aktiv.

Aktivierung der Droop-Regelung mit M-Logic-Befehlen

Uber folgende M-Logic-Befehle wird die Droop-Regelung aktiviert. Das bietet mehr Méglichkeiten, die Droop-Regelung zu
aktivieren, z.B. Digitaleingang, AOP-Taste oder Ereignis.

DZR-/SPR- Aktivieren der f-Droop- Aktiviert die Verwendung der oben genannten Parameter fur
Steuerung Regelung Frequenz-Droop.

DZR-/SPR- Aktivieren der U-Droop- Aktiviert die Verwendung der oben genannten Parameter fur
Steuerung Regelung Spannungs-Droop.

ANMERKUNG Der Befehl Analoge Lastaufteilung unterdriicken muss in M-Logic aktiviert werden, um die Steuerung zum
Ubergang von Lastverteilungs-PID auf Frequenz-PID (f) und Spannungs-PID (U) zu bewegen. Andernfalls
funktioniert die P-Grad-Funktion nicht.

Applikationskonfiguration

Bei P-Grad-Betrieb muss die Steuerung Uber eine einzige Anwendungszeichnung fir die Aggregate verfligen. Verwenden
Sie dazu die Utility-Software. Verwenden Sie eine der vorkonfigurierten Anwendungen, oder konfigurieren Sie eine
Einzelaggregat-Anwendung.

Zusatzliche Informationen
Siehe Einrichtung von Anwendungen fur die Anwendungskonfiguration.
6.10.2 U-Droop-Beispiel

Das folgende Diagramm zeigt einen Generator mit einer Einstellung fir Spannungs-Droop von 4 % und 10 % im Verhaltnis
zur Blindleistung, Q (kVAr). Wie das Beispiel zeigt, fallt die Spannung, sobald die Last zunimmt. Das Prinzip ist dasselbe mit
parallelen Aggregaten, wo die Aggregate den Droop zur Lastverteilung verwenden und die Spannung/frequenz
entsprechend abfallt.
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- 4 %droop

10 % droop

B % Q [kvar]
0 50 % 100 %

6.10.3 P-Grad-Einstellungen

Einstellung hoher P-Grad

Das folgende Diagramm zeigt, wie eine Frequenzanderung zu einer Anderung der Last fiihrt. Das Prinzip ist das gleiche wie
bei der Spannungsregelung. Die Lastanderung ist mit AP angegeben.

Freq (Hz)
A

fuoml-——————— BY __________

> P(kW)

AP

Dies kann verwendet werden, wenn der Generator mit Grundlast laufen muss.

Einstellung niedriger P-Grad

In diesem Diagramm ist die Lastanderung (AP) héher als zuvor. Das bedeutet, dass der Generator eine hdhere Varianz der
Last aufweist als mit der hoheren P-Grad-Einstellung.

Freq (Hz)

from ______x\_____ _______

B P(kW)

AP

Dies kann verwendet werden, wenn der Generator mit Spitzenlast laufen muss.

6.10.4 Korrektur isochroner Regler

Wenn das Aggregat mit einem Drehzahlregler ausgeristet ist, der nur Isochronbetrieb zulasst, kann die Droop-Einstellung
zur Kompensation der fehlenden Droop-Einstellungsmdoglichkeit am Drehzahlregler verwendet werden.
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6.11 Lastabwurf und -zuschaltung
Sie kdnnen bis zu funf Lastgruppen erstellen. Die Lastgruppe 1 hat die hdchste Prioritat.

Verdrahtung

Sie bendtigen fur jede Lastgruppe einen Digitalausgang. Konfigurieren Sie fur jeden Digitalausgang die Funktion Lastgruppe
[1 bis 5]. Die Steuerung aktiviert den Digitalausgang, wenn gentigend Leistung fiir die Lastgruppe vorhanden ist.

Start des Generators

Um die Startlast des Generators zu minimieren, konfigurieren Sie, wie viele Lastgruppen die Steuerung schaltet, bevor der
Aggregatschalter geschlossen wird (Parameter 6381).

Hinzufiigen von Last(en) bei laufendem Generator

Wenn die Last des Generators unter dem SollwertWiederzuschaltung liegt (Parameter 6384):

1. Die Steuerung startet den Timer Wiederzuschaltung (Parameter 6385).

2. Ist der Timer abgelaufen, schaltet die Steuerung den Lastgruppenausgang mit der hochsten Prioritat ein.

3. Bleibt die Last unter dem Sollwert, werden die Schritte 1 und 2 wiederholt, bis alle Lastgruppen angeschlossen sind.

Abwerfen von Lasten, wahrend der Generator lauft

Wenn die Generatorlast liber dem Sollwert Lastabwurfausiésung liegt (Parameter 6382):

1. Die Steuerung startet den Timer Schalterausiésung Lastabwurf (Parameter 6383).

2. Ist der Timer abgelaufen, schaltet die Steuerung den Lastgruppenausgang mit der niedrigsten Prioritat ab.

3. Wenn die Last Uber dem Sollwert bleibt, werden die Schritte 1 und 2 wiederholt, bis alle Lastgruppen abgeschaltet sind.

Generator ausschalten
Die Steuerung schaltet alle Lastgruppen ab, wenn sie den Generatorschalter 6ffnet.

Funktionen > Lastabwurf/Zuschaltung

6381 Lastgruppenstart 0 bis 5

6382 Sollwert flir Schalterfall 30 bis 100 % 80 %
Lastabwurf

6383 Timer fur Schalterfall Lastabwurf 1bis 100 s 5s

6384 Sollwert fur Wiederzuschaltung 30 bis 100 % 70 %
Last

6385 Timer flr Wiederzuschaltung 1bis 100 s 55
Last

6386 Lastabwurf aktivieren QILIJ\IS AUS

6.12 Funktion Leistungsreduzierung (Derating)

Die Funktion Leistungsreduzierung wird verwendet, um die maximale Ausgangsleistung und/oder Blindleistung des

Aggregats zu reduzieren. Die Funktion Leistungsreduzierung wird typischerweise verwendet, wenn Probleme mit der

Kihlung zu erwarten sind. Zum Beispiel:

1. Wenn die Umgebungstemperatur auf einen Wert ansteigt, der die Kihlerkapazitat Ubersteigt, ist es erforderlich, die
Leistung des Aggregats zu reduzieren.

2. Wenn die Temperatur im Generator zu hoch wird, muss die Blindleistung reduziert werden, um Alarme und Abstellungen
zu vermeiden.

Es kdnnen bis zu drei Derating-Kurven und zwei Blindleistungskurven zur Leistungsreduzierung des Aggregats erstellt
werden. Uber die erste Kurve wird die Aggregatleistung auf den eingestellten Grenzwert reduziert.
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Funktion Leistungsreduzierung - Eingange

gy g

Multi-Eingang 20 0-10 V DC

Multi-Eingang 21 4-20 mA
PT100

Multi-Eingang 22 RMI:

Multi-Eingang 23 Digital

M-Logic
Wassertemperatur
Oltemperatur

MK Umgebungstemperatur
Ladeluftkihlertemperatur
Kraftstofftemperatur

6.12.1 Leistungsreduzierung - Parameter (P-Derating)

Dies sind die Parameter, die die Eigenschaften der Leistungsreduzierung definieren:

Parametern .
Beschreibung
ame

Esgaggr]\%_sp Ausgangspunkt fur die Leistungsreduzierung Je nach Eingang kann die Einheit 4-20 mA oder °C (max. 200
°C) sein.
unkt

Stellen Sie die Geschwindigkeit der Leistungsreduzierung in Prozent pro Einheit ein. Das bedeutet, dass bei
Verwendung des 4-20-mA-Eingangs die Reduzierung in %/mA und bei Verwendung des Pt100/RMI-
Derating- Eingangs die Reduzierung in %/°C erfolgt.
Gefalle Der 4-20-mA-Eingang kann mit verschiedenen Minimal- und Maximalwerten konfiguriert werden. In diesem
Fall verwenden die Einstellungen ,Derating-Ausgangspunkt” und ,Derating-Gefalle" diese neuen
Einstellungen.

Die niedrigste Stufe der Leistungsreduzierung in Prozent.

Es kann eingestellt werden, ob die Charakteristik der Leistungsreduzierung proportional oder umgekehrt
proportional sein soll.

Die Aggregatleistung wird reduziert, wenn der Regelwert kleiner ist als der Sollwert (im obigen Beispiel
handelt es sich um ein mA-Regelsignal).

Proportional Inverse Proportionalitat
P P
A A
Derating-
Grenzwert  Prow Fee
Puur Pumir
P mA P mA
0 10 16 20 0 10 16 20
Start Start
increase derate

Motor > Schutzfunktionen > Leistungsreduzierung > Leistungsreduzierung [l bis 3]

Leistungsreduzierung Multi-Eingange 20 bis 23

6241, 6251 oder 6261 Eingangstyp M-Logic

Multi-Eingang 20
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MK-Temperatureingange
Ext. E/A Analog 1 bis 8

Leistungsreduzierung starten

6242, 6252 oder 6262 bei 0 bis 20000 Einheiten 16 Einheiten
6243, 6253 oder 6263 Derating-Gefalle 0,1 bis 100,0 %/Einheit 5,0 %/Einheit
6246, 6256 oder 6266 Derating-Grenzwert 0,0 bis 100,0 % 80 %

6.13 Vierter Stromeingang

Der 4. Stromwandlereingang (Klemmen 60-61) kann fiir eine dieser Funktionen verwendet werden:
« Uberstromschutzfunktionen fiir den Neutralleiter: Bringen Sie den Stromwandler an der N-Leitung des Aggregats an.

« Uberstromschutzfunktionen fiir den gefilterten Neutralleiter: Bringen Sie den Stromwandler an der N-Leitung des
Aggregats an. Die Funktion umfasst die Filterung der dritten Harmonischen des Signals.

Grundeinstellungen > Messeinstellungen > Stromwandler > 4. Stromwandler

6045 | primar E/N/LS 5 bis 9000 A 1000 A
. TA
6046 | sekundar E/N/LS 5A 1A

Auswahl 4. Stromwandlereingang
Wahlen Sie aus, woflr der Eingang des 4. Stromwandlers verwendet wird.

Grundeinstellungen > Messeinstellungen > Schutz 4. StW. > Auslodse-Selektor 4. StW.

AUS
14201 Ausloserauswahl 4. SS/EDG $ammelsch|enenstrom AUS
Stromwandler Neutralleiterstrom

ErdschluBstrom

6.14 Eingange und Ausgange
6.14.1 Digitaleingangsfunktionen

Werkseinstellung

Betrie . | Betrie

bsart bsart

MANU Blocki
eren

Angaben

Wenn der fiir die PMS (Power-Management-System)-Steuerung
PMS- konfigurierte Digitaleingang deaktiviert ist, wechselt die
Steuerung Steuerung in die Betriebsart SWBD. Dies bedeutet, dass die

automatischen PMS-Funktionen nicht mehr aktiv sind und das
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Angaben

Betrie
bsart
MANU

Betrie
bsart
Blocki

Gs Position
EIN

Gs Position
AUS

Konfigurierbar

Aggregat von der Schalttafel aus manuell gesteuert werden
muss.

Dieser Eingang meldet die Generatorschalterstellung. Die
Steuerung bendtigt diese Riickmeldung, wenn der Schalter
geschlossen ist oder ein Positionsfehleralarm auftritt.

Dieser Eingang meldet die Generatorschalterstellung. Die
Steuerung bendtigt diese Rickmeldung, wenn der Schalter
geodffnet wird oder ein Positionsfehleralarm auftritt.

Angaben

Betrie
bsart
AUTO

ELL

Betrie
bsart
MANU

Betrie
bsart
SWBD

eren

Betrie
bsart

Blocki
eren

Startfreigabe

Fernstart

Fernstopp

Anlasser
ausrucken

Leerlauf

Binares Signal
~Motor-lauft”

Oldruckalarm

Wassertemper
aturalarm

Fern-Gs EIN

Fern-Gs AUS

Dieser Eingang ist zu aktivieren, damit der Motor gestartet
werden kann. Wenn das Aggregat einmal lauft, kann der Eingang
wieder deaktiviert werden.

Der Eingang leitet die Startsequenz des Aggregats ein, wenn die
Betriebsart MANUELL oder SWBD ausgewahlt ist.

Der Eingang leitet die Stoppsequenz des Aggregats ein, wenn
die Betriebsart MANUELL oder SWBD ausgewahlt ist. Das
Aggregat wird ohne Nachlaufzeit stillgesetzt.

Die Startsequenz ist deaktiviert. Das bedeutet, dass das
Startrelais deaktiviert wird und der Anlassermotor ausruckt.

Dieser Eingang deaktiviert die Regler und lasst das Aggregat in
einer niedrigen Drehzahl laufen. Der Drehzahlregler muss fir
diese Funktion vorbereitet sein.

Dieser Eingang dient als Betriebsanzeige fur den Motor. Ist er
aktiviert, ist das Startrelais sofort deaktiviert.

Der Oldruckalarm wird aktiviert, wenn der Oldruck den Sollwert
Ubersteigt. Bei dieser Funktion wird als Unterdriickung
automatisch Status ,Motor lduft nicht”, als Alarmeingang Niedrig
und als Fehlerklasse Abstellung eingestellt.

Der Wassertemperaturalarm wird aktiviert, wenn die
Wassertemperatur den Sollwert lbersteigt. Bei dieser Funktion
wird als Unterdriickung automatisch Abstelliiberbriickung, als
Alarmeingang Niedrig und als Fehlerklasse Abstellung
eingestellt.

Die SchlieBsequenz des Generatorschalters wird eingeleitet und
der Schalter synchronisiert, wenn der Landanschlussschalter
geschlossen ist, oder schlieBt ohne Synchronisation, wenn der
Landanschlussschalter geoffnet ist.

Die Offnungssequenz des Generatorschalters wird eingeleitet.
Wenn der Landanschlussschalter geoffnet ist, wird der
Generatorschalter sofort gedffnet. Wenn der
Landanschlussschalter geschlossen ist, wird die Last des
Generators bis zur Offnungsgrenze des Schalters entlastet und
anschlieBend der Schalter gedffnet.
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Betrie Betrie

Andaben bsart bsart
9 MANU Blocki
ELL eren
GS per
Fernzugriff Manueller Start- und Synchronisierungsbefehl. P
starten und
schlieBen
GS per
lfernzugrlf'f Manuelle Entlastung, Offnen des Schalters und Stopp. P
o6ffnen und
stoppen
Ns-schlieBen Ist dieser Eingang aktiv, kann der Generatorschalter nicht ° C
unterdricken  geschlossen werden.
GETRENNTER D.er Schalter wird als get[ennt. (,,racked.out ) petrachtet,IV\{enn
Gs die Voraussetzungen erflillt sind und dieser Eingang aktiviert C
ist.
Gs-Feder Die AGC sendet erst dann ein SchlieBsignal, wenn diese
.. . [ J C
gespannt Ruckmeldung vorhanden ist.
Der Generatorschalter 6ffnet sich, und das Aggregat aktiviert die
Gs AUS und S ..
Stoppsequenz. Wenn das Aggregat gestoppt ist, ist es fur den P
BLOCKIEREN
Start gesperrt.
Wenn der Eingang aktiviert ist, kann die Steuerung den
Schwarze Ss- . . -
Generator auf einer schwarzen Sammelschiene schlieBen,
Schaltung . [ J C
. vorausgesetzt, dass Frequenz und Spannung innerhalb der
aktivieren . .
Grenzwerte in Parameter 2110 liegen.
Betriebsart = . .
MANUELL Andert die Betriebsart auf MANUELL. () P
Betriebsart - . .
AUTO Andert die Betriebsart auf AUTO. [ J P
1. Prioritat Cc
Betriebsart
Blockieren i ¢
Entlastung Ein laufendes Aggregat beginnt, die Leistung herunterzufahren. (©
Man. DZR auf In d"er Betriebsart MANUELL wird der Drehzahlreglerausgang c
erhoht.
Man. DZR ab In d?r Betriebsart MANUELL wird der Drehzahlreglerausgang c
verringert.
Man. SPR auf  In der Betriebsart MANUELL wird der SPR-Ausgang erhéht. C
Man. SPR ab In der Betriebsart MANUELL wird der SPR-Ausgang verringert.
Ricksetzen
des analogen  Rlcksetzen der analogen DZR/SPR-Ausgange Die analogen ° c
DZR- +20-mA-Steuerungsausgange werden auf 0 mA zuriickgesetzt.
Ausgangs
Ext. . Die Steuerung erlaubt einem externen System, die Frequenz des
Frequenziiber Aggregats anzupassen c
wachung ggreg P ’
EXF' Die Steuerung erlaubt einem externen System, die Leistung des
Leistungsregle C

r

Aggregats anzupassen.
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Betrie Betrie

Andaben bsart bsart
9 MANU Blocki
eren
Ext. Die Steuerung erlaubt einem externen System, die Spannun
Spannungsreg g y ! P 9 () [ ©
des Aggregats anzupassen.
elung
Externe Cos@- Die Steuerung erlaubt einem externen System, den Cosg des ° ° C
Regelung Aggregats anzupassen.
Ext. Var- Die Steuerung erlaubt einem externen System, die Blindleistung ° ° C
Regelung des Aggregats anzupassen.

Wenn Sie den Eingang fur die Zugriffssperre aktivieren, werden
Zugriffssperre die Steuertasten des Displays deaktiviert. Es ist nur moglich, () [ () [ J C
Messungen, Alarme und das Protokoll einzusehen.

Quittierung Quittiert alle aktivierten Alarme, und die Alarm-LED auf dem

Fernalarm Display hort auf zu blinken. o ® ® o ¢
Dieser Eingang deaktiviert alle Schutzvorrichtungen, mit
Ausnahme des Uberdrehzahlschutzes, des Nothalteingangs, des
schnellen Uberstromschutzes und des MK-
Uberdrehzahlschutzes. In der Stoppsequenz nach Aktivierung
Abstelliiberbrii dieses Eingangs wird ein spezieller Nachlaufzeits-Timer
ckung verwendet. ® [ () C
Aktive Alarme fir deaktivierte Schutzvorrichtungen werden in
der Alarmliste und im Protokoll angezeigt, die Fehlerklasse
jedoch bleibt unterdriickt.
Der Eingang aktiviert den Anlasser ohne das Aggregat zu
. starten. Wenn die Batterie schwach ist, fuhrt der Test dazu, dass
Batterietest . . - . - . o P
die Batteriespannung starker als zulassig abfallt, und ein Alarm
wird ausgelost.
Dieser Eingang ist Teil der Leerlauffunktion. Das Aggregat
startet, wenn der Eingang hoch ist. Ist der Eingang aktiv, startet
Temperaturste das Aggregat mit Nenn- oder Leerlaufdrehzahl, abhéngig vom ° ° c
uerung Leerlaufdrehzahleingang. Ist der Eingang deaktiviert, wechselt
das Aggregat in den Leerlaufmodus (Leerlaufdrehzahl = EIN)
oder stoppt (Leerlaufdrehzahl = AUS).
SDU=Status in - ;115 der Abstelleinheit (SDU). ° ° ° ° C
Ordnung
SDU-Warnung Warnstatus der Abstelleinheit (SDU). ([ o ( o C
SDU-
Kommunikatio () [ () ([ J C
nsfehler
Beginnt den gesicherten Betrieb. Im gesicherten Betrieb wird
Gesicherter dem System ein zusatzlicher Generator hinzugefligt, was ° ° ° p
Betrieb EIN bedeutet, dass im Vergleich zum tatsachlichen Strombedarf ein
Generator zu viel in Betrieb ist.
Beendet den gesicherten Betrieb. Im gesicherten Betrieb wird
Gesicherter dem System ein zusatzlicher Generator hinzugefiigt, was ° ° ° p
Betrieb AUS bedeutet, dass im Vergleich zum tatsachlichen Strombedarf ein
Generator zu viel in Betrieb ist.
Sichere
Regeneration  Siehe iE 150 AGC 150 Motorkommunikation fiir Details. () [ C
ermdglichen
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Angaben

Betrie
bsart
MANU
ELL

Betrie
bsart

Blocki
eren

Starttastenakti

Dieser Eingang wird verwendet, um ein Dricken der Starttaste

vierungssimul . ([ P
. Zu simulieren.
ation
t tastenak . . . . .
S. gpp as e. @ Dieser Eingang wird verwendet, um ein Drucken der Stopptaste
tivierungssimu L ([ J P
. zu simulieren.
lation
Aktivierungssi Dieser Eingang wird verwendet, um ein Driicken der Taste zu
mulation GS-  simulieren, die ein SchlieBen des Schalters (Generator) bewirkt. ® P
SchlieBtaste
Aktivierungssi . . . . .
. Dieser Eingang wird verwendet, um ein Drlicken der Taste zu
mulation GS- . . LT . ([ P
. simulieren, die ein Offnen des Schalters (Generator) bewirkt.
Offnungstaste
Tastendruck
,Betriebsart Dieser Eingang wird verwendet, um eine Betatigung der Taste ° p
AUTO" fur die Betriebsart AUTO zu simulieren.
simulieren
mﬁszi: ssi Dieser Eingang wird verwendet, um ein Driicken der Taste fir ° p
. 9 die Betriebsart MANUELL zu simulieren.
mulation
Aktivierungssi
mulation Dieser Eingang wird verwendet, um ein Driicken der Alarmtaste ° p

Alarmlistentast
e

ANMERKUNG
ANMERKUNG

Zu simulieren.

* C = Dauer, P = Impuls

Siehe iE 150 AGC 150 Motorkommunikation fur Digitaleingange fur bestimmte Motorprotokolle.

6.14.2 Differenzialmessung

Sie kdnnen eine Vielzahl von Messungen in den sechs Differentialmessfunktionen verwenden. In der folgenden Tabelle sind

einige der Messungen aufgefiihrt. Die vollstandige Liste finden Sie in der Utility Software.

Multi-Eingang [20 bis 23]

MK Oldruck (SPN 100)

Standardeinstellung.

Der MK-Oldruck.

Der vom Multi-Eingang gemessene Wert. Multi-Eingang 20 ist die

MK KihImitteltemperatur (SPN 110)
MK Oltemperatur (SPN 175)

Die MK-KuhImitteltemperatur.
Die MK-Oltemperatur.

MK Umgebungstemperatur (SPN 171) Die MK-Umgebungstemperatur.
MK LadeluftkUhlertemperatur (SPN 52) Die MK-Ladeluftklhlertemperatur.
MK Kraftstofftemperatur (SPN 174) Die MK-Kraftstofftemperatur.
MK Kraftstoffvorlaufdruck (SPN 5579) Der MK-Kraftstoffvorlaufdruck
MK Luftfilter 1 Differenzialdruck (SPN 107) Der MK-Luftfilter 1 Differenzialdruck
MK Luftfilter 2 Differenzialdruck (SPN 2809) Der MK-Luftfilter 2 Differenzialdruck.

MK Druck der Kraftstoffversorgungspumpe (SPN 1381) Der MK-Druck der Kraftstoffversorgungspumpe

MK Kraftstofffilter-Differenzialdruck SS (SPN 1382) Der MK-Kraftstofffilter-Differenzialdruck, SS.
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MK Offilter-Differenzialdruck (SPN 99)

MK T. Abgas links (SPN 2434)

MK T. Abgas rechts (SPN 2433)

MK Kraftstofffilter-Differenzialdruck (SPN 95)
MK T. Wicklung Maximalwert

MK T. Wicklung Minimalwert

MK T. Wicklung [1 bis 3]

MK DEF Stufe (SPN 1761)

MK DEF Temp (SPN 3031)

DEIF DVC 550 PT100_[1 bis 5]
MK Geschwindigkeit (SPN 190)

Impulsaufnehmer-Geschwindigkeit

Designer's handbook 4189341448-A DE

Der MK-Olfilter-Differenzialdruck.

Die MK- Abgastemperatur links

Die MK-Abgastemperatur rechts

Der MK-Kraftstofffilter-Differenzialdruck
Die MK-Wicklung, héchste Temperatur.
Die MK-Wicklung, niedrigste Temperatur.
Die MK-Wicklungstemperatur.

Die MK DEF-Stufe.

Die MK-DEF-Temperatur.

Die vom Pt100-Thermoelement im DVC 550 gemessene
Temperatur.

Die MK-Motordrehzahl.

Die Motordrehzahl wird von dem an die Steuerung angebrachten
Impulsaufnehmer gemessen.
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7. Landanschlussfunktionen

71

Display-Layout

1
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Leistung

Anzeigebildschir
m

Navigationstasten

@ Eingabetaste

e Zurlck-Taste

@ Taste

,Betriebsart
AUTO"

@ Taste ,Hupe

stummschalten”

9 Taste

»Schnellzugriffsm
enu”

@ Taste

.Betriebsart
Manuell”

Grin: Die Stromversorgung der Steuerung ist eingeschaltet.
AUS: Die Stromversorgung der Steuerung ist ausgeschaltet.

Auflosung: 240 x 128 px.
Sichtbereich: 88,50 x 51,40 mm.
Sechs Zeilen mit je 25 Zeichen.

Bewegen Sie den Auswahlzeiger auf dem Bildschirm nach oben, unten, links und rechts.
Bestatigt die Auswahl
Kehren Sie zur vorherigen Seite zurlick.

Die Steuerung verbindet und trennt den Landanschluss automatisch. Es sind keine
Bedienhandlungen erforderlich. Die Steuerungen verwenden die Power Management-
Konfiguration zur automatischen Auswahl des Power Management-Vorgangs.

Schaltet eine Alarmhupe aus (falls konfiguriert) und geht in das Alarmmend.

Zugriff auf die allgemeinen Verknipfungen, das Jump-Mend, die Betriebsartenwahl, den Test
und den Lampentest.

Der Bediener oder ein externes Signal kann den Landanschluss verbinden oder trennen. Die
Landanschlusssteuerung kann den Landanschluss nicht automatisch verbinden oder trennen.
Die Steuerung synchronisiert sich automatisch vor dem SchlieBen eines Schalters und entlastet
sich automatisch vor dem Offnen eines Schalters.
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Griin: Die Spannung und die Frequenz sind in Ordnung. Die Steuerung kann den
Leistungsschalter synchronisieren und schlieBen.
Rot: Fehler des Landanschlusses.

9 Symbol fir
Landanschluss
Grun: Schalter ist geschlossen.
10  Schaltersymbole  Grun (blinkend): Synchronisation oder Entlastung.
Rot: Schalterfehler.

1 . Schalter Driicken, um den Schalter zu 6ffnen.
offnen

12 . Schalter Driicken, um den Schalter zu schlieBen.
schlieBen

AUS: Power Management-Anwendung.
13  Lastsymbol Grun: Die Versorgungsspannung und -frequenz sind in Ordnung.
Rot: Versorgungsspannung/Frequenzausfall.

7.2 Landanschlussalarme

7.21 Fehlerklassen

()

Blockieren (]
Warnung (] ()
Trip SCB () () [ J

Die Fehlerklassen haben unterschiedliche Auswirkungen auf das System. Wenn ein Schalter in gedffneter Stellung ist,
haben die Alarme folgende Auswirkungen:

Fehlerklasse/Aktion Sequenz , LSS blockieren”

Blockieren
Warnung

Trip SCB ()

7.2.2 Unterdriickungsfunktionen

N T

Unterdriickung 1

Unterdriickung 2 M-Logic-Ausgange: Bedingungen werden in M-Logic programmiert.
Unterdriickung 3

LSS schlieBen Der Landanschlussschalter wird geschlossen.

LSS offnen Der Landanschlussschalter wird gedffnet.
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7.3 Landanschlussschalter

7.31 Schaltereinstellungen

Synchronisation > Dynamische Synchronisation

2026 Synchronisationszeit LSS 40 bis 300 ms 50 ms

Schalter > Landanschluss > Schalterkonfiguration

7082 LSS-SchlieBverzogerung 0,0 bis 30,0 s 05s
7085 LSS-Spannzeit 0,0 bis 30,0 s 0,0s

7.3.2 Schaltersequenzen

Sollwerte fiir LSS-Steuerung

LSS-

7082 SchlieBverzégerung Die Zeit zwischen ,GS AUS" und ,LSS EIN“, wenn die Ricksynchronisation

abgeschaltet ist.

Aktiviert die Synchronisation vom Landanschluss zum Generator.
Mit Riicksynchronisation: Wenn die Taste GS oder LSS aktiviert wird, beginnt die

. . .. Steuerung mit der Synchronisation, wenn Generator- oder Netzspannung vorhanden
Rucksynchronisatio

7083 ist. Der GS kann direkt schlieBen, wenn der LSS gedffnet ist, und der LSS kann direkt
schlieBen, wenn der GS gedffnet ist.
Ohne Riicksynchronisation: Der GS kann nur dann geschlossen werden, wenn der
LSS geoffnet ist. Der LSS kann nur geschlossen werden, wenn der GS geo6ffnet ist.
7084 Synchronisation Aktiviert die Synchronisation vom Generator zum Landanschluss.
zum Landanschluss
7085 LSS-Spannzeit Nach dem Offnen des Schalters wird die Sequenz ,LSS EIN" nicht vor Ablauf dieser

Verzdgerung eingeleitet.

Wenn kein LSS in der Anwendungszeichnung vorhanden ist (siehe Anwendungskonfiguration in der Utility Software),
werden die Relais zum Offnen/SchlieBen und die Eingange fiir Riickmeldungen, die normalerweise fiir die LSS-Steuerung/
Uberwachung verwendet werden, konfigurierbar.

ANMERKUNG Sie kénnen die folgenden Messungen in den sechs Funktionen fur Differenzialmessung verwenden.

Schalter > Landanschluss > Schalterkonfiguration

7082 LSS-SchlieBverzdgerung 0,0 bis 30,0 s 0,5s
7085 LSS-Spannzeit 0,0 bis 30,0 s 0,0s
LSS wird geodffnet

Wenn die Steuerung wihrend eines Landanschlussausfalls betrieben wird, muss die Offnungsfunktion des
Landanschlussschalters ausgewahlt werden. Dies kann hilfreich sein, wenn der LSS nur mit Spannung am Landanschluss
oder an der Sammelschiene betrieben werden kann.
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Landanschluss > Landanschlussfunktionen > Landanschluss-Timer

7061 U Landanschlussausfall 0,5 bis 990,0 s 50s
7062 IL_Jandanscthss OK Verzdgerung 2 bis 9900 s 60 s
7071 f Landanschlussausfall 0,5 bis 990,0 s 50s
2072 Landanschluss OK Verzégerung 2 bis 9900 s 60 s

f

Landanschluss > Spannungs- und Frequenzgrenzen > Spannungseinstellungen

7066 Spannungsasymmetrie 2 bis 100 % 100 %

Die Spannungsasymmetrie muss unterhalb des Asymmetriesollwerts liegen, damit die Steuerung die Spannung als korrekt
behandeln kann. Je niedriger der Sollwert ist, desto geringer ist die Spannungsasymmetrie, die akzeptiert wird, bevor ein
Landanschlussversorgungsfehler auftritt.

Schalter > Landanschluss > Schalterkonfiguration

7082 LSS-SchlieBverzogerung 0,0 bis 30,0 s 0,5s
7085 LSS-Spannzeit* 0,0 bis 30,0 s 0,0s

ANMERKUNG * Der Ladezeit-Timer ist nur aktiv, wenn die Rucksynchronisation deaktiviert ist.
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Beispiel 1: Landanschlussausfallbehandlung (Motor starten und LSS 6ffnen)

Shae connection OK AI

SCBC
<+—>
SCB ON
GB ON
Genset std sequele |_|
> <l
Genset top sequene
Genset running
Genset f/U OK
Shae failue Shae OK
detected
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Beispiel 2: Landanschlussausfallbehandlung (Motor starten)

Shore connection OKAI

SCB ON
tSCBC
—p
GB ON
t
GBS
Genset start sequence |_|
tFD
—p
Genset stop sequence |
t
FOD
Genset running
Genset f/lU OK
IR
Shore failure Shore connection OK
detected

Schaltbedingungen
Die Schaltersequenzen hangen von den Schalterpositionen und den Frequenz-/Spannungsmessungen ab.

Frequenz/Spannung des Landanschlusses OK

LSS EIN, direkt schlieBen GS offen

Frequenz/Spannung des Landanschlusses OK
LSS EIN, synchronisiert GS geschlossen
Keine Generatorfehlermeldungen

LSS AUS, direkt 6ffnen Alarme mit Fehlerklassen: Abstellung oder Ausldsung von LSS-Alarmen

LSS AUS, entlasten Alarme mit Fehlerklasse: Auslésung und Stopp
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7.3.3 Flussdiagramme

Flussdiagramm LSS-Offnungssequenz

SCB open
command

Y

Open
conditions
OK No

Yes

Bl

4

Deload
shore -
connection

Breaker open

set point No

Open SCB

SCB opened

SCB opened
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Flussdiagramm LSS-SchlieBsequenz
SCB close
command

Shore
connection
V&Hz O

Info message

Yes

Y

Close
conditions >——»

OK No

Yes
Y

Sync with

shore
connection .

Sync timer

expired

Synchronised

Close SCB

SCB closed

SCB closed

7.3.4 Schalterfehler

Schalter > Landanschlussschalter > Schalteriiberwachung > LSS-Offnungsfehler

Timer 1,0 bis 10,0 s

Ausgang A Klemmen und M-Logic
2200 Ausgang B Klemmen und M-Logic

Aktivieren EIN

Fehlerklasse Fehlerklassen
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20s

Nicht belegt
Nicht belegt
EIN

Warnung
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Schalter > Landanschlussschalter > Schalteriiberwachung > LSS-SchlieBfehler

Timer 1,0 bis 5,0 s 20s
Ausgang A Klemmen und M-Logic Nicht belegt
2210 Ausgang B Klemmen und M-Logic Nicht belegt
Aktivieren EIN EIN
Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung

Schalter > Landanschlussschalter > Schalteriberwachung > LSS-Positionsfehler

Timer 1,0 bis 5,0 s 10s
Ausgang A Klemmen und M-Logic Nicht belegt
2220 Ausgang B Klemmen und M-Logic Nicht belegt
Aktivieren EIN EIN
Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung

7.4  Eingangs- und Ausgangsfunktionen
7.41 Digitaleingangsfunktionen

Werkseinstellung

Betriebsar R D
Betriebsar Betriebsar t

Angaben t .
t AUTO MANUELL t SWBD Blockiere

Diese Eingangsfunktion ermdglicht es der PMS-

PMS- Logik, den Landanschluss und den Lasttransfer
. . [ [ J (] [ ©
Steuerung automatisch zu verwalten, wenn das digitale
Eingangssignal aktiv ist.
Dieser Eingang meldet die
I Generatorschalterstellung. Die Steuerung
Eﬁ\? Position bendtigt diese Riickmeldung, wenn der Schalter (] [ () { C
geschlossen ist oder ein Positionsfehleralarm
auftritt.
Dieser Eingang meldet die
LSS-Position Gen?rator§chalt§.rstelIung. Die Steuerung
bendotigt diese Ruickmeldung, wenn der Schalter o [ J ( J o ©
AUS . . . o
geoffnet wird oder ein Positionsfehleralarm
auftritt.

Konfigurierbar

Betriebsa SE5 B
Betriebsa Betriebsa rt

Angaben rt .
rt AUTO MANUELL rt SWBD | Blockiere

Die SchlieBsequenz des
Remote LSS  Landanschlussschalters wird eingeleitet und
EIN der Schalter synchronisiert sich, wenn der
Generatorschalter geschlossen ist, oder
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Betriebsa Betriebsa
Betriebsa Betriebsa rt

Angaben rt .
rt AUTO MANUELL rt SWBD | Blockiere

schlieBt sich ohne Synchronisation, wenn der
Generatorschalter offen ist.

Die Offnungssequenz des
Landanschlussschalters wird ausgeldst und () P
der Schalter 6ffnet sofort.

Remote LSS
AUS

SchlieBen des Ist dieser Eingang aktiv, kann der
LSS Landanschlussschalter nicht geschlossen ([ J o ( J €
unterdriicken  werden.

Der Schalter wird als getrennt (,racked out”)
LSS getrennt  betrachtet, wenn die Voraussetzungen erfillt o o C
sind und dieser Eingang aktiviert ist.

LSS-Feder Erst wenn diese Rickmeldung vorhanden ist,
. . L [ J o (] C
gespannt sendet die Steuerung ein SchlieBsignal.
Ext. LSS Wahlen Sie die Klemme, die fiir Ext. benutzt
offnen wird. LSS offen. i o ® i c

Aktivieren Sie diese Option, um die Funktionen

Schaltereinschaltung und

Schaltersynchronisation in zwei verschiedene

Externes . . R .

Svnchronisier Relais aufzuteilen. Die Einschaltfunktion des ° ° ° c
Zrét Leistungsschalters verbleibt auf den fir die

9 Leistungsschaltersteuerung vorgesehenen

Relais. Die Synchronisationsfunktion wird auf

ein konfigurierbares Relais verlagert.

Betriebsart

MANUELL Andert die Betriebsart auf MANUELL. [ J ([ J P
Betriebsart - . .
AUTO Andert die Betriebsart auf AUTO. o ( J P
Auslosen +
Betriebsart Andert die Betriebsart auf BLOCKIEREN. [ { (] P
.Blockieren"
Wenn Sie den Eingang fir die Zugriffssperre
Zuariffssperre aktivieren, werden die Steuertasten des
9 P Displays deaktiviert. Es kbnnen nur ([ J () ([ ( J C
Messwerte, Alarme und Protokolle eingesehen
werden.
Quittierung Alle anstehenden Alarme werden quittiert, die ° ° ° ° C
Fernalarm Alarm-LED auf dem Display erlischt.
Tfétsendruck Dieser Eingang wird verwendet, um eine
S " Betatigung der Taste zum SchlieBen des () P
schlieBen -
C Schalters (Landanschluss) zu simulieren.
simulieren

Tastendruck  Dieser Eingang wird verwendet, um eine

,LSS 6ffnen”  Betatigung der Taste zum Offnen des o P

simulieren Schalters (Landanschluss) zu simulieren.

T;Z::Zgrsl;i: Diefgr Eingang wird veirwetndet, ym eine

:'AUTO“ Betatigung der Taste fur die Betriebsart AUTO () P
. . Zu simulieren.

simulieren
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Betriebsa

Betriebsa

FrEen Betriebsa " Betriebsa
rt AUTO MANUELL rt SWBD | Blockiere
MANUELL- Dieser Eingang wird verwendet, um ein
Aktivierungssi Driicken der Taste fiir die Betriebsart { P
mulation MANUELL zu simulieren.

Aktivierungssi

mulation Dieser Eingang wird verwendet, um ein ° p
Alarmlistentas Drlicken der Alarmtaste zu simulieren.
te

ANMERKUNG * C = Dauer, P = Impuls

7.4.2 Differenzialmessung
Sie kdnnen die folgenden Messungen in den sechs Funktionen fur Differenzialmessung verwenden.

Der vom Multi-Eingang gemessene Wert. Multi-Eingang 20

HRHEgEng) (20 5 26) ist die Standardeinstellung.

7.5 Power Management
7.51 Anlagenbetriebsart

Damit das Power Management an Landanschlusssteuerungen funktioniert, muss sich die Steuerung in der Betriebsart AUTO
befinden.

Grundeinstellungen > Anwendungstyp > Anlagentyp > Anlagenbetriebsart

LS-Versorgung

6070 Anlagenbetriebsart GEN-Versorgung

LS-Versorgung
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8. Kuppelschalter-Funktionen

8.1 Display-Layout

Grin: Die Stromversorgung der Steuerung ist eingeschaltet.
AUS: Die Stromversorgung der Steuerung ist ausgeschaltet.

1 Leistung

Anzelgebildschir Auflosung: 240 x 128 px.

2 m Sichtbereich: 88,50 x 51,40 mm.
Sechs Zeilen mit je 25 Zeichen.
3 Navigationstasten Bewegen Sie den Auswabhlzeiger auf dem Bildschirm nach oben, unten, links und rechts.

@ Eingabetaste Bestatigt die Auswahl

4 e Zuriick-Taste Kehren Sie zur vorherigen Seite zurtick.

@ Taste Die Steuerung verbindet und trennt die Sammelschiene automatisch. Es sind keine
5 Bedienhandlungen erforderlich. Die Steuerungen verwenden die Power Management-

ZBUe_l’Eg?bsart Konfiguration zur automatischen Auswahl des Power Management-Vorgangs.

6 @ Taste ,Hupe Schaltet eine Alarmhupe aus (falls konfiguriert) und geht in das Alarmmenti.
stummschalten”

9 Taste

»Schnellzugriffsm
enu”

Zugriff auf die allgemeinen Verknipfungen, das Jump-Menl und den Lampentest.
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@ Der Bediener oder ein externes Signal kann die Sammelschiene verbinden oder trennen. Die

8 Taste Sks-Steuerung kann die Sammelschiene nicht automatisch verbinden oder trennen. Die
.Betriebsart Steuerung synchronisiert sich automatisch vor dem SchlieBen eines Schalters und entlastet sich
Manuell” automatisch vor dem Offnen eines Schalters.

Grin: Schalter ist geschlossen.
9  Schaltersymbole Griin (blinkend): Synchronisation oder Entlastung.
Rot: Schalterfehler.

10 . Schalter Driicken, um den Schalter zu 6ffnen.
offnen

1 . Schalter Driicken, um den Schalter zu schlieBen.
schlieBen

8.2 Sks-Alarme

8.21 Fehlerklassen

Sks-Auslosung

Fehlerklasse/Aktion Alarmanzeige (Sammelschienenkup
pelschalter)

Blockieren [ ()
Warnung o o

Sks-Auslésung
(Sammelschienenkuppelschalter)

Wenn der Sks offen ist, haben die Alarme folgende Auswirkungen:

Fehlerklasse/Aktion Sks-Sequenz blockieren

Blockieren
Warnung

Sks-Auslosung (Sammelschienenkuppelschalter) ()

8.2.2 Unterdrickungsfunktionen

Fuion——anmerngen

Unterdrtickung 1
Unterdriickung 2 M-Logic-Ausgange: Bedingungen werden in M-Logic programmiert.

Unterdriickung 3

Sks EIN Sammelschienen-Kuppelschalter ist geschlossen

Sks AUS Sks ist offen

BA-Spannung > 30 % Die Spannung der Sammelschiene A liegt Gber 30 % des Nennwertes.
BA-Spannung < 30 % Die Spannung der Sammelschiene A liegt unter 30 % des Nennwertes.
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8.3 Eingange und Ausgange

8.3.1 Digitaleingangsfunktionen

Werkseinstellung

Andaben Betriebsart | Betriebsart | Betriebsart Tvp*
9 MANUELL | SWBD | Blockieren yp

PMS-
Steuerung

Generatorverso
rgung aktiv

Landanschlussv
ersorgung aktiv

SKS-Position
EIN

SKS-Position
AUS

Konfigurierbar

Die Eingangsfunktion ermdglicht es dem PMS, den
Sammelschienenkuppelschalter automatisch zu
steuern, um eine sichere Lastverteilung zwischen
den maritimen Sammelschienenabschnitten zu
gewahrleisten.

Die Eingangsfunktion zeigt an, dass der
Generatorschalter geschlossen ist und der
Generator Strom an die Sammelschiene liefert.

Die Eingangsfunktion zeigt an, dass der
Landanschlussschalter geschlossen ist und die
Landanschlussversorgung die Sammelschiene
speist.

Dieser Eingang meldet die
Generatorschalterstellung. Die Steuerung benétigt
diese Rickmeldung, wenn der Schalter
geschlossen ist oder ein Positionsfehleralarm
auftritt.

Dieser Eingang meldet die
Generatorschalterstellung. Die Steuerung benétigt
diese Rickmeldung, wenn der Schalter ge6ffnet
wird oder ein Positionsfehleralarm auftritt.

Angaben Betriebsart | Betriebsart | Betriebsart Tvp*
g MANUELL | SWBD | Blockieren yp

Fern-Sks ein

Fern-Sks ein

Sks schlieBen
unterdriicken

Getrennter Sks

Sks Feder
gespannt

Betriebsart
MANUELL

Betriebsart
BLOCKIEREN

Zugriffssperre

Die Sks-EIN-Sequenz wird eingeleitet und der
Schalter synchronisiert sich, wenn die Sks
geschlossen ist, oder schlieBt sich ohne
Synchronisierung, wenn der Sks gedffnet ist.

Die Sks-AUS-Sequenz der Sammelschiene wird
eingeleitet und der Schalter 6ffnet sofort.

Ist dieser Eingang aktiv, kann der Sks nicht
geschlossen werden.

Der Schalter wird als getrennt (,racked out")
betrachtet, wenn die Voraussetzungen erflillt sind
und dieser Eingang aktiviert ist.

Die Steuerung sendet erst dann ein SchlieBsignal,
wenn diese Ruckmeldung vorhanden ist.

Andert die Betriebsart auf MANUELL.

Andert die Betriebsart auf BLOCKIEREN.

Wenn Sie den Eingang fir die Zugriffssperre
aktivieren, werden die Steuertasten des Displays
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Ancaben Betriebsart | Betriebsart | Betriebsart Tvp*
9 MANUELL | SWBD | Blockieren yp

deaktiviert. Es konnen nur Messwerte, Alarme und
Protokolle eingesehen werden.

Quittierung Alle anstehenden Alarme werden quittiert, die
Fernalarm Alarm-LED auf dem Display erlischt.

ANMERKUNG * C = Dauer, P = Impuls

8.3.2 Differenzialmessung

Sie kdnnen die folgenden Messungen in den sechs Funktionen fur Differenzialmessung verwenden.

Der vom Multi-Eingang gemessene Wert. Multi-Eingang 20

HRHEgEmg) (20 5 2E) ist die Standardeinstellung.

8.4 Sks Power-Management
8.4.1 Statische und dynamische Sektionen

Die Power Management-Anwendung kann mit Hilfe von Sammelschienenkuppelschaltern (Sks) in Sektionen unterteilt
werden. Wenn ein Sks offen ist, kdnnen die beiden Sektionen fast als getrennte Anwendungen betrachtet werden.

Der Sks kann mit einer Sks-Steuerung gelenkt werden. Wenn nur der Status erforderlich ist, kann die Riickmeldung mit
einer anderen Steuerung im System verdrahtet werden.

Unterschied zwischen einer statischen und einer dynamischen Sektion

o A\ N /R
; = : 1. | 5
N=m : | [ !

Static section Dynamic section

Statische Sektion: Dieser Teil der Anwendung kann nicht weiter durch Sks geteilt werden. Wenn die Anwendung keine Sks
enthalt, ist die gesamte Anwendung eine statische Sektion.

Dynamische Sektion: Eine dynamische Sektion besteht aus mindestens zwei statischen Sektionen. Eine dynamische
Sektion wird immer einen geschlossenen Sks enthalten, da dieser eine dynamische Sektion definiert.
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8.4.2 Fehlerklassen fiir die Sks-Steuerung

Die Fehlerklassen fur die Sks-Steuerung sind:

« BLOCKIEREN: Ein offener Sks kann nicht geschlossen werden.
¢ Achtung!

e Sks-Auslésung: Sammelschienen-Kuppelschalter ist offen.

8.4.3 Handhabung von Einstellungen fiir Abschnitte

Bei Anwendungen mit Sammelschienenkuppelschaltern kdnnen die Abschnitte unterschiedliche Einstellungen fur das
Power Management haben. Die Power Management-Einstellungen fir die Abschnitte bedirfen daher besonderer
Aufmerksamkeit.

Allgemeine Einstellungen

Gemeinsame Einstellungen beziehen sich auf die Power Management-Einstellungen, die fiir alle Steuerungen in einem
Abschnitt gleich sein miissen. Dazu gehoren die Einstellungen flr den lastabhangigen Start/Stopp und die
Anlagenbetriebsart der Landanschlusssteuerung.

Prinzipien
Die Handhabung der Abschnittseinstellungen folgt diesen Grundsatzen:

« In einem statischen Abschnitt werden bei jeder Anderung der gemeinsamen Einstellungen automatisch die
gemeinsamen Einstellungen in allen Steuerungen des Abschnitts gedndert und gespeichert.

* Wenn sich ein Sks schlieBt und ein dynamischer Abschnitt gebildet wird, sorgt das Power Management dafur, dass alle
Steuerungen die gleichen gemeinsamen Einstellungen haben (siehe unten). Der Benutzer kann auch Parameter andern,
um Anderungen an den allgemeinen Einstellungen vorzunehmen. Diese gemeinsamen Einstellungen werden jedoch
nicht gespeichert.

* Wenn ein Sks gedffnet und ein statischer Abschnitt gebildet wird, kehren alle Steuerungen im statischen Abschnitt zu
ihren gespeicherten gemeinsamen Einstellungen zurtck.

Dynamische Sektionen
Das Power Management-System sorgt dafiir, dass alle Steuerungen die gleichen gemeinsamen Einstellungen haben.

Wenn der Sks geschlossen wird, verwendet das Power Management-System die Anwendungsinformationen in einer
gewichteten Berechnung, um zu entscheiden, welche Einstellungen des Abschnitts zu verwenden sind. Wenn die
Abschnitte das gleiche Gewicht haben, erben die Einstellungen fiir das Power Management im rechten
Sammelschienenabschnitt (BB) die Werte des linken Abschnitts (BA).

Die gespeicherten gemeinsamen Einstellungen werden nicht automatisch aktualisiert, wenn es Anderungen im
dynamischen Bereich gibt. Die geanderten Einstellungen des dynamischen Bereichs gehen beim Offnen des Sks verloren,
da jede Steuerung zu ihren gespeicherten gemeinsamen Einstellungen zurlickkehrt.

8.4.4 Stromversorgung der Schalter
Die Spannungsversorgung des Kuppelschalters muss in der Anwendungskonfiguration angegeben werden.

DC-Schalter

Ein Gleichstrom (DC)-Schalter wird von der Stromversorgung der Schalttafel gespeist. Vdc-Schalter auswahlen. Er kann
auch bei einem Stromausfall funktionieren.

AC-Schalter

Ein Wechselstrom (AC)-Schalter wird von der Sammelschiene gespeist. Vac-Schalter auswahlen. Bei einem Stromausfall
auf beiden Sammelschienen kann er nicht ausgelost werden. Der Schalter kann ausgeldst werden, wenn eine der beiden
Sammelschienen unter Spannung steht.

Wenn ein Stromausfall auf beiden Sammelschienen auftritt und der Bediener versucht, den Sks zu schlieBen, startet das
Power Management-System ein Aggregat.
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8.4.5 Anlagenbetriebsart

Bei einer Sammelschienenkuppelschaltersteuerung legt die Anlagenbetriebsart fest, wann eine Landanschlusssteuerung

Hilfe anfordern kann.
e LS-Versorgung
* Gen-Versorgung

8.4.6 Extern gesteuerter Sks

Die Anwendung kann extern gesteuerte Sks umfassen. Diesen SKS wird in der Anwendungskonfiguration eine ID-Nummer
zugewiesen. Insgesamt kdnnen nur 2 SKS (SKS-Steuerungen und extern gesteuert) in der Anwendung vorhanden sein.

Die Schalterriickmeldungen fiir jeden extern gesteuerten Sks missen mit einer Steuerung im Power Management

verbunden werden. Die Riickmeldungen werden mit M-Logic konfiguriert.

Beispiel fiir extern gesteuerte Sks-Riickmeldungen

Logic 1 |D\ 112 is externally controlled BTE 33 open feedback |
NOT Operator
Event A |:| |Dig. Input Mo112: Inputs b4 | Delay (sec.) ‘ 4 |[4|0 413 |
OR
Event B 0 |Nut used X | Output ‘BTB 33 open feedback: BTB Cmd | % |
OR
Event C O |Nutused x | Enable this rule [ ]
Logic 2 Dl 113 is externally controlled BTB 33 closed feedback |
NOT Operator
EventA |:| |Dig. Input Mo113: Inputs b 4 | Delay (zec.} ‘ 440 L3 |
OR
EventB 0 |Nut used x | Output ‘BTB 33 closed fesdback: BTB Cmd | 3¢ |
OR
Event C O |Nut used X | Enable this rule [ ]

Das Power Management System iiberwacht die extern gesteuerten Sks-Riickmeldungen und reagiert auf Anderungen der
Schalterstellung. Wenn beispielsweise der Sks gedffnet wird, erkennt das Power Management, dass neue

Sammelschienenabschnitte vorhanden sind.
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9. AC-Schutzfunktionen

9.1  Uber Schutzfunktionen
9.11 Schutzfunktionen im Allgemeinen
Alle Schutzsollwerte sind ein Prozentsatz der Nennwerte.

Fur die meisten Schutzfunktionen wird ein Sollwert und eine Zeitverzogerung gewahlt. Der Ausgang ist aktiviert, sobald der
Timer ausgelaufen ist. Die Betriebszeit ist die eingestellte Verzogerung + die Reaktionszeit

Bei der Einrichtung der Steuerung sind z.B. die Messklasse der Steuerung und ein ausreichender Sicherheitsabstand zu

berucksichtigen:

« Ein Energieerzeugungssystem darf nicht wieder an ein Netz angeschlossen werden, wenn die Spannung 85 % von
Unenn £0 % oder > 110 % 0 % betragt. Um die Wiederverbindung innerhalb dieses Intervalls zu gewahrleisten, muss
die Toleranz/Genauigkeit der Steuerung bertcksichtigt werden. Wenn die Wiedereinschalttoleranz +0 % betragt, stellen
Sie die Sollwerte einer Steuerung 1-2 % hoher/niedriger als den tatsachlichen Sollwert ein.

Allgemeine Parameterbereiche fiir Schutzfunktionen

Ausgang A Nicht belegt
12 Relais: 5, 6, 9, 10, 11, 12, 13, 14, 15, 16, 17, 18
Ausgang B Externe E/A: Verflgbare Relais in den angeschlossenen CIO(s)
Grenzwerte
. AUS
Aktivieren EIN
Fehlerklasse Siehe Steuerungstyp

Unterdriickungsfunktionen

Sie kdnnen Unterdriickungsfunktionen nur mit der Utility-Software auswahlen. Jeder Alarm hat eine Auswahlliste fur die
Bedingungen der Unterdriickungsfunktionen. Die Alarmunterdriickung ist aktiv, solange mindestens eine der gewahliten
Bedingungen aktiv ist.

9.1.2 Schaltgruppe Strangspannung

Wenn die Spannungsalarme auf Basis von Phase-Neutral-Messungen funktionieren sollen, muss der
Spannungserkennungstyp sowohl fiir den Generator als auch fiir die Sammelschiene auf Phase-Neutral eingestellt werden.

Generator > Spannungsschutzfunktionen > Spannungserkennungstyp

1201 G U Erkennungsart Phase-Phase Phase-Phase
Phase-Null

Sammelschiene > Spannungsschutzfunktionen > Spannungserkennungsart

1202 Ss U Erkennungsart Phase-Phase Phase-Phase
Phase-Null

Wie im folgenden Vektordiagramm dargestellt, gibt es bei einer Fehlersituation fur die Phase-Neutral-Spannung und die
Phase-Phase-Spannung eine Differenz der Spannungswerte.
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Beispiel: Tatsdchliche Messungen bei einer 10 %igen Unterspannung in einem 400/230-Volt-System

Nennspannung 400/230 400/230
Spannung, Fehler 10 % 380/207 360/185

Der Alarm tritt bei zwei verschiedenen Spannungswerten auf, obwohl der Alarm-Sollwert in beiden Fallen 10 % betragt.

Das nachstehende 400-V-Wechselstromsystem zeigt, dass sich die Phase-Neutral-Spannung um 20 % andern muss, wenn
sich die Phase-Phase-Spannung um 40 Volt (10 %) &ndert.

Beispiel

Unenn = 400/230 V AC
Fehlermessungen

e U2=360VAC

e U31=360VAC

e Unn=185VAC

e AUpy-Nn =20 %

u L2-L3

9.1.3 Phasenfolgefehler und Phasendrehung

Die Steuerung gleicht kontinuierlich die Spannungsphasoren der L1- und L2-Leitungen auf beiden Seiten des Schalters mit
der an der Steuerung definierten Ausrichtung ab. Wenn die Spannung hoher als die Erkennungsspannung ist und die Phase
sich um mehr als 40° von der erwarteten unterscheidet, wird der Alarm aktiviert. Das bedeutet, dass der Alarm auch
erkennt, wenn die Phasendrehung von der an der Steuerung definierten Drehrichtung abweicht. Flr jede Steuerung
existieren zwei Alarme. Diese Alarme entsprechen den AC-Messungen der Steuerung. Es existiert ein Alarm fur die
Spannung von der A-Seite und ein weiterer Alarm fiir die Spannung an der B-Seite. Die Alarmaktion ist immer ,Schalter
auslosen” und kann nicht geandert werden.

Spannungsklemmen
e Spannungsklemmen A-Seite (Generator): 62 bis 65
e Spannungsklemmen B-Seite (Sammelschiene): 66 bis 69

Die Steuerung verfligt tUiber zwei Alarme fiir Phasenfolgefehler (mit unterschiedlichen Fehlerklassen).

Generator > AC-Konfiguration > Phasenfolgefehler

2153 Fehlerklasse Fehlerklassen Blockieren

Generator > AC-Konfiguration > Phasenrichtung

L1/L2/L3

2154 Drehung L1/L3/L2

L1/L2/L3
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Sammelschiene > AC-Konfiguration > Phasenfolgefehler

2156 Fehlerklasse Fehlerklassen Blockieren

Power Management, Steuerungsanwendungen
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9.2 Schutzfunktionen der A-Seite

Schutzfunktionen der A-Seite beziehen sich auf Schutzfunktionen fiir die Generator-, Landanschluss- oder

Sammelschienen-A-Seite des Systems.

ANMERKUNG Je nach Steuerung befindet sich der Parameter unter Generator, Landanschluss oder Sammelschiene A
im Menu der Steuerung.

Die Anzahl der Schutzfunktionen hangt von der jeweiligen Softwareoption ab.

Zusatzliche Informationen
Im Datenblatt finden Sie die Schutzfunktionen fir jede Softwareoption.

Die Ansprechzeit wird in IEC 447-05-05 definiert (von dem Moment, in dem eine Schutzfunktion erkannt wird bis zu dem
Moment, in dem der Steuerungsausgang reagiert hat). Fiir jede Schutzfunktion ist die Ansprechzeit fiir die minimale
benutzerdefinierte Zeitverzogerung gegeben.

Schutzfunktionen der A-Seite

IEC-Symbol |ANSI (IEEE

Uberspannung u>, Uu>> < 100 ms

Unterspannung U<, U<< 27P <100 ms 3 () ( J (]
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IEC-Symbol |ANSI (IEEE

Spannungsasymmetrie UuUB>

Gegensystem, hohe
Spannung

Nullsystem, hohe Spannung

Uberstrom 31>, 31>>
Schneller Uberstrom 31>>>
Stromasymmetrie IUB>
Bichtungsabhéngiger

Uberstrom

I.I’EC/IEEE abhangiger It
Uberstrom

Gegensystem, hoher Strom

Nullsystem hoher Strom

Uberfrequenz f>, f>>
Unterfrequenz f<, f<<
Uberlast P>, P>>
Niedrige Leistung =
Rickleistung P<, P<<
Blndieistungeerport @, Q>>
Untererregung oder Q< Q<<

Blindleistungsimport

47

59U,
50TD
50P
46

67

51

461,
51y
810
81U

32R

32FV

32RV

< 200 ms*

< 200 ms*

< 200 ms*
<100 ms
<40 ms

< 200 ms*

< 100 ms

< 200 ms*
<100 ms
< 100 ms
<100 ms
<100 ms
<100 ms
< 100 ms

< 100 ms

< 100 ms

ANMERKUNG * Diese Ansprechzeiten umfassen die minimale benutzerdefinierte Zeitverzégerung von 100 ms.

9.2.1 Uberspannung (ANSI 59)

Uberspannung u>, u>>

Die Alarmreaktion basiert auf der hochsten Phase-Phase-Spannung oder der hochsten
Phase-Neutral-Spannung von der Quelle, wie von der Steuerung gemessen. Die Phase-

Phase-Spannung ist der Standard.
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Generator > Spannungsschutzfunktionen > Uberspannung > G U> [l oder 2]

Sollwert 100 bis 130 % 103 %
Timer 01bis 100 s 10 s
1150 oder 1160
Aktivieren AUS AUS
EIN
Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung

9.2.2 Unterspannung (ANSI 27P)

105 %
S5s

AUS

Warnung

Unterspannung U<, U<<

Die Alarmreaktion basiert auf der niedrigsten Phase-Phase-Spannung oder der
niedrigsten Phase-Neutral-Spannung von der Quelle, die von der Steuerung gemessen
wird. Die Phase-Phase-Spannung ist der Standard.

<100

Value {

Set
point

Generator > Spannungsschutzfunktionen > Unterspannung > G U> [l bis 3]

Sollwert 40 bis 100 % 97 % 95 %
Timer 0,1 bis 100 s 10s 5s
1170, 1180 oder 1190 AUS
Aktivieren AUS AUS
EIN
Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung Warnung

ms

A

2 A
/\ Delay
\-\_.

time

95 %
5s

AUS

Warnung

ANMERKUNG Der Unterspannungsschutz ist gesperrt, wenn sich die Steuerung im Ruhezustand befindet.

9.2.3 Spannungsasymmetrie (ANSI 47)

Spannungsungleichgewicht (Spannungsasymmetrie) uuB>

< 200 ms*

ANMERKUNG * Diese Ansprechzeit umfasst die minimale benutzerdefinierte Zeitverzégerung von 100 ms.

Die Alarmreaktion basiert auf der hochsten Differenz zwischen einem der drei Phase-
Phase-Spannungswerte oder Phase-Neutral-Effektivwerte und der durchschnittlichen
Spannung, wie von der Steuerung gemessen. Die Phase-Phase-Spannung ist der
Standard.

Wenn Phase-Phase-Spannungen verwendet werden, berechnet die Steuerung die
durchschnittliche Phase-Phase-Spannung. Die Steuerung berechnet dann die Differenz
zwischen jeder Phase-Phase-Spannung und der durchschnittlichen Spannung.
SchlieBlich dividiert die Steuerung die maximale Differenz durch die durchschnittliche
Spannung, um die Spannungsasymmetrie zu erhalten.
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Generator > Spannungsschutzfunktionen > Spannungsasymmetrie > G-Asymmetrie U

Sollwert 0 bis 50 % 10 %
Timer 0,1bis 100 s 10 s
1510 - AUS
Aktivieren EIN AUS
Fehlerklasse Fehlerklassen Gs-Auslosung

9.2.4 Gegensystem, hohe Spannung (ANSI 47)

Gegensystem, hohe Spannung < 200 ms*
ANMERKUNG * Diese Ansprechzeit umfasst die minimale benutzerdefinierte Zeitverzégerung von 100 ms.

Gegensystemspannungen entstehen, wenn die virtuelle Darstellung der Phasendrehung fir
ein asymmetrisches System negativ erscheint.

L1
Die Gegensystemspannungen kénnen z.B. bei einphasigen Lasten, asymmetrischen \
Leitungskurzschliissen und offenen Leitern, asymmetrischen phasen- oder
phasenneutralen Lasten auftreten. f

Die Gegenstréme kdnnen zu einer Uberhitzung im Generator filhren. Der Grund dafiir ist,

dass diese Strome ein gegenlaufiges Magnetfeld zum Rotor erzeugen. Dieses Feld kreuzt

den Rotor mit der doppelten Rotordrehzahl, wodurch im Feldsystem und im Rotorkdrper L2 L3
zweifrequente Strome induziert werden.

Die Alarmreaktion basiert auf den geschatzten Phase-Nullspannungs-Phasoren, wie von
der Quelle gemessen.

Generator > Spannungsschutzfunktionen > Gegensystemspannung > G Gegensys.sp. U

5%

Sollwert 1 bis 100 %
Timer 0,2 bis 100 s 0,5s
1550 B AUS
Aktivieren EIN AUS
Fehlerklasse Fehlerklassen KS auslosen (EDG)

Generator > Spannungsschutzfunktionen > Gegensystemspannung > Auswahl Gegensys.

G Messung

1560 Typ Ss Messung

G Messung

9.2.5 Nullsystem hohe Spannung (ANSI 59U )

Nullsystem, hohe Spannung 59U < 200 ms*

ANMERKUNG * Diese Ansprechzeit umfasst die minimale benutzerdefinierte Zeitverzogerung von 100 ms.

Designer's handbook 4189341448-A DE Seite 169 von 217



Vektornullpunkt (Sternpunkt) verschoben ist. Dieser Nullsystemspannungsschutz kann
anstelle der Verwendung von Nullspannungsmessung oder Summenwandlern
(Nullspannungswandlern) eingesetzt werden. A

A2
Dieser Schutz wird zur Erkennung von Erdschliissen verwendet. \}A}

Die Alarmreaktion basiert auf den geschatzten Phase-Nullspannungs-Phasoren, wie von der
Quelle gemessen.

Nullsystemspannungen entstehen, wenn die Phasendrehung positiv ist, aber der \

Generator > Spannungsschutzfunktionen > Nullsystem-Spannung > G Nullsys. U

5%

Sollwert 0 bis 100 %
Timer 0,2 bis 100 s 0,5s
1580 o AUS
Aktivieren EIN AUS
Fehlerklasse Fehlerklassen KS auslosen (EDG)

Generator > Spannungsschutzfunktionen > Nullsystem-Spannung > Nullsys. Auswahl

G Messung

1 Nullsyst ahl
590 ullsystem auswahlen Ss Messung

G Messung

9.2.6 Uberstrom (ANSI 50TD)

schutz ~ |IEC-Symbol (IEC 60617) ANSI (IEEE C37.2)

Uberstrom 31>, 31>> 50TD <100 ms
Value 1;
Z Delay A
Die Alarmreaktion basiert auf den hochsten Phasenstrom-Echt-Effektivwerten der Quelle, Set
wie von der Steuerung gemessen. point

time

Generator > Stromschutzfunktionen > Uberstrom > I> [l bis 4]

Sollwert 50 bis 200 % 115 % 120 % 15 % 120 %
Timer 2'1 B 200 6 55 10s 55
1030, 1040, 1050 oder 1060 AUS
Aktivieren EIN EIN EIN EIN
EIN
Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung Gs- Gs- Gs-

Ausloésung Auslésung Auslésung
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9.2.7 Schneller Uberstrom (ANSI 50P)

Schneller Uberstrom 31>>> 50Px* <40 ms

ANMERKUNG * ANSI 50 gilt, wenn der Parameter Verzogerung 0 s betragt.

Value .
Z Delay
Die Alarmreaktion basiert auf den hochsten Phasenstrom-Echt-Effektivwerten der Quelle, Set ;
wie von der Steuerung gemessen. point V

time

Generator > Stromschutzfunktionen > Schneller Uberstrom > I>> [l oder 2]

Sollwert 150 bis 300 % 150 % 200%
Timer 0 bis 3200 s 2s 05s
1130 oder 1140
Aktivieren AUS AUS AUS
EIN
Fehlerklasse Fehlerklassen Gs-Ausldsung Gs-Auslésung

9.2.8 Stromasymmetrie (ANSI 46)

Stromasymmetrie IUB> < 200 ms*
ANMERKUNG * Diese Ansprechzeit umfasst die minimale benutzerdefinierte Zeitverzégerung von 100 ms.

Die Alarmreaktion basiert auf der hchsten Differenz zwischen einem der drei
Phasenstrom-Echteffektivwerte, wie von der Steuerung gemessen. Sie kénnen entweder Z A
die Durchschnittsmethode (ANSI) oder die Nennwertmethode zur Berechnung der Delay
Stromasymmetrie wahlen. Set

point /

Value 1\

time

Generator > Stromschutzfunktionen > Stromasymmetrie > Asymmetrie I [1 oder 2]

Sollwert 0 bis 100 % 30 % 40 %
Timer 0,1bis 100 s 10s 10s
1500 oder 1710
Aktivieren AUS AUS AUS
EIN
Fehlerklasse Fehlerklassen Gs-Auslosung Gs-Auslésung
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Generator > Stromschutzfunktionen > Stromasymmetrie > Typ

. Ref. zu Nennwert
1203 Asymmetrie | Ref. zu Durchschnitt Ref. zu Nennwert

ANMERKUNG Die Durchschnittsmethode ist bei niedrigen Lasten sehr empfindlich.

Die Durchschnittsmethode verwendet die ANSI-Standardberechnungsmethode zur Bestimmung der Stromasymmetrie. Die
Steuerung berechnet den durchschnittlichen Strom fir die drei Phasen. Die Steuerung berechnet dann die Differenz
zwischen jedem Phasenstrom und dem Durchschnittsstrom. SchlieBlich dividiert die Steuerung die maximale Differenz
durch den durchschnittlichen Strom, um die Stromasymmetrie zu erhalten.

o Beispiel fiir die Durchschnittsmethode

4

) X

Die Steuerung steuert ein Aggregat mit einem Nennstrom von 100 A. Der L1-Strom ist 80 A, der L2-Strom ist 90 A
und der L3-Strom ist 60 A.

Der Durchschnittsstrom betragt 76,7 A. Die Differenz zwischen dem Phasenstrom und dem Durchschnitt betragt
3,3 A fur L1, 13,3 A fur L2 und 16,7 A fir L3.

Die Stromasymmetrie betragt also 16,7 A/ 76,7 A = 0,22 = 22 %.

Bei der Nennwertmethode berechnet die Steuerung die Differenz zwischen der Phase mit dem hdochsten Strom und der
Phase mit dem niedrigsten Strom. SchlieBlich dividiert die Steuerung die Differenz durch den Nennstrom, um die
Stromasymmetrie zu erhalten.

Nennwertmethode

L

Die Steuerung steuert ein Aggregat mit einem Nennstrom von 100 A. Der L1-Strom ist 80 A, der L2-Strom ist 90 A
und der L3-Strom ist 60 A.

Die Stromasymmetrie betragt (90 A - 60 A) /100 A = 0,3 = 30 %.

9.2.9 Spannungsabhingiger Uberstrom (ANSI 50V)

Spannungsabhéngiger Uberstrom

Dies ist ein spannungsabhangiger Uberstromalarm fiir Generatoren ohne Permanentmagneten. Der Schutz wirkt, wenn es
zu einem Kurzschluss kommt und die Spannung abfallt. Der Strom steigt kurz an, bevor er auf ein niedrigeres Niveau fallt.

Die Hohe des Kurzschlussstroms kann unter den Nennstrom des Generators sinken, so dass der Kurzschluss nicht
ausgelost wird, wenn ein Standard-ANSI 50/50TD verwendet wird. Wenn der Kurzschluss vorhanden ist, ist die Spannung
niedrig. Dies kann fir die Auslésung bei niedrigerem Strom verwendet werden, wenn die Spannung niedrig ist.

Generator > Stromschutzfunktionen > Spannungsabhidngiger Uberstrom

1101 G Iv> (50 %) 50 bis 200 % 110 %
1102 G Iv> (60 %) 50 bis 200 % 125 %
1103 G Ilv> (70 %) 50 bis 200 % 140 %
1104 G Iv> (80 %) 50 bis 200 % 155 %
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1105 G Iv> (90 %) 50 bis 200 % 170 %

1106 G Ilv> (100 %) 50 bis 200 % 200 %

1110 Fehlerklasse Fehlerklassen Gs-Auslosung
Beispiel

Es gibt sechs Sollwerte fiir Strom- und Spannungsniveaus Die Spannungsniveaus sind bereits festgelegt, daher missen nur
die Stromniveaus eingestellt werden. Alle Werte sind in Prozent der Nenneinstellungen angegeben. Die Standardwerte sind
in der nachstehenden Tabelle aufgefuhrt.

Parameter Spannungsniveau Stromniveau
(nicht einstellbar) (einstellbar)

1101 50 % 50 %
1102 60 % 55 %
1103 70 % 65 %
1104 80 % 80 %
1105 90 % 100 %
1106 100 % 130 %

Die Sollwerte kdnnen in einer Kurve dargestellt werden:

Current [%]

140

130

120

110 /

100
90
80

70
~
60 ~

50
40 Voltage [%]
40 50 60 70 80 90 100 110

Wenn die Betriebswerte oberhalb der Kurve liegen, wird der Schalter ausgeldst. Der Generatorschalter wird auch ausgeldst,
wenn die Generatorspannung unter 50 % und der Strom Uber 50 % des Nennwerts liegt.

9.2.10 Richtungsabhingiger Uberstrom (ANSI 67)

Richtungsabhangiger Uberstrom < 100 ms
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Value 1\
Z Delay A
Die Alarmreaktion basiert auf dem hdchsten Phasenstrom-Echt-Effektivwert mit der Set : ;
Richtung der Wirkleistung von der Quelle, wie von der Steuerung gemessen. point /
time

Generator > Stromschutzfunktionen > Richtungsabhingiger Uberstrom > I> richt.abh. [1
oder 2]

Sollwert -200 bis 200 % 120 % 130 %
Timer 0 bis 3200 s 01s 01s
1600 oder 1610
Aktivieren RIS AUS AUS
EIN
Fehlerklasse Fehlerklassen KS auslosen (EDG) KS auslésen (EDG)

ANMERKUNG Bei einem positiven Sollwert ist der Alarmauslosepegel Hoch. Wenn ein negativer Sollwert in die Steuerung
geschrieben wird, dann andert die Steuerung automatisch den Alarmauslésepegel aufNiedrig.

9.2.11 IEC/IEEE abhangiger Uberstrom (ANSI 51)

IEC/IEEE abhangiger Uberstrom

A
[sl i

Die Alarmreaktion basiert auf den hochsten Phasenstrom-Echt-Effektivwerten, wie von
der Steuerung gemessen. \

Die Alarmreaktionszeit hangt von einem angenaherten Integral der aktuellen Messung A
Uber die Zeit ab. Das Integral wird nur aktualisiert, wenn der Messwert Uber der
Aktivierungsschwelle liegt (gestrichelte Kurve im Diagramm). Siehe die Beschreibung
unten fur weitere Details.

Das Diagramm auf der rechten Seite ist eine vereinfachte Darstellung

ANMERKUNG dieses Alarms. Das Diagramm zeigt nicht das Integral Uber die Zeit.

Inom Gs | [X]

Methode zur Berechnung des abhingigen Uberstroms

Die Steuerung verwendet diese Gleichung aus IEC 60255-151, um die Zeit zu berechnen, die die Strommessung lUber dem
Sollwert liegen darf, bevor der abhangige Uberstromalarm aktiviert wird:

{(G) = TMS

wo:
¢ 1(G) = Theoretischer Betriebszeitwert bei G, in Sekunden

e k, cund o = Konstanten fiir die ausgewahlite Kurve (k und c in Sekunden, a (alpha) hat keine Einheit)
e G = Messwert, d. h. I-phase

e Gg Alarm-Sollwert (Gg = Inennwert ® LIM /100 %)
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 TMS = Einstellung des Zeitmultiplikators

Generator > Stromschutzfunktionen > Abhingiger Uberstrom

1081 Typ von I> abhangig
1082 Grenzwert I> abhangig
1083 TMS I> abhangig

1084 k 1> abhangig

1085 c I> abhangig

1086 a I> abhangig

Abhingiger Uberstrom - Standardkurven

IEC Inverse
IEC Very Inverse

IEC Extremely Inverse
IEEE Moderately Inverse

IEEE Very Inverse

IEEE Extremely Inverse

Auf Kundenwunsch
50 bis 200 %

0,01 bis 100,00
0,001 bis 32,000 s
0,000 bis 32,000 s
0,001 bis 32,000 s

IEC Inverse

110 %
1,00

0140 s
0,000 s
0,020 s

Die Steuerung enthilt diese Standardkurven des abhangigen Uberstroms gemaB IEC 60255-151.

IEC Inverse

IEC Very Inverse

IEC Extremely Inverse
IEEE Moderately Inverse
IEEE Very Inverse

IEEE Extremely Inverse
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014 s
13,5s
80s
0,0515 s
19,61s
282s

Os

Os
0114 s
0,491s
01217 s

0,02
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Standard-Kurvenformen fiir abhingigen Uberstrom, mit Zeitmultiplikator-Einstellung (TMS) = 1
1000

time

[s]

100 \\

~_S_ TS
N NS
AN AN
N\ AN
AN NS .
\\ \\ \\\
N IEC Inverse
N
\\¥ N
\\ .
. \‘ \\ |IEEE l\/loderatlely inverse

~~1- IEC Very inverse

R N — IEEE Very inverse

\ IEC Extremely inverse

|IEEE Extremely inverse
o 1]

1 10

G/Gs 100
Eindeutige Zeitkennlinie

Gp ist der Punkt, an dem der Alarm von einer inversen Kurve zu einer eindeutigen Zeitkennlinie wechselt, wie die folgende

Grafik zeigt. Das heiBt, nach diesem Punkt ist die Kurve flach, und eine Stromerhdhung hat keinen Einfluss auf die
Alarmreaktionszeit. In IEC60255 ist dieser Punkt alsp = 20 x Ggdefiniert.

Kennlinie fiir abhingigen Uberstrom

(G) A
[s]

\
\
\

Gs Gr Gp

o3

Einfluss des Stromwandler-Primarstroms auf Gp Beispiel

\/
I

Ein Stromwandler hat eine Primarleistung von 500 A und eine Sekundarleistung von 5 A. Der Nennstrom des
Systems betragt 350 A, und der Grenzwert des dreiphasigen abhangigen Uberstromalarms ist 100 %.

Gp der abhangigen Uberstromkennlinie nach IEC60255 betragt 7000 A.

Gp = 20 x Gg = 20 x (Inennwert x (Grenzwert / 100)) = 20 x (350 x (1/1)) = 7000 A
Der hochste GpD-Wert, bei dem Messungen durchgefiihrt werden kdénnen, liegt jedoch bei 1500 A.
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« Da der sekundare Nennstrom 5 A betragt, lautet die Formel zur Berechnung des messbaren Gp Gp = 3 x Istrw,
primar-

e Gp = 3 x Istrw. primar = 3 x 500 = 1500 A

ANMERKUNG Wenn die Leistung der Schutzfunktion des abhangigen Uberstroms wichtig ist, verwenden Sie einen
Stromwandler, der fiir einen Sekundarstrom von 1 A ausgelegt ist (d. h. -/1A).

9.2.12 Gegensystem, hoher Strom (ANSI 461,)

Gegensystem, hoher Strom 461, < 200 ms*

ANMERKUNG * Diese Ansprechzeit umfasst die minimale benutzerdefinierte Zeitverzogerung von 100 ms.

Gegensystemstrome entstehen, wenn die virtuelle Darstellung der Phasendrehung fir ein L1
asymmetrisches System negativ erscheint.

Gegensystemstrome konnen z.B. bei einphasigen Lasten, asymmetrischen

Leitungskurzschliissen und offenen Leitern, asymmetrischen phasen- oder

phasenneutralen Lasten auftreten. A

Dieser Schutz wird verwendet, um eine Uberhitzung des Generators zu verhindern.
Gegensystemstrome erzeugen im Generator ein zum Rotor gegenlaufiges Magnetfeld.
Dieses Feld kreuzt den Rotor mit der doppelten Rotordrehzahl, wodurch im Feldsystem und
im Rotorkdrper zweifrequente Strome induziert werden.

Die Alarmreaktion basiert auf den geschatzten Phase-Neutralstrom-Phasoren der Quelle,
wie von der Steuerung gemessen.

L3

Generator > Stromschutzfunktionen > Gegensystemstrom > Gegensys.

Sollwert 1 bis 100 % 20 %
Timer 0,2 bis 100 s 0,5s
1540 o AUS
Aktivieren EIN AUS
Fehlerklasse Fehlerklassen KS auslosen (EDG)

9.2.13 Nullsystem hoher Strom (ANSI 50I,)

Nullsystem hoher Strom 50l < 200 ms*

ANMERKUNG * Diese Ansprechzeit umfasst die minimale benutzerdefinierte Zeitverzogerung von 100 ms.

Nullsystemspannungen entstehen, wenn die Phasendrehung positiv ist, aber der \
Vektornullpunkt verschoben ist.

Dieser Schutz wird zur Erkennung von Erdschliissen verwendet.

>
/L)v
\V
Die Alarmreaktion basiert auf den geschatzten Stromphasoren von der Quelle, wie von der

Steuerung gemessen.
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Generator > Stromschutzfunktionen > Nullstrom > Nullseq. I

Sollwert 0 bis 100 % 20 %
Timer 0,2 bis100 s 0,5s
1570 o AUS
Aktivieren EIN AUS
Fehlerklasse Fehlerklassen KS auslosen (EDG)

9.2.14 Abhangiger Null-Uberstrom (ANSI 50N)

Abhangiger Null-Uberstrom

Dies ist der Alarm fiir abhangigen Uberstrom fiir die Nullstrommessung. t(l)
[s]

Die Alarmreaktion basiert auf dem ungefilterten (auBer Anti-Aliasing) Neutralstrom, wie \
er bei der vierten Strommessung gemessen wird. |

Die Alarmreaktionszeit hangt von einem angendherten Integral der aktuellen Messung

Uber die Zeit ab. Das Integral wird nur aktualisiert, wenn der Messwert oberhalb der
Aktivierungsschwelle liegt.

ANMERKUNG Das Diagramm auf der rechten Seite ist eine vereinfachte Darstellung

dieses Alarms. Das Diagramm zeigt nicht das Integral Uber die Zeit. o 14 v e

Generator > Stromschutzfunktionen > Abhingiger Null-Uberstrom (4. StW.)

IEC Inverse
IEC Very Inverse
IEC Extremely Inverse
1721 Typ von In> abhangig IEEE Moderately Inverse IEC Inverse
IEEE Very Inverse
IEEE Extremely Inverse
Auf Kundenwunsch

1722 Grenzwert In> abhangig 2 bis 120 % 30 %

1723 TMS In> abhangig 0,01 bis 100,00 1,00

1724 k In> abhangig 0,001 bis 32,000 s 0,140 s

1725 ¢ In> abhangig 0,000 bis 32,000 s 0,000 s

1726 a In> abhangig 0,001 bis 32,000 s 0,020 s
Aktivieren AUS AUS

1727 EIN
Fehlerklasse Fehlerklassen Gs-Auslosung

Zusatzliche Informationen
Siehe Abhingiger Uberstrom (ANSI 51) fiir die Berechnungsmethode, die Standardkurven und Informationen {iber
die definitive Zeitcharakteristik.
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9.2.15 Gefilterter abhiangiger Null-Uberstrom (ANSI 50G)

Gefilterter abhangiger Null-Uberstrom

tn
[s]

Dies ist der Alarm fiir abhangigen Uberstrom fiir die Erdstrommessung. |

Die Alarmreaktion basiert auf dem Erdstrom, wie er durch die 4. Strommessung &
gemessen wird, gefiltert, um die dritte Harmonische zu dampfen (mindestens 18 dB).

Das Diagramm auf der rechten Seite ist eine vereinfachte Darstellung
ANMERKUNG dieses Alarms. Das Diagramm zeigt nicht das Integral Uber die Zeit.

INOM 11 INOM

1A

Generator > Stromschutzfunktionen > Gefilterter abhingiger Null-Uberstrom (4. StW.)

IEC Inverse
IEC Very Inverse
IEC Extremely Inverse
1731 Typ von le> abhangig IEEE Moderately Inverse
IEEE Very Inverse
IEEE Extremely Inverse
Auf Kundenwunsch

1732 Grenzwert le> abhangig 2 bis 120 % 10 %

1733 TMS le> abhangig 0,01 bis 100,00 1,00

1734 k le> abhangig 0,001 bis 32,000 s 0,140 s

1735 ¢ le> abhangig 0,000 bis 32,000 s 0,000 s

1736 a le> abhangig 0,001 bis 32,000 s 0,020 s

1737 Aktivieren éllIJ\lS AUS
Fehlerklasse Fehlerklassen

Gs-Auslésung

Zusatzliche Informationen
Siehe Abhingiger Uberstrom (ANSI 51) fiir die Berechnungsmethode, die Standardkurven und Informationen {iber
die definitive Zeitcharakteristik.

9.2.16 Neutralleiter-Uberstrom (4. Stromwandler)

Schutzfunktion IEC-Symbol (IEC 60617) ANSI (IEEE C37.2)

Neutralleiter-Uberstrom (4. Stromwandler)
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Value 1\

Dies ist der Uberstromalarm fiir die Neutralstrommessung.

Set
Die Alarmreaktion basiert auf dem ungefilterten Neutralstrom (gemessen durch den 4. point /
Stromwandler).

g Delay A

time

Generator > Stromschutzfunktionen > Neutralilberstrom (4. StW.) > 4. StW. In> [l oder 2]

Aktivieren EIN AUS AUS
14210 oder 14220 Sollwert 2 bis 120 % 30 % 30 %

Timer 0,1 bis 3200 s 10s 10s

Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung Warnung

9.2.17 Gefilterter Neutralfehleriiberstrom (4. StW.)

Gefilterter Neutralfehleriiberstrom (4. StW.)

Value 1\
. Z Delay A
Dies ist der Uberstromalarm fur die Neutralstrommessung.
Die Alarmreaktion basiert auf dem Neutralstrom, wie er durch die 4. Strommessung S?tt
gemessen wird, gefiltert, um die dritte Harmonische zu dampfen (mindestens 18 dB). poin /

time

Generator > Stromschutzfunktionen > Gefilterter Neutralfehleriiberstrom (4. StW.) >
StW. Ie> [1 oder 2]

Aktivieren AUS AUS AUS
EIN
14230 oder 14240 Sollwert 2 bis 120 % 10 % 10 %
Timer 0,1 bis 3200 s 10s 10s
Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung Warnung

9.2.18 Uberfrequenz (ANSI 810)

m IEC-Symbol (IEC 60617) ANSI (IEEE C37.2)

Uberfrequenz f>, f>> <100 ms
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Value 1\

Z Delay A
Die Alarmreaktion basiert auf der Grundfrequenz (auf der Grundlage der Set : ;

Phasenspannung), anhand der in Parameter 1204 getroffenen Auswahl. point /

time

Generator > Frequenzschutzfunktionen > ﬁberfrequenz > G £< [1 bis 3]

Sollwert 100 bis 120 % 103 % 105 % 105 %
Timer 0,2 bis 100 s 10s 5s 5s

1210, 1220 oder 1230 AUS
Aktivieren EIN AUS AUS AUS
Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung Warnung Warnung

Generator > Frequenzschutzfunktionen > Frequenzerkennung, Typ

L2

1204 Freq. Erkennungsart L3 L1 oder L2 oder L3
L1 oder L2 oder L3
LTund L2 und L3

9.2.19 Unterfrequenz (ANSI 81U)

Unterfrequenz f<, f<< < 100 ms
Value {;
Delay
Die Alarmreaktion basiert auf der hochsten Grundfrequenz (basierend auf der Set \' ’
Phasenspannung) von der Quelle. Dadurch wird sichergestellt, dass der Alarm nur point
aktiviert wird, wenn alle Phasenfrequenzen unter dem Sollwert liegen.

time

Generator > Frequenzschutzfunktionen > Unterfrequenz > G £< [l bis 3]

Sollwert 80 bis 100 % 97 % 95 % 95 %

Timer 0,2 bis 100 s 10s 5s 5s
1240, 1250 oder 1260 AUS

Aktivieren EIN AUS AUS AUS

Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung Warnung Warnung

ANMERKUNG Der Unterspannungsschutz ist gesperrt, wenn sich die Steuerung im Ruhezustand befindet.
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9.2.20 Uberlast (ANSI 32F)

Uberlast P>, P>> < 100 ms

Value 1\

Z Delay A
Die Alarmreaktion basiert auf der Wirkleistung (alle Phasen), von der Quelle, wie von der Set

Steuerung gemessen. point /

time

Generator > Leistungsschutz > Uberlast > P> [l bis 4]

Sollwert ;/200 bis 200 155 9, 10 % 100 % 110 % 100 %
Timer 01bis3200s 10s 5s 10s 5s 10s
1450, 1460, 1470 oder 1480 Aktivieren élLlilS AUS AUS AUS AUS AUS

Fehlerklas Gs- Gs- Gs- Gs-
e Fehlerklassen Warnung Auslosung Auslosung Auslosung Auslosung

9.2.21 Niedrige Leistung

Niedrige Leistung <100 ms
Value 1\ g ﬁ
\ Delay
Die Alarmreaktion basiert auf der Wirkleistung (alle Phasen), von der Quelle, wie von der i(iar:t
Steuerung gemessen. P \-\—

time

AC-Konfiguration und Schutzfunktionen > Leistungsschutzfunktionen > Uberlast > P< 5

Sollwert -200 bis 200 % 30 %
Timer 0,1 bis 3200 s 3200 s
1490 - AUS
Aktivieren EIN AUS
Fehlerklasse Fehlerklassen Gs-Auslésung
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9.2.22 Riickleistung (ANSI 32R)

Ruckleistung P<, P<< <100 ms

Value 1‘

Z Delay A
Die Alarmreaktion basiert auf der Wirkleistung (alle Phasen), zur Quelle, wie von der Set

Steuerung gemessen. point /

time

Generator > Leistungsschutzfunktionen > Riickleistung > -P> [l bis 3]

Sollwert -200 bis 0 % -5% -5 % -5 %
Timer 0,1bis 100 s 10s 10s 10s

1000, 1010 oder

1070 Aktivieren éll,J\lS EIN EIN AUS
Fehlerklasse Fehlerklassen Gs-Auslosung Gs-Auslésung Gs-Auslésung

9.2.23 Ubererregung oder Blindleistungsexport (ANSI 32FV)

Ubererregung oder Blindleistungsexport Q> Q>> 32FV <100 ms
Value {;
g Delay A
Die Alarmreaktion basiert auf der Blindleistung (Q) von der Quelle, wie von der Steuerung Set
gemessen. Blindleistungsexport liegt vor, wenn der Generator eine induktive Last speist. point

time

Generator > Blindleistungsschutzfunktionen > Ubererregung > -0>

Sollwert 0 bis 100 % 60 %

Timer 0,1bis100 s 10 s
1530 B AUS

Aktivieren EIN AUS

Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung

9.2.24 Untererregung oder Blindleistungsimport (ANSI 32RV)

Untererregung oder Blindleistungsimport Q<, Q<< 32RV <100 ms
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Value 1\

Z Delay A
Die Alarmreaktion basiert auf der Blindleistung (Q) zur Quelle, wie von der Steuerung : :?/-
gemessen und berechnet. Blindleistungsimport liegt vor, wenn der Generator eine Set

kapazitive Last speist. point /

time

Generator > Blindleistungsschutzfunktionen > Untererregung > -Q>

Sollwert 0 bis 150 % 50 %

Timer 0,1bis 100 s 10s
1520 B AUS

Aktivieren EIN AUS

Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung

9.3 Standard-Schutzfunktionen der B-Seite

Schutzfunktionen der B-Seite beziehen sich auf Schutzfunktionen fir die Last- oder Sammelschienenseite des Systems.
ANMERKUNG Je nach Steuerung befindet sich der Parameter unter Sammelschiene oder Sammelschiene B im Meni
der Steuerung.

Uberspannung u>, U>> <50 ms

Unterspannung U<, U<< 27 <50 ms 4
Spannungsasymmetrie uuB> 47 < 200 ms* 1
Uberfrequenz >, f>> 810 <50 ms 3
Unterfrequenz f<, f<< 81U < 50 ms 4

ANMERKUNG * Diese Ansprechzeit umfasst die minimale benutzerdefinierte Zeitverzégerung von 100 ms.

9.3.1 Sammelschieneniiberspannung (ANSI 59)

Uberspannung u>, U>> <50 ms
Value 1\
Z Delay A
Die Alarmreaktion basiert auf der hochsten Phase-Phase-Spannung oder der hochsten Set
Phase-Neutral-Spannung der Sammelschiene, wie von der Steuerung gemessen. point /

time
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Sammelschiene > Spannungsschutzfunktionen > Uberspannung > Ss U> [l bis 3]

Sollwert 100 bis 120 % 103 % 105 % 105 %
Timer 0,04 bis 99,99s 10s 5s 5s

1270, 1280 oder 1290 AUS
Aktivieren EIN AUS AUS AUS
Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung Warnung Warnung

Sammelschiene > Spannungsschutzfunktionen > Spannungserkennungsart

1202 SS U Erkennungsart Phase-Phase Phase-Phase
Phase-Null

9.3.2 Sammelschienenunterspannung (ANSI 27)

Unterspannung U<, U<< < 50 ms
Value 1;
Delay
Die Alarmreaktion basiert auf der niedrigsten Phase-Phase-Spannung oder der Set \' ’
niedrigsten Phase-Neutral-Spannung der Sammelschiene, wie von der Steuerung point
gemessen.

time

Sammelschiene > Spannungsschutzfunktionen > Unterspannung > Ss U< [l bis 4]

Sollwert 40 bis 100 % 97 % 95 % 97 % 95 %
. 0,04 bis
Timer 99,99 s 10s 5s 10s 5s
1300, 1310, 1320 oder 1330 AUS
Aktivieren EIN AUS AUS AUS AUS
Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung Warnung Warnung Warnung

Sammelschiene > Spannungsschutzfunktionen > Spannungserkennungsart

1202 SS U Erkennungsart Phase-Phase Phase-Phase
Phase-Null

9.3.3 Sammelschienen-Spannungsasymmetrie (ANSI 47)

Spannungsungleichgewicht (Spannungsasymmetrie) uuB> < 200 ms*

ANMERKUNG * Diese Ansprechzeit umfasst die minimale benutzerdefinierte Zeitverzégerung von 100 ms.
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Die Alarmreaktion basiert auf der héchsten Differenz zwischen einem der drei
Sammelschienen-Phase-Phase-Spannungswerte oder Phase-Neutral-Effektivwerte und

der durchschnittlichen Spannung, wie von der Steuerung gemessen. Die Phase-Phase- value A Z é
Spannung ist der Standard. Delay

Set ,j
Wenn Phase-Phase-Spannungen verwendet werden, berechnet die Steuerung die point /
durchschnittliche Phase-Phase-Spannung. Die Steuerung berechnet dann die Differenz

zwischen jeder Phase-Phase-Spannung und der durchschnittlichen Spannung.
SchlieBlich dividiert die Steuerung die maximale Differenz durch die durchschnittliche
Spannung, um die Spannungsasymmetrie zu erhalten. Siehe das Beispiel..

time

Sammelschiene > Spannungsschutzfunktionen > Spannungsasymmetrie > Ss Asymmetrie U

6 %

Sollwert 0 bis 50 %

Timer 0,1bis 100 s 10s
1620 o AUS

Aktivieren EIN AUS

Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung

s Sammelschienen-Spannungsasymmetrie, Beispiel

4

) X

Die Sammelschiene hat eine Nennspannung von 230 V. Die Spannung L1-L2 betragt 235 V, die Spannung L2-L3
betragt 225 V und die Spannung L3-L1 betragt 210 V.

Die durchschnittliche Spannung betragt 223,3 V. Die Differenz zwischen der Spannung von Phase zu Phase und
dem Durchschnitt betragt 12,7 V fur L1-L2, 2,7 V fir L2-L3 und 13,3 V fiir L3-L1.

Die Asymmetrie der Sammelschienenspannung betragt 13,3 V / 223,3V = 0,06 = 6 %.

9.3.4 Sammelschieneniiberfrequenz (ANSI 810)

Uberfrequenz >, f>> <50 ms

Value \
| Z Delay A
Die Alarmreaktion basiert auf der niedrigsten Grundfrequenz (basierend auf der

Phasenspannung) von der Sammelschiene. Dadurch wird sichergestellt, dass der Alarm S?t
nur aktiviert wird, wenn alle Phasenfrequenzen lber dem Sollwert liegen. point /

time

Sammelschiene > Frequenzschutzfunktionen > Uberfrequenz > Ss £> [1 bis 4]

Sollwert 100 bis 120 % 103 % 105 % 105 % 102 %
Timer 0.04bis 99,99 45 55 55 5600 s*
1350, 1360, 1370 oder e
1920 Aktivieren é‘hj\ls AUS AUS AUS AUS
Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung Warnung Warnung Warnung
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ANMERKUNG * Der Bereich fur diesen Alarm betragt 1500 bis 6000 s.

9.3.5 Sammelschienenunterfrequenz (ANSI 81U)

Unterfrequenz f<, f<< < 50 ms
Value 1‘
Delay
Die Alarmreaktion basiert auf der héchsten Grundfrequenz (basierend auf der Set
Phasenspannung) von der Sammelschiene. Dadurch wird sichergestellt, dass der Alarm point
nur aktiviert wird, wenn alle Phasenfrequenzen unter dem Sollwert liegen.

time

Sammelschiene > Frequenzschutzfunktionen > Unterfrequenz > Ss f£< [1 bis 5]

Sollwert  80bis100% 97 % 95 % 97 % 95 % 95 %
Timer 2'04 B B | ) 55 10s 55 5600 s*
1380, 1390, 1400, 1410 oder
1930 Aktivieren QILI{IS AUS AUS AUS AUS AUS
Fehlerklas

se Fehlerklassen Warnung Warnung Warnung Warnung Warnung

ANMERKUNG * Der Bereich fiur diesen Alarm betragt 1500 bis 6000 s.

9.4 Andere Schutzfunktionen

Sammelschienen-Uberstrom (4. Stw.) 2
Neutralleiter-Uberstrom (4. Stromwandler) In> - - 2
Gefilterter Neutralleiter-Uberstrom le> = = 2
Uberlast (4. Stromwandler) -P>, P> - - 2

9.41 Sammelschienen-Uberstrom (4. StW.)

Sammelschienen-Uberstrom (4. StW.)

Value 1‘ Z ,
Dies ist der Uberstromalarm fiir die Sammelschienenstrommessung mit dem vierten Delay
Stromwandler (StwW). Set
Die Alarmreaktion basiert auf dem Sammelschienenstrom, wie vom 4. Stromwandler point /
gemessen.

time
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Generator > Stromschutzfunktionen > Neutralilberstrom (4. StW.) > 4. StW. I> [l oder 2]

Aktivieren AUS AUS AUS
EIN
14250 oder 14260 Sollwert 2 bis 120 % 30 % 30 %
Timer 0,1 bis 3200 s 10s 10s
Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung Warnung

9.4.2 Neutralleiter-Uberstrom (4. Stromwandler)

Neutralleiter-Uberstrom (4. Stromwandler)

Value ﬂ‘ Z
Dies ist der Uberstromalarm fiir die Neutralstrommessung. Delay A
Set
Die Alarmreaktion basiert auf dem ungefilterten Neutralstrom (gemessen durch den 4. point
Stromwandler).

time

Generator > Stromschutzfunktionen > Neutraliiberstrom (4. StW.) > 4. StW. In> [l oder 2]

Aktivieren EIN AUS AUS
14210 oder 14220 Sollwert 2 bis 120 % 30 % 30 %

Timer 0,1 bis 3200 s 10s 10s

Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung Warnung

9.4.3 Gefilterter Neutralfehleriiberstrom (4. StW.)

Gefilterter Neutralfehleriiberstrom (4. StW.)

Value \
.. ﬂ g Delay A
Dies ist der Uberstromalarm fur die Neutralstrommessung.
Die Alarmreaktion basiert auf dem Neutralstrom, wie er durch die 4. Strommessung S?t
gemessen wird, gefiltert, um die dritte Harmonische zu dampfen (mindestens 18 dB). point /

time
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Generator > Stromschutzfunktionen > Gefilterter Neutralfehleriiberstrom (4. StW.) >
StW. Ie> [1 oder 2]

AUS

Aktivieren EIN AUS AUS
14230 oder 14240 Sollwert 2 bis 120 % 10 % 10 %

Timer 0,1 bis 3200 s 10's 10s

Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung Warnung

9.4.4 Uberlast (4. Stromwandler)

Uberlast (4. Stromwandler) -p>, P>

Value 1\ Z ,
Dies ist der Uberlastalarm fiir die Sammelschienenstrommessung mit dem vierten Delay
Stromwandler (Stw). Set
Die Alarmreaktion basiert auf dem Sammelschienenstrom, wie vom 4. Stromwandler point /
gemessen.

time

Landanschluss > Leistungsschutzfunktionen > Uberlast 4. StW. > 4. StW. -P> [1 oder 2]
oder P> [l oder 2]

Aktivieren AUS AUS AUS
EIN
14270, 14280, 14290 oder 14300 Sollwert 2 bis 120 % 30 % 30 %
Timer 0,1 bis 3200 s 10s 10s
Fehlerklasse Fehlerklassen Warnung Warnung
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10. Allzweck-PIDs

101  Einflhrung

Die Allzweck-PID-Regler ahneln im Prinzip den PID-Reglern fur den Reglerausgang. Sie bestehen aus einem Proportional-,
Integral- und Differenzial-Anteil. Integral- und Differenzial-Anteil sind von der Proportionalverstarkung abhangig.

Die Allzweck-PIDs sind etwas weniger reaktionsschnell. Sie sind fur die Steuerung von Temperatur, Luftern usw. gedacht.
Die Konfiguration der Allzweck-PIDs wird durch eine Beschreibung der Mdglichkeiten der Allzweck-PID-Schnittstelle und
mit Beispielen fir die Konfiguration fur verschiedene Zwecke dokumentiert.

10.11 Alizweck-PIDs, analoger Regelkreis

Die Analogregelung in den Allzweck-PIDs wird Uber einen PID-Regelkreis durchgefiihrt. Das folgende Diagramm zeigt, aus
welchen Elementen der PID-Regelkreis besteht.

o (2] ® O ® 0 (7] ©
1
K
Reference = Ko - - + 3 Offset _ggput
:
- +
Td
Input

Eingang: Dieser Analogeingang misst den Prozess, den der Regler zu regeln versucht.
Referenz: Der Regler versucht, den Eingang auf diesen Sollwert zu regeln.

Kp: Dies ist die proportionale Verstarkung des PID-Regelkreises.

Ti: Dies ist die integrale Verstarkung des PID-Regelkreises.

Td: Dies ist die Differenzialverstarkung des PID-Regelkreises.

Umgekehrt: Wird ,Umgekehrt” aktiviert, erhalt der Ausgangswert ein negatives Vorzeichen.
Offset: Der Offset wird zur Funktion addiert und verschiebt den Regelbereich.

® N O AN

Ausgang: Dies ist der endgliltige Ausgangswert des PID-Reglers, der den Messumformer regelt.

10.1.2 Alizweck-PID-Schnittstelle in der Utility-Software

Konfigurieren Sie die Eingangs- und Ausgangseinstellungen der vier Allzweck-PIDs Uber die PID-Schnittstelle in der Utility-
Software. Dies kann nicht Uber die Steuerung erfolgen.
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A% % a3l
FID1inp. |PID1outp. | PIDZinp. | PID2 outp. | PID3inp. | PID3 outp. | PID4inp. | PID4 outp.

PID1 Input Configuration

Monitoring -
X Activation of PID1 Off -
Device
Application supervision
Alarms
Logs Input 1 Configuration
Inputs/Outputs
B 2 Input 1 Input 20 -
Trending
Input 1 min. ' %
1]
Configuration -3 Input 1 max. ' o
Al . 100
ication configuration .
PP g Setpoint 1 Reference 1 -
Parameters
Advanced Protection Setpoint 1 min. | %
o
ECU & D-AVR configuration Setpoint 1 max. [ ] %
IO & Hardware setup 100
Setpoint 1 offset .
External /O (CIO) 0
3rd Party Integration Reference 1 [ ]
50
Weight 1 .
Tools & 1
Enable 1 Off -
Ethernet setting (TCP/IP)
M-Logic & AOP
Maodbus Configuratar Input 2 Configuration
Option & Firmware
: Input 2 Input 21 -
Translations
General Purpose PID Input 2 min. [ | %
- . o
Display views Input 2 max. ] o
Permissions 100
Compare offiine files Setpaint 2 Reference 2 -
Setpoint 2 min. ' Y
o
Setpoint 2 max. ' %
100
Setpoint 2 offset '
o
Reference 2 .
50
Weight 2 [}
1
Enable 2 Off -

10.2 Eingangen

Jeder Ausgang kann bis zu drei Eingange haben. Es wird jeweils nur ein Eingang fiir die Berechnung des Ausgangssignals
verwendet.
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Erlauterung der Einstellungen fiir Allzweck-PIDs

d %% G a5
PIDline. | PIDLcutp. | PIDZ np, | PIDZ outp, | FID3inp. | FID3 cutp, | PID4ino, | PID4outp.

PID1 Input Configuration

1 Activation of PID1 off -

Input 1 Configuration

2 Input 1 EIC Coaling water b ~
Irut Lmin, (] i
3 o
Trput 1L mas. |
100
4 Setpaint 1 reference 1 -
Setpaint 1 min, (] '*"
5 o
Setpaint 1 max. |
100
& Setpaint 1 offset [ |
o
7 Reference 1
!
8 Weight 1 [ ]
i
g Enable 1 Off b
Input I Configurstan
Input 2 [nput 21 x
Input 2min. ] =
o
Irout 2 mas, ' i
100
Zetpaint 2 Reference 2 hd
Setpaint 2 min, [ ] &
o
Setpoint 2 max. ' W
100
Setpaint 2 offset [ ]
o
Reference 2 [ |
5a
Wieight 2 |
L
Enable 2 off hd

Input 3 Configuration

Input 3 Irput 22 =

Input 3 mn. ] =
o

Input 3 max, ' %
10

Zefpaint 3 Reference 3 hd

Setpaint 3 min, [ ] =
o

Setpaint 3 max. I
100

Setpoint 3 offset [ |
V]

Refarence = ]
L)

Weight 3 [
1

Erabl= 3 OFf =

10.2.1 Dynamische Eingangsauswahl

Aktivierung: Aktivieren Sie PID, oder lassen Sie zu, dass
PID von M-Logic aktiviert wird.

. Eingang 1: Wahlen Sie hier die Quelle fir diesen Eingang.
3. Eingang 1 min. und Eingang 1 max.: Definieren Sie die

Skala der ausgewerteten Eingabe.

. Sollwert 1: Wahlen Sie Referenz 1, um den Sollwert in

diesem Feld zu definieren. Alternativ kénnen Sie auch
eine Sollwertquelle auswahlen (aus den gleichen
Optionen wie furr Eingang 1).

. Sollwert 1 min. und Sollwert 1 max:: Definieren Sie die

Skala des ausgewerteten Sollwerts.

6. Sollwert 10ffset: Der Offset fur Sollwert 1.

Referenz 1: Wahlen Sie den Sollwert fiir diesen Eingang.
Fur den Sollwert 1 muss die Referenz 1 gewahlit werden.

. Wichtung 1: Der Eingabewert wird mit dem

Wichtungsfaktor multipliziert.

e Ein Wichtungsfaktor von 1 bedeutet, dass der
tatsachliche Eingangswert in Berechnungen
verwendet wird.

e Ein Wichtungsfaktor von 3 bedeutet, dass der
Eingabewert bei den Berechnungen als dreimal so
groB behandelt wird.

. Enable:

» Ein: Dieser Eingang wird Uberprift.
e Aus: Dieser Eingang wird nicht Gberpruft.

Jeder Allzweck-PID bietet bis zu drei aktive Eingange. Alle aktivierten Eingange werden kontinuierlich Gberprift und der
Eingang mit der groBten oder kleinsten Ausgangsleistung wird ausgewahlt. In den Ausgangseinstellungen wird eingestellt,

ob die groBte oder kleinste Ausgangsleistung Prioritat hat.

Beispiel: Dynamische Eingangsauswahl Die Belliftung eines Containers, in dem ein Aggregat verbaut ist, ist ein
realistisches Beispiel flr den Einsatz der dynamischen Eingangsauswahl. Die folgenden drei Variablen hangen von der
Belliftung ab. Daher ist es sinnvoll, dass sie sich den Ausgang teilen.
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« Der Container ist mit einem Temperatursensor fur die Container-Innentemperatur ausgestattet. Aufgrund der
Lebensdauer der Elektronik im Container soll maximal eine Temperatur von 30 °C aufrechterhalten werden. (Eingang 1.)

« Der Lufteinlass des Motors befindet sich innerhalb des Containers. Daher héngt die Ansaugtemperatur des
Turboverdichters von der Lufttemperatur im Container ab. Die maximal aufrechtzuerhaltende Ansauglufttemperatur
betragt 32 °C. (Eingang 2.)

« Der Wechselstromgenerator wird durch die Luft im Container gekiihlt. Daher hangt die Wicklungstemperatur des
Generators von der Lufttemperatur im Container ab. Die maximal aufrechtzuerhaltende Wicklungstemperatur betragt
130 °C. (Eingang 3.)

Das sind die Daten, die zum Konfigurieren der Eingange im Screenshot des vorigen Abschnittes (Eingange) verwendet
wurden. Alle Eingdnge sind sowohl mit dem vollstandigen Messbereich (0 bis 100 %) als auch mit einem Wichtungsfaktor
von 1 konfiguriert. Der gemeinsame Ausgang des Lifter-Drehzahlantriebes ist so eingestellt, dass die maximale
Ausgangsleistung priorisiert wird (wie im nachsten Kapitel ,Ausgang" erlautert). Diese Konfiguration soll sicherstellen, dass
keiner der Eingangssollwerte kontinuierlich Uberschritten wird — es sei denn, die maximale Bellftung wird erreicht.

Ein Betriebsszenario konnte sein, dass die Steuerung Eingang 1 verwendet hat und im Container eine Temperatur von 30 °C
aufrechterhalten wird. An einem Punkt wird das Luftfiltergehause durch die Warmeabstrahlung des Motors erwarmt,
wodurch Eingang 2 mehr Uber 32 °C ansteigt als Eingang 1 Uber 30 °C. Das bedeutet, dass Eingang 2 die groBte positive
Abweichung aufweist. Alle Eingdnge werden mit einem Wichtungsfaktor von 1 konfiguriert und die maximale
Ausgangsleistung wird priorisiert. Die groBte positive Abweichung fuhrt also zu einer maximalen Ausgangsleistung oder,
anders ausgedruckt, Eingang 2 ist nun der ausgewabhlte Eingang.

Das Aggregat lauft unter Volllast mit maximaler Blindlast und die Wechselstromgenerator-Wicklungen erwarmen sich
aufgrund der hohen Strome auf einen Wert tiber 130 °C (Sollwert). An einem gewissen Punkt fiihrt Eingang 3 zu einer
maximalen Ausgangsleistung und wird daher als Eingang fiir die Ausgangsleistungsberechnung ausgewahlt. Die Bellftung
wird erhdht und die Wicklungstemperatur kann bei einer Container-Raumtemperatur von 27 °C und einer Ansaugtemperatur
des Verdichters von 30 °C einen stabilen Zustand von 130 °C erreichen. Solange diese Situation auftritt, bleibt Eingang 3
der ausgewahlte Eingang, da dieser Eingang die groBte Ausgangsleistung bewirkt.

Bei hohen Umgebungstemperaturen kann die Belliftung die Temperatur moglicherweise nicht ausreichend beeinflussen und
die Temperatur beginnt tGber den Sollwert zu steigen. Die Ausgangsleistung bleibt 100 %, solange einer der Eingédnge
kontinuierlich Gber seinem Sollwert liegt.

Der Wichtungsfaktor gilt auch fiir die dynamische Eingangsauswahl. Wenn unterschiedliche Wichtungsfaktoren fir einen
der drei Eingange konfiguriert wurden, kann die maximale Abweichung nicht mit der maximalen Ausgangsleistung
gleichgesetzt werden. Wenn fir zwei Eingange mit ahnlicher Abweichung zu ihren jeweiligen Sollwerten ein
Wichtungsfaktor von 1 bzw. 2 eingestellt wird, fuhrt letzterer im Vergleich zu ersterem zu einer Verdoppelung der
Ausgangsleistung.
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10.3 Ausgange

10.3.1 Erklarung der Ausgangseinstellungen

Erlauterung der Einstellungen fiir Allzweck-PIDs

N oo

PID1inp. PIDloutp. |PIDZinp. | PID2 cutp. | PID3inp. | PID3 outp. | PID4inp. | PID4 outp.

PID1 Qutput Configuration

Priority Maximum output hd
Output type Analogue -
Analogue Settings
Anzlogue Kp [ ]
0,50
Analogue Ti s
60,00
Analogue Td [ ] E
1]
Analogue output Disabled -
Analogue output inverse OFF -
Analogue offset ' £
50
M-ogic min event setpoint. ' %
5
M-ogic max event setpoint ' %
a5
Relay Settings
Relay Db ' %
2
Relay Kp
0.5
Relay Td [ ] s
a
Relay min. on-time ' s
0.5
Relay period time ' s
25
Relay increase Not used -
Relay decrease Mot used -

Prioritat: Diese Einstellung legt fest, ob der minimale oder der maximale Ausgang vorrangig behandelt wird. Sie wird flr
die dynamische Eingangsauswahl verwendet. ,Maximale Ausgangsleistung” flihrt zur Auswahl des Einganges, der die
héchste Ausgangsleistung liefert. ,Minimale Ausgangsleistung” fiihrt zur Auswahl des Einganges, der die niedrigste
Ausgangsleistung liefert.

Ausgangstyp: Wahlen Sie zwischen einem Relais- oder Analogausgang aus. Die folgenden mit ,,Analog”
gekennzeichneten Parameter gelten nur fur die Verwendung der Analogregelung. Die mit ,Relais" gekennzeichneten
Parameter gelten dagegen nur fur die Relaisregelung.

Analoge Kp: Dies ist der Wert fiir die Proportionalverstarkung. Erhohen Sie diesen Wert, um eine aggressivere Reaktion
zu erzielen. Die Anpassung dieses Wertes wirkt sich auch auf den Integral- und Differenzialausgang aus. Wenn der Kp-
Wert angepasst werden soll, ohne den Ti- oder Td-Anteil zu beeinflussen, nehmen Sie entsprechende Einstellungen vor.
Analoge Ti: Erhdhen Sie den Ti-Wert, um eine weniger aggressive integrale Wirkung zu erzielen.

Analoge Td: Erhdhen Sie den Td-Wert, um eine aggressivere Vorhaltzeit zu erzielen.

Analogausgang: Wahlen Sie den physischen internen oder externen Ausgang aus.

Inverser Analogausgang: Aktivieren Sie diese Option, um die Ausgangsfunktion zu invertieren.
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Result
Output [%]

100 —

Direct reg. output
Inverse reg. output

Result of output

Set point —— ’\/\’_

Beispiel zur Erlduterung der direkten und indirekten Regelung

Heating circuit %

Cooling circuit

3 I J H
5 5
o o
3 Process Variable 3
s s
c c
Q Q
© Controller o
T Set point
40 °C 1
Set point
20°CtT 2
|
|
|
|
0°C : >
Output Direct output : Inverse output
(Heating) | (Cooling)
100 %

0%

o

Time

Direkter Fehler = SW - PV

Der direkte Ausgang wird in Anwendungen
verwendet, bei denen ein Anstieg des
Analogausgangswertes die Prozessvariable
erhoht.

Invertierter Fehler = PV - SW

Der inverse Ausgang wird in Anwendungen
verwendet, bei denen ein Anstieg des
Analogausgangswertes die Prozessvariable
verringert.

In der Regel wird fir Heizapplikationen einen
direkten Ausgang und fur Kiihlapplikationen
einen inversen Ausgang verwendet. Stellen Sie
sich einen Behalter mit Wasser vor, der
jederzeit auf einem Sollwert von 20 °C
gehalten werden muss. Der Behalter kann
Temperaturen zwischen 0 und 40 °C
ausgesetzt werden. Daher ist er sowohl mit
einer Heiz- als auch mit einer Kiihlschlange
ausgestattet. Siehe die nachstehenden
Diagramme, die dies veranschaulichen.

Fir diese Anwendung miissen zwei Regler
konfiguriert werden: einer mit direktem
Ausgang fur die Heizpumpe und einer mit
inversem Ausgang fir die Kiihipumpe. Um die
gezeigte inverse Ausgabe zu erreichen, ist ein
Offset von 100 % erforderlich. Siehe Analog-
Offset unten fir weitere Informationen.

Temperaturen unter 20 °C flihren zu einem
positiven Ausgang fur die Heizpumpe, und
Temperaturen Uber 20 °C zu einem positiven
Ausgang fur die Kiihlpumpe. Die Temperatur
wird um den Sollwert aufrechterhalten.

8. Analog-Offset: Bestimmt den Startpunkt des Ausgangs. Der gesamte Bereich des Ausgangs kann als Wert im Bereich
zwischen 0 und 100 % betrachtet werden. Der Offset verschiebt diesen Bereich. Ein Offset von 50 % zentriert den
Ausgangsbereich auf dem Sollwert. Ein Offset von 0 oder 100 % fuhrt dazu, dass der gesamte Ausgangsbereich tGber
oder unter dem Sollwert liegt. Im Folgenden wird beschrieben, wie sich der Ausgang in Abhangigkeit von der Eingabe
und mit verschiedenen Offsets verhalt.
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10.

1.

12.
13.
14.

15.

16.
17.

Arclogiedfset; 0%  o0% 10G% 0% 0% 100% Ein Offset von 100 % wird haufig bei dem
Tnput: Output: . )
Direct Thverse inversen Ausg.ang verwerldet, wie im
vorherigen Beispiel der Kiihlung.
Above setpointﬁ

Setpoint -

0%

50% 0% 100%

[100%....... |50 9 %] | P
o 50% 6% 50% 150

Below setpoint@ 100% 50% 0%

100 %

Sollwert M-Logic min. Ereignis-Sollwert: Die Steuerung aktiviert Ereignisse > Allzweck PID > PID# bei min. Ausgang in
M-Logic.

Sollwert M-Logic max. Ereignis-Sollwert: Die Steuerung aktiviert Ereignisse > Allzweck PID > PID# bei max. Ausgang in
M-Logic.

Db-Relais: Totzonen-Einstellung fir die Relaisregelung.

Kp-Relais: Wert fir die Proportionalverstarkung fur die Relaisregelung.

Td-Relais: Differenzialausgang fir die Relaisregelung.

Min. Einschaltzeit Relais: Mindestausgangszeit fir die Relaisregelung. Stellen Sie diese Funktion auf die Mindestzeit ein,
mit der der angesteuerte Aktor aktiviert werden kann.

Periodenzeit-Relais: Gesamtzeit fur eine Aktivierungsdauer des Relais. Wenn der Regelausgang Uber dieser
Periodenzeit liegt, wird der Relaisausgang kontinuierlich aktiviert.

Relaiserhohung: Wahlen Sie die Klemme fir das Relais aus, das fur die positive Aktivierung verwendet wird.
Relaisreduzierung: Wahlen Sie die Klemme flr das Relais aus, das fir die negative Aktivierung verwendet wird.

10.3.2 Zusatzliche Analogausgange mit IOM 230

Die Steuerung verfligt Uber zwei integrierte Analogausgange. Die Steuerung unterstlitzt auBerdem bis zu zwei analoge
Schnittstellenmodule IOM 230, die vier zusatzliche analoge Ausgange bereitstellen kénnen.

IOM 230 Ubersicht
1 2 3 4 5 6 7
0| Lo @ @ L) 1. 10M 230 Status-LED (griin = System OK, rot = Systemfehler)
L s 2. Klemmen 1bis 6
— — 3. DZR-Anpassung
4. DZR-Ausgangswahler
] ] 5. SPR-Anpassung
N | || 6. SPR-Ausgangswéhler
- - 7. Klemme 7 bis 14
8. CAN-Status-LED (griin = System OK, rot = Systemausfall)
i i H 9. PC-Port
I:I 10. IOM 230 CAN-ID-Selektor
o 0l
8 9 10
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DZR- und SPR-Ausgangswahlereinstellungen

—mmmm

+/-25 mA
1234
ON 0 bis 20 mA AUS EIN AUS
Ij EI Ij EI OFF Nicht belegt
PCB +/-12V DC EIN AUS EIN
0 bis10 V DC AUS EIN EIN

ANMERKUNG Schalter 1 und 2 kénnen nicht die gleiche Position haben.

I0M 230 Klemmen
+12/24 V DC,
Leistungsversorgung
2 ovDC
1[© 3 Nicht belegt -
210 4 CAN-H
3| ®
4| ® 5 CAN-GND CANbus-Oberflache
5| O
6| ® 6 CAN-L
7 DZR Ausgang
71 ® DZR analoge Schnittstelle
sl ® 8 DZR com
o ® 9 SPR-Ausgang
10O SPR analoge Schnittstelle
1| 10 DZR com
1210
13| ® T Nicht belegt =
14| © .
12 VAr Lastverteilungsausgang
13 Gemeinsamer Lastverteilungsleitung
14 P Lastverteilungsausgang

CAN-Bus-Anschliisse

CANbus end terminal

IOM 230 Controller
I:Fj resistor R =120 Q E:I
CAN-H [2 A/ A 27[30] CAN-H
GND [ | Il ><>< Il 28]31] GND
CAN-L [ 6 M V A/ =——129[32] CAN-L

T— CAN A
CANB

Der Kabelschirm darf nicht mit der Erde verbunden werden, sondern nur mit den GND-Klemmen.

Verwenden Sie unterschiedliche CAN-Adressen fiir die verschiedenen IDs. Nur IDO nimmt an der
Lastverteilungsfunktionalitat teil.
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IOM 230 CAN-ID-Auswahler-Einstellungen

Alle anderen Kombinationen = IDO.

ANMERKUNG *ID1 wird fir PID1 und PID2 verwendet. ID2 wird fiir PID3 und PID4 verwendet.

10.4 Kp-Verstarkungskompensation
Die Kp-Verstarkungskompensation ist vorgesehen, wenn die Steuerung das Kihlwassersystem fur das Aggregat regelt.

Es gibt zwei Situationen, in denen der Motor zu schwingen beginnen kann, was zum Abstellen des Motors fiihren kann:
1. Lasteinflisse
2. Kaltstart des Motors

In beiden Situationen ist eine héhere Verstarkung von Vorteil, wenn eine Anderung im System erforderlich ist, und eine
niedrigere Verstarkung, wenn sich das System stabilisieren muss. Ohne die Kp-Verstarkungskompensation muss bei den
PID-Einstellungen ein Kompromiss zwischen Reaktion und Stabilitdt gefunden werden. Die Kp-Verstarkungskompensation
ermdglicht Einstellungen fiir eine langsamere PID-Reaktion firr den Fall, dass keine Anderung oder Stabilisierung
erforderlich ist. Sie beschleunigt die Reaktion des PIDs, wenn es zu erheblichen Anderungen im System kommt.

Kp-Verstarkungskompensation besteht aus zwei separaten Funktionen:
1. Kompensation der Verstarkung der Lastéanderung
2. Kompensation der Abweichung vom Sollwert.

Die beiden Kompensationsfunktionen kénnen einzeln oder in Kombination eingesetzt werden. Werden sie in Kombination
aktiviert, wird jeweils diejenige Funktion mit der hdchsten resultierenden Verstarkung verwendet.

10.41 Kompensation der Verstarkung der Lastanderung

Bei groBen Lastaufschaltungen oder -abwiirfen kann es zu groBen Abweichungen im Kihlbedarf und damit zu einer
Instabilitat im Kiihlsystem kommen. Um einen Teil dieser Instabilitat abzuschwéachen, erhoht die Kompensation fiir die
Verstarkung der Lastanderung die Verstarkung sofort im Verhaltnis zur Lastverstarkung. GroBere Lastanderungen fihren zu
einer groBeren Verstarkung. Diese Verstarkungssteigerung nimmt iber einen bestimmten Zeitraum ab, bis die Verstarkung
den Nennwert erreicht.

Erlauterung der Einstellungen

Kp Gain Compensation

1 Generator load change OFF >
2 Generator load change activation ' %
0.1
3 Generator load change weight '
10
4 Generator load change timer ' 5
&0
Set point deviation OFF >
Set point deviation activation ' %
5
Set point deviation weight '

1. Lastanderung des Generators: Aktiviert/deaktiviert die Kompensation der Lastanderung.

2. Aktivierung der Lastanderung des Generators: Limit der Lastanderung. Bevor die Verstarkungskompensation aktiviert
wird, muss die Steuerung eine Lastanderung erkennen, die groBer ist als dieser Limit. Wenn der Limit beispielsweise auf
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10 % eingestellt ist, muss eine Lastaufschaltung oder ein Lastabwurf von mindestens 10 % der Nennleistung des
Aggregates vorliegen, bevor diese Funktion aktiviert wird.

3. Lastdanderungswichtung des Generators: Die Verstarkungssteigerung basiert auf der Lastanderung im Vergleich zum
Nennwert. Dieses Verhaltnis wird mit der Lastgewichtung multipliziert.

4. Lastanderungs-Timer des Generators: Die Verstarkungssteigerung erfolgt augenblicklich, nimmt jedoch Uber die
eingestellte Zeit linear ab, bis die Verstarkung den Nennwert erreicht.

Beispielhafte Kompensation fiir die Verstarkung der Lastéanderung
% of nom. load

A
100
0 : : : : : : : } } } > sec
0 5 10 15 20 25 30 35 40 45 50
Load %
PID gain

Das Diagramm zeigt die Reaktion der Verstarkung basierend auf zwei Lastanderungen.

In der ersten Situation gibt es eine groBe Lastaufschaltung, die eine Kompensation flr die Verstarkung der Lastanderung
aktiviert und dadurch die Verstarkung augenblicklich erhoht. Diese Steigerung nimmt ab (in diesem Fall in einem Zeitraum
von 15 Sekunden) und bringt die Verstarkung wieder auf den Nennwert.

Nach einigen Sekunden verringert das System wieder etwas die Last, jedoch nur um die Halfte der vorangegangenen
Lastaufschaltung. Die Verstarkung wird sofort wieder erhoht, aber diesmal nur halb so stark, weil die Lastanderung nur halb
so groB ist. Die Steigerung nimmt dennoch in einem Zeitraum von 15 Sekunden wieder ab.

10.4.2 Kompensation der Abweichung vom Sollwert

Diese Funktion soll Uberschreitungen minimieren. Insbesondere ein langsames Kiihlwassersystem, bei dem der Sollwert oft
sehr nah an der Abschaltgrenze liegt, kann nur schwer rechtzeitig reagieren, um eine Abstellung zu vermeiden. Diese
Funktion erhoht die Verstarkung drastisch, wenn der Istwert den Sollwert um mehr als die eingestellte Totzone
Uberschreitet. Aber je weiter der Istwert vom Sollwert entfernt ist, desto geringer wird die Verstarkung. Wenn der Istwert
unter den Sollwert fallt, arbeitet die Funktion invertiert. Bei der invertierten Version ist die Verstarkung gering, wenn Ist- und
Sollwert nah aneinander sind. Aber wenn sie weit auseinander sind, ist die Verstarkung groB. Dadurch soll vermieden
werden, dass im System Regelprobleme auftreten.
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Erlauterung der Einstellungen

Kp Gain Compensation

Generator load change OFF =
Generator load change activation . %o
0.1
Generator load change weight '
10
Generator load change timer . 5
&0
1 Set point deviation OFF =
2 Set point deviation activation ' %o
5
3 Set point deviation weight '

10

1. Sollwertabweichung: Aktiviert/deaktiviert die Kompensation der Abweichung vom Sollwert.

2. Aktivierung der Sollwertabweichung: Abweichung, Totzone Solange der Istwert nicht um mehr als die unter diesem
Parameter eingestellte Totzone vom Sollwert abweicht, wird diese Funktion nicht aktiviert.

3. Wichtung der Sollwertabweichung: Die Verstarkungssteigerung basiert auf der Sollwertabweichung im Vergleich zum
Nennwert. Dieses Verhaltnis wird mit dem Wichtungsfaktor multipliziert.

Beispiel fiir die Kompensation der Abweichung vom Sollwert

°C/Gain
A
100 T
90 -
0 } } } } } } } } } } >
Time
Temperature Deadband
Set point Gain

Das Diagramm zeigt, wie die Reaktion auf eine Sollwertabweichung aussehen kann.

Eine Abweichung vom Sollwert kann durch einen Anstieg der Kiihlwassertemperatur in einem Aggregat verursacht werden.
Liegt die Temperatur unterhalb des Sollwertes, ist die Verstarkung sehr hoch. Nahert sie sich jedoch dem Sollwert,
verringert sich die Kompensation der Verstarkung. Innerhalb der Aktivierungsgrenze betragt die Verstarkung den Nennwert.

Wenn die Temperatur weiter ansteigt, Gberschreitet sie erneut die Aktivierungsgrenze. Und wenn die Temperatur Giber dem
Sollwert liegt, wird die Verstarkung augenblicklich erhoht. Wenn die Temperatur noch weiter ansteigt, nimmt die
Verstarkungskompensation wieder ab.

10.5 M-Logic

Alle Funktionen der Allzweck-PIDs kdnnen mit M-Logic aktiviert und deaktiviert werden. Im Folgenden werden Ereignisse
und Befehle bezliglich der Allzweck-PIDs beschrieben.
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M-Logic > Ereignisse > Mehrzweck-PID

Ereignisprotokoll

PID (1-4) aktiv: Dieses Ereignis ist aktiv, wenn der zugehdrige PID aktiviert ist.

PID (1-4) bei min. Ausgang: Dieses Ereignis ist aktiv, wenn der Ausgangswert unterhalb des Ausgangsparameters
LSollwert M-Logic min. Ereignis” liegt.

PID (1-4) bei max. Ausgang: Dieses Ereignis ist aktiv, wenn der Ausgangswert oberhalb des Ausgangsparameters
«Sollwert M-Logic max. Ereignis” liegt.

PID (1-4) Ausgang eingefroren: Dieses Ereignis ist aktiv, wenn der Ausgang eingefroren ist.

PID1 mit Eingang (1-3): Dieses Ereignis ist aktiv, wenn die dynamische Eingangsauswahl Eingang 1 fir die
Ausgangsberechnung ausgewahlt hat.

PID2 mit Eingang (1-3): Dieses Ereignis ist aktiv, wenn die dynamische Eingangsauswahl Eingang 2 fiir die
Ausgangsberechnung ausgewahlt hat.

PID3 mit Eingang (1-3): Dieses Ereignis ist aktiv, wenn die dynamische Eingangsauswahl Eingang 3 fir die
Ausgangsberechnung ausgewahlt hat.

PID4 mit Eingang (1-3): Dieses Ereignis ist aktiv, wenn die dynamische Eingangsauswahl Eingang 4 fir die
Ausgangsberechnung ausgewahlt hat.

PID (1-4) Modbus-Regelung: Dieses Ereignis ist aktiv, wenn der PID per Modbus ferngeregelt werden soll.

M-Logic > Ausgang > Allzweck-PID-Befehle

Befehle

PID1 Manuelle Regelung EIN: Dieser Befehl aktiviert die manuelle Regelung.
PID (1-4) Aktivieren: Dieser Befehl aktiviert den PID-Regler.

PID (1-4) min. Ausgang erzwingen: Dieser Befehl zwingt den Ausgang auf den unter dem Ausgangsparameter Min.
Ereignissollwert M-Logic eingestellten Wert.

PID (1-4) max. Ausgang erzwingen Dieser Befehl zwingt den Ausgang auf den unter dem Ausgangsparameter Max.
Ereignissollwert M-Logic eingestellten Wert (z. B. fiir Nachkiihlungszwecke).

PID (1-4) Riickstellung: Dieser Befehl zwingt den Ausgang auf den unter dem Ausgangsparameter ,Analog-Offset”
eingestellten Wert.

PID (1-4) Ausgang einfrieren: Dieser Befehl friert den Ausgang auf dem aktuellen Wert ein.
PID1 Eingang aktivieren (1-3): Dieser Befehl aktiviert Eingang 1.

PID2 Eingang aktivieren (1-3): Dieser Befehl aktiviert Eingang 2.

PID3 Eingang aktivieren (1-3): Dieser Befehl aktiviert Eingang 3.

PID4 Eingang aktivieren (1-3): Dieser Befehl aktiviert Eingang 4.

PID1 Eingang deaktivieren (1-3): Dieser Befehl deaktiviert Eingang 1.

PID2 Eingang deaktivieren (1-3): Dieser Befehl deaktiviert Eingang 2.

PID3 Eingang deaktivieren (1-3): Dieser Befehl| deaktiviert Eingang 3.

PID4 Eingang deaktivieren (1-3): Dieser Befehl deaktiviert Eingang 4.

10.6 Beispiel: Verwendung eines Allzweck-PIDs

In diesem Beispiel wird ein Allzweck-PID fir die analoge Liftersteuerung verwendet.

Der Lifter ist auf einer ,Sandwich"”-Kulhlerkonstruktion montiert. Der Liifter saugt Luft durch zwei Kiihler an. Einer dient zum
Kihlen des Kuhimittels fir den Ladeluftkihler und einer zum Kiihlen des Mantelwassers. Da die beiden Systeme
unterschiedliche Temperatur-Sollwerte aufweisen, wird die dynamische Sollwertauswahl verwendet. In diesem Beispiel wird
PID2 verwendet und die Abbildung zeigt beispielhafte Eingangseinstellungen.
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# Pid - O X
H %% 35

PIDlinp. | PID1outp. PID2inp. | PID2 outp. | PID3inp. | PID3 outp. | PIC ¢ | ¥
PID2 Input Configuration

Activation of PID2 on -

Input 1 Configuration

Input 1 EIC Intercool temp. ~
Input 1min. [ | i
0
Input 1man. g *
100
Reference 1
500
Weight 1 [ |
1
Enable 1 on -

Input 2 Configuration

Input 2 EIC Cooling water b +
Input 2 min. ' i
0
Input 2 max. ' %
100
Reference 2
900
Weight 2 . |
1
Enable 2 on -

Input 3 Configuration

Input 3 Input 108 -
Input 3 min. ' Yo
0
Input 3 max. ' %%
100
Reference 3 '
50
Weight 3 '
1
Enable 3 Off -

Das ECM (Engine Control Module, Motorsteuerungsmodul) misst sowohl die Temperatur des Kiihimittels vom Ladeluftkihler
als auch die Temperatur des Kiihlwassers vom Mantel. Die Generatorsteuerung empfangt diese Werte tber eine MK-Option
(Motor-Schnittstellenkommunikation).

Als Eingang 1 wird ,MK-Ladeluftkiihlertemperatur” und als Eingang 2 ,MK-Kihlwassertemperatur” ausgewahlt. Der volle
Messbereich wird durch einen Mindest- und einen Maximalwert festgelegt. Der Bezugssollwert von Eingang 1 wird auf 500
eingestellt, um fir das KiihImittel des Ladeluftklihlers einen Temperatursollwert von 50,0 °C zu erreichen. Eingang 2 weist
einen Bezugssollwert von 900 auf, um fiir das Kiihlwasser des Mantels einen Sollwert von 90,0 °C zu erreichen. Flr eine
gleiche Wichtung der Eingange bei der Berechnung der Ausgangsleistung werden beide Wichtungsfaktoren auf 1 gesetzt.
Beide gewlinschten Eingange werden aktiviert und Eingang 3 bleibt deaktiviert.
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# Pid

H =% 3L B

PID1inp. | PID1outp. | PID2inp. PID2outp. |PID3inp.

Priority

Output type

Analogue Kp
Analogue Ti

Analogue Td

Analogue output
Analogue outputinverse
Analogue offset

M-ogic min event setpoint

Mogic max event setpoint

Relay Db
Relay Kp
Relay Td
Relay min. on-time

Relay period time

Relay increase

Relay decrease

PID2 Output Configuration

Maximum output R

Analogue

Analogue Settings

Transducer 68

ON

Relay Settings

Mot used

Mot used

<

0.5

60

0.5

0.5

2.5

PID3 outp.

PIC

Yo

%

Yo

%

Bei dieser Anwendung soll sichergestellt werden, dass keine der Temperaturen ihren Sollwert dauerhaft tiberschreitet. Das
wird erreicht, indem die maximale Ausgangsleistung als Prioritat fur die dynamische Eingangsauswahl ausgewahlt wird.

Als Ausgangstyp wird Analog gewahlt, und als physikalischer Ausgang der Messumformer 68.

Der inverse Ausgang wird aktiviert, um bei steigender Temperatur einen Anstieg des Wertes vom Analogausgang fur
den Lufter zu erzielen.

Ein Offset von 100 % wird ausgewahlt, um bei erreichtem Sollwert eine Ausgangsleistung von 100 % zu erreichen.

Der gesamte Bereich der Ausgangsleistung wird ausgewahlt. Da es sich hierbei um den Ausgang fir einen Lifter

handelt, ist es moglicherweise von Vorteil, den Mindestwert fir die Ausgangsleistung zu verwenden.
Die Standardeinstellungen werden fur die M-Logic-Ereignisse ,min./max." verwendet.
Es werden keine Relaiseinstellungen konfiguriert, da es sich um eine analoge Funktion handelt.

Unten finden Sie ein Beispiel fur die M-Logic in dieser Anwendung. Logik 1 stellt sicher, dass die Regelung aktiv ist und die
Ausgangsleistung berechnet wird, solange der Motor lauft. Logik 2 zwingt den Lifter wahrend der Abkihlung auf die

maximale Drehzahl, um eine effiziente Abkiihlung zu gewabhrleisten.
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". . -l =
MOl | PDdiauk PO | PIOQ edp. | PMDSrp. | PIDY auip. | PO inp. | PIOS culp.
FIDZ Input Configur stion

At of PO o =

[t 1 Conflpration

Input 1 EIC Dmeronod temp, =
Input L min, ['] -
]
Wpit L . -
1]
gt 1 Rmfrrence 1 "
Satpoint 1min. . k-
a
Satpt 1P y -
1]
Satpoint 1 offmt []
a
Amference 1 []
LTl
Weghi L -
1
Erbie | on ~
Input I Confgurakon
Tt 2 FIC Coolng water b w
ML 2 [ ] ]
a
Input e [ ] %
i1
Setpoint 1 Parfareren 1 =
Sedpont 2 rin. [ ] %
a
Sabpesrr] T rure. =
111}
Seipoint 1 ofhel [ ]
a
Farfer arcn 1 (]
)
Weight 2 [}
1
Eradde 2 = -
Irput 3 Carfigura ton
i3 EEr— -]
gt 3 ren. ' T
a
[nput 3 rexs P ™
]
Sepoit 3 Referance 1 -
Geipoint Smin, [ | 11':
a
Seipont Jmas. P
nm
Seipant Saffset (]
a
Reference 3 [
=
Weght 3 [
1
Enable 1 OfF -

Wenn der Motor gestartet wird und lauft, wird die Regelung aktiviert und eine Ausgangsleistung berechnet. Uberschreitet
entweder das KihImittel vom Ladeluftkiihler oder das Kiihiwasser vom Mantel seinen Sollwert, beginnt die
Ausgangsleistung ab 0 % zu steigen. Der Eingang, der zur Berechnung der gréBten Ausgangsleistung flihrt, wird zu jeder
Zeit priorisiert. So wird sichergestellt, dass beide Systeme mit ausreichender Kihlung versorgt werden. Wahrend der
Stoppsequenz wird der Lifter auf die maximale Ausgangsleistung gezwungen, um die gréBtmdgliche Kihlung zu
gewahrleisten. Die Leistung verbleibt bei 0 %, bis der Motor erneut gestartet wird.

In diesem Beispiel wird der inverse Ausgang mit einem Offset von 0 % kombiniert. Die Anwendung ist ein Motor mit
elektrischer Thermostatsteuerung. Wahrend des Motorstartes sollte der Ausgang vor dem Erreichen des Sollwertes aktiviert
werden, um ein zu starkes Uberschreiten des Sollwertes zu vermeiden. Das wird erreicht, indem ein inverser Ausgang ohne
Offset verwendet wird. Das folgende Diagramm veranschaulicht diese Funktion, wenn die Steuerung als linear proportional
ohne Integral- oder Vorhaltzeit konfiguriert ist. Bei diesen Einstellungen betragt die Ausgangsleistung 100 %, wenn der
Sollwert erreicht ist. Der Beginn des Ausgangs wird durch die Proportionalverstarkung bestimmt.
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Temp Output
90 ‘C 100 %

0 %
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11. Eingange und Ausgange

1.1  Digitaleingange
111 Standard-Digitaleingange

Die Steuerung verfligt standardmaBig Uber 12 Digitaleingange, die sich an den Klemmen 39 bis 50 befinden. Alle Eingange
sind konfigurierbar.

Digitaleingange

m_ Landanschluss BTB/SKS Technische Daten

Nur Minus-schaltend,

39 Eingang PMS-Steuerung PMS-Steuerung PMS-Steuerung <100 0

40 Eingang Konfigurierbar Konfigurierbar Slzri\\;eratorversorgung l;ll:glc\)/lgus-schaltend,
41 Eingang Konfigurierbar Konfigurierbar tigdaakrlisvchlussversorg Tl:gg/ligus—schaltend,
42 Eingang Konfigurierbar Konfigurierbar Konfigurierbar Tlflglc\)llgus—schaltend,
43 Eingang Konfigurierbar Konfigurierbar Konfigurierbar l:lt‘igl(\)ﬂigr;us—schaltend,
44 Eingang Konfigurierbar Konfigurierbar Konfigurierbar Tl:g:\)lligus—schaltend,
45 Eingang Konfigurierbar Konfigurierbar Konfigurierbar l;ll:llg!\)/ligr;us—schaltend,
46 Eingang Konfigurierbar Konfigurierbar Konfigurierbar l;llflg(l\)/lgus—schaltend,
47 LSS ein Konfigurierbar LSS-Position ein Konfigurierbar TL;B(I\)/Iigus—schaltend,
48 LSS aus Konfigurierbar LSS-Position aus Konfigurierbar l;ltfl:)gﬂgus-schaltend,
49 Sii/SKS GS-Position ein Konfigurierbar SKS-Position ein Tl;gl(\)/lgus-schaltend,
50 SUSS{SKS GS-Position aus Konfigurierbar SKS-Position aus l;llflglc\)ﬂgus-schaltend,

1.1.2 Digitaleingange konfigurieren

Die Digitaleingdnge kénnen Uber die Steuerung oder mit der Utility-Software konfiguriert werden (auf einige Parameter kann
nur mit der Utility-Software zugegriffen werden).

Konfigurieren Sie einen Digitaleingang mit der Utility-Software
Wahlen Sie in der Utility-Software unter E/A & Hardware-Setup den zu konfigurierenden Digitaleingang.

DI39-50 | MI20 | MI21 | MI22 | MI23 | DO5-18 | DCmeas AVG | AC meas AVG | Ext. P/Q sources | Configurable power meter

Preconfigured function Alarm Alarm when input is Timer Fail class Output A Output B Auto acknowledge Inhibits Password Modbus address

Digital Input 39 | Access lock - | Enable High ~| 1 % s |Waming | |Motused ~| Motused | |OFF ~ | |Inhibits... ~ | |Service - 185

1 2 3 3 5 6 7 8 9 10
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1 Vorkonfigurierte Funktion Auswahl einer Funktion fiir den digitalen Eingang.

2 Alarm Aktiviert die Alarmfunktion.

3 Alarm geben bei Eingang Der Alarm wird aktiviert, wenn der Eingang hoch oder niedrig ist.

4 Timer Die Timer-Einstellung ist die Zeit vom Erreichen der Alarmstufe bis zur Auslésung des
Alarms.
Wahlen Sie die gewiinschte Fehlerklasse aus der Liste aus. Wenn der Alarm auftritt,

5 Fehlerklasse

reagiert die Steuerung entsprechend der gewahlten Fehlerklasse.

Wabhlen Sie die Klemme (oder Grenzwerte) aus, die durch einen Alarm aktiviert

A A . Lo .
6 usgang werden soll. Grenzwerte macht den Alarm als Eingangsereignis in M-Logic nutzbar.

Wabhlen Sie die Klemme (oder Grenzwerte) aus, die durch einen Alarm aktiviert

7 Ausgang B werden soll. Grenzwerte macht den Alarm als Eingangsereignis in M-Logic nutzbar.
8 Auto Quittierung EII\{: Der Alarm wird automatisch quittiert, wenn die Alarmbedingungen nicht mehr
erfullt sind.
9 Unterdriickungsfunktionen Wahlen Sie die Ausnahmen fir die Aktivierung des Alarms aus.
Wahlen Sie die Passwortebene aus, die zur Anderung dieses Parameters erforderlich
10 Passwortebene

ist.

. = I . :
Wahlen Sie An Gerdt schreiben -+ aus, um die Einstellungen an die Steuerung zu schreiben.

1.1.3 Benutzerdefinierte Alarme
Sie kdnnen benutzerdefinierte Alarme fir die Digitaleingange mit der Utility-Software oder an der Steuerung konfigurieren.

In der Utility-Software:
1. Wahlen Sie das Tab E/A & Hardware-Setup
2. Wabhlen Sie eines der Tabs fur den Digitaleingang.

3. Sie kdnnen fur jeden aktiven Digitaleingang benutzerdefinierte Alarme konfigurieren. Um die Alarmoptionen aufzurufen,
mussen Sie im Dropdown-Menu Alarm den Punkt Aktivieren auswahlen.

DI39-50 |MI20 | MI21 | MI22 | MI23 |DO5-18 | DCmeas AVG

Preconfigured function  Alarm Display text Alarm when inputis  Timer Fail dass Cutput A Output & Auto acknowledge Inhibits Password Mocbus address  Value actual Timer actual

Digital Input 33 | Allow safe reger v Enable | |Digitalinput39 w | |High ~ 10 21 ¢ |Warning ~| [Notused v | [Notused | |OFF +| |Inhibits... - | |Service - 185 Sec.

Digital Input 40 | ot used - Dissble ~ 185

4. Fur die benutzerdefinierten Alarme sind vordefinierte Anzeigetextoptionen verfiigbar:

Display text Digital input 39 |
Alarm when inputis  |Sverspeed

Short drcuit
Delay | Water in fuel

k min

Fail dass Storage tank min
GB tripped
Cutput A MEB tripped
Fuse triped

An der Steuerung

Gehen Sie zu Parameter > E/A-Einstellungen > Einginge > Digitaleinginge > Digitaleingang XX > Text.
Wahlen Sie aus einer Reihe von vordefinierten Textoptionen.
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DG BLOCKED FOR START
Digital input 40 e

Output B: Not used
Enable: OFF
Failclass: Warning
Type: N/O

Text: 0il pressure

1.2 DC Relaisausgange

Die Steuerung verfligt standardmaBig Uiber 12 x DC-Relaisausgénge. Die Ausgange sind in zwei Gruppen mit
unterschiedlichen elektrischen Eigenschaften unterteilt.

Alle Ausgange sind konfigurierbar, sofern nicht anders angegeben.

Relaisausgédnge, Gruppe 1

Elektrische Eigenschaften

e Spannung: 0 bis 36 V DC

e Strom: 15 A DC Einschaltstrom, 3 A DC Dauerstrom

. . Landanschl .
Relaiskontakte Aggregat Werkseinstellung V\?e:(ase?:st:::ng Sks Werkseinstellung

Relais 05 Betriebsmagnet Nicht belegt Nicht belegt

Relais 06 Anlasser (Starter) Nicht belegt Nicht belegt

Relaisausgédnge, Gruppe 2

Elektrische Eigenschaften

e Spannung: 4,5 bis 36 V DC

e Strom: 2 A DC Einschaltstrom, 0,5 A DC Dauerstrom

Relaiskontakte Aggregat Werkseinstellung \I;\?::(asr;?::::::ng Sks Werkseinstellung

Relais 09 Startvorbereitung Nicht belegt Nicht belegt

Relais 10 Stoppmagnet Nicht belegt Nicht belegt

Relais 11 Status in Ordnung Status in Ordnung Status in Ordnung
Relais 12 Hupe Hupe Hupe

Relais 13 Nicht belegt Nicht belegt Nicht belegt

Relais 14 Nicht belegt Nicht belegt Nicht belegt

Relais 15 Nicht belegt Nicht konfigurierbar Nicht belegt

Relais 16 Nicht belegt Nicht konfigurierbar Nicht belegt

Relais 17 Nicht konfigurierbar Nicht belegt Nicht konfigurierbar
Relais 18 Nicht konfigurierbar Nicht belegt Nicht konfigurierbar

11.2.1 Konfigurieren Sie einen Relaisausgang

Verwenden Sie die Utility-Software unter E/A & Hardware-Setup, DO 5 - 18 zur Konfiguration der Relaisausgange.
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Function Alarm

Qutput Function Alarm function Delay Password

Output 5 Fun coil - M-Logic [ Limit relay Service -
Parameter Beschreibung

Ausgangsfunktion Wahlen Sie eine Ausgangsfunktion.

Alarmrelais NE
Alarmfunktion M-Logic / Grenzwertrelais
Alarmrelais ND

Verzbgerung Der Alarm-Timer.

Wahlen Sie die Passwortebene, um diese Konfiguration zu andern (kann nicht von einem Benutzer mit

G niedrigeren Berechtigungen bearbeitet werden).

1.3 Analogeingange
11.3.1 Einfuhrung

Die Steuerung verfligt Uber vier Analogeingange (auch Multi-Eingéange genannt): Multi-Eingang 20, Multi-Eingang 21, Multi-
Eingang 22 und Multi-Eingang 23. Klemme 19 ist die gemeinsame Erdung fiir die Multi-Eingange.

Die Multi-Eingange kdnnen konfiguriert werden als:

e 4-20mA
¢« 0-10VDC
« PT100

« RMI Oldruck

« RMI Wassertemperatur
« RMI Fillstand

* RMI benutzerdefiniert
« Binar-/Digitaleingang

Die Multi-Eingédnge kdnnen nur mit der Utility-Software konfiguriert werden.

Verdrahtung
Die Verdrahtung hangt von der Art der Messung ab (Strom, Spannung oder Widerstand).

Zusatzliche Informationen
Siehe Verdrahtung in der Installationsanleitung fir Beispiele der Verkabelung.
11.3.2 Anwendungsbeschreibung

Die Multi-Eingange kdnnen in verschiedenen Anwendungen eingesetzt werden, z. B.:

e Stromwandler Wenn Sie den Strom zu einer Last, Uber einen Ks oder etwas anderes messen mdchten, kdnnte ein
Stromwandler, der ein 4-20-mA-Signal sendet, an den Multi-Eingang 20 angeschlossen werden.

o Temperatursensor Pt100-Widerstéande werden haufig zur Temperaturmessung eingesetzt. In der Utility-Software kdnnen
Sie wahlen, ob die Temperatur in Celsius oder Fahrenheit angezeigt werden soll.

« RMI-Eingdnge Die Steuerung hat drei RMI-Typen; Ol, Wasser und Kraftstoff. Es ist mdglich, innerhalb jedes RMI-Typs
verschiedene Untertypen zu wahlen. Es gibt auch einen konfigurierbaren Typ.

« Ein zusatzlicher digitaler Eingang Wenn der Eingang als digital konfiguriert ist, funktioniert er wie ein zusatzlicher
digitaler Eingang.

« Max. Differenz zwischen Umgebungs- und Generatortemperatur. Die Differenzmessung kann verwendet werden, um
einen Alarm auszugeben, wenn zwei Werte zu weit voneinander entfernt sind.
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11.3.3 Konfigurieren von Multieingdngen
Konfigurieren Sie jeden Multi-Eingang so, dass er mit dem angeschlossenen Sensor Ubereinstimmt.

1. Wahlen Sie in der Utility-Software die Option E/A & Hardware-Setup und dann die Option M/ 20/ 21/ 22 / 23.

DI 39-40-41 | DI 42-43-44 | DI 45-46-47 | DI 48-49-50 MI20 |MI21 | MI22 | MI23 | DO 5-18 | DCmeas AVG | AC meas AVG | E

Multi input 20

1st alarm: Parameter: 4120, Modbus address: 268

2nd alarm: Parameter: 4130, Modbus address: 269
Wire break: Parameter: 4140, Modbus address: 264

Input type > Engineering Unit Bar fcelsius
Scaling v 110 - Last open file name -
Selected curve 1st Alarm Disahle -
Alarm when input is High -
oo Set point
(o]
= n o oo Delay
2 oo
o0 Fail dass Warning e
ao
oo Output A Mot used -
ao
0 oo OutputB Mot used hd
mek Auto acknowledge OFF -
Confiqurable curve Open Save Inhibits Irhibits... -
Input (mA Qutput
Set point 1 |g 2 | |g B | 2nd Alarm Disahle -
Set paint 2 |g = | |g = | Alarm when input is High -
Set point 3 |g = | |g = | Set point lzl
Set paint 4 |D B | |D B | Delay Sec.
Set point 5 |g D | |g B | Fail dass Warning -
Set point & |g B | |g B | Output A Mot used -
Set point 7 |g = | |g B | OutputB Not used -
Set point 8 |g D | |g B | Auto acknowledge OFF -
Set paint 9 |D B | |g B | Inhibits Inhibits... hd
Set point 10 |o D | |u B |
Set point 11 |0 B | |g = | Wire break detection |pjgzhle -
Set point 12 |g - | |g = | Wire break fail dass Warning o>
Set point 13 |g 2 | |g B | Output A Mot used -
Set point 14 |o = | |g B | OutputB Not used -
Set point 15 |g = | |g - | Delay =
Set point 16 |D = | |0 B | Auto acknowledge OFF -
Set point 17 |o = | |g B | Inhibits Inhibits. .. -

2. Wahlen Sie die entsprechende Skalierung.
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Beispiele

DI 33-40-41 | DI 42-43-44 | DI 45-46-47 | DI 48-49-50 MI 20

Multi input 20

1st alarm: Parameter: 4120, Modbus address: 268

2nd alarm: Parameter: 4130, Modbus address: 269
Wire break: Parameter: 4140. Modbus address: 264
Input type 4-20mA -

Scaling Perc 1/10 -

Selected curve

55
5 o 58
o 45 O 5434
i oa O 538
3 a5 O 5282
3 O 5135
s 0 5018
: O 4903
z O 4787
5 10 15 20| O 4671

Input

Configurable curve Open Save

Input (mA) Output

Set paint 1 |4 D | |2 D |

Set point 2 |20 - | |5r6 - |

Set point 3 |2D < | |5,6 < |

Set point 4 |2D B | |5,5 B |
Skalierung 1/10

11.3.4 Alarme

DI 33-40-41 | DI 42-43-44 | DI 45-46-47 | DI 48-43-50 MI 20

Multi input 20

1stalarm: Parameter: 4120, Modbus address: 268

2nd alarm: Parameter: 4130. Modbus address: 269
Wire break: Parameter: 4140, Modbus address: 264

Input type 4-20ma -
Scaling Perc 1/100 -
Selected curve
0,55
0,5 O 056
< 045 O 0548
2 04 Q 0537
3 o35 O 0525
O 0514
o%: O 0502
’ O 048
02 O 0479
5 10 15 20| O o487
Input

Configurable curve Open Save

Input (mA) Output

Set point 1 [+ g o2 2]

Set point 2 [ sl |oss H

Set point 3 [0 2 [oss 2]

Setpoint 4 [ 2 [oss e
Skalierung 1/100

Fir jeden Multi-Eingang sind zwei Alarmlevel verfligbar. Bei zwei Alarmen ist es mdglich, dass der erste Alarm langsam
reagiert, wahrend der zweite Alarm schneller reagieren kann. Wenn der Sensor z. B. den Generatorstrom als Schutz vor
Uberlast misst, ist eine kleine Uberlast flr einen kirzeren Zeitraum akzeptabel, aber im Falle einer groBen Uberlast sollte

der Alarm schnell aktiviert werden.

Verwenden Sie die Utility-Software, um die Multi-Eingangs-Alarme zu konfigurieren. Wahlen Sie E/A & Hardware-Setup und

dann Ml 20/21/22/23.
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DI 39-40-41 | DI 42-43-44 | DI 45-46-47 | DI 48-49-50 MI20 |MI21 | MI22 | MI23 | DO5-18 | DC meas AVG | AC meas AVG | E

1
Multi input 20
ist alarm: Parameter: 4120, Modbus address: 268
2nd alarm: Parameter: 4130, Modbus address: 269
Wire break: Parameter: 4140, Modbus address: 264
Input type 4-20mA - Engineering Unit Bar celsius
Scaling Perc 1/10 - Last open file name
Selected curve 2 1istAlarm -
55 Alarm when input is -
5 o B& .
Set t
o es O 5434 =
B 4 O 5368 Delay
5z O 5252
3 O 5,135 Fail dass Warning -
25 O 508
; O 4,903 Output A Not used -
O 4787
5 10 15 2|0 4571 Output B Not used -
L Auto acknowledge OFF -
Configurable curve Open Save Inhibits Inhibits
28VE -
Input (mA) Dutput
Set point 1 |4 D | |2 B | 3 2nd Alarm Enable -
Set paint 2 |zg = | |5r5 = | Alarm when input is High -
Set point 3 |20 B | 5,6 2 | Set point Zl
Set point 4 |20 = | |5r5 D | Delay 10 Sec.
Set point 5 |20 = | 5.6 B | Fail dass Warning -
Set point & |20 = | |5,5 B | Output A Not used -
Set point 7 |zg B | | 5.6 B | Output B Mot used -
Set point 3 |20 - | |5r5 - | Auto acknowledge OFF -
Set point 9 |20 = | |5 5 2 | Inhibits Inhibits... -
Set point 10 |20 D | 5.6 2 |
Set point 11 |20 ;| |5,5 D | Wire break detection |hjgaple =
Set point 12 |ZU B | 5.6 B | Wire break fail dass Warning -
Set point 13 |20 = | |5,5 B | Output A Not used -
Set point 14 |20 B | |5,5 = | Output B Mot used -
Set point 15 |20 - | |5r5 - | Delay 1] =] Sec.
Set point 16 |zg = | |5r5 = | Auto acknowledge OFF =
Set point 17 |20 = | 5.6 2 | Inhibits Inhibits... -

1. Wahlen Sie die gewiinschte Option flr den Multi-Eingang aus.
2. Konfigurieren Sie die Parameter flir den ersten Alarm.
3. Konfigurieren Sie die Parameter flr den zweiten Alarm.

Sensoren mit max. Ausgang kleiner als 20 mA

Wenn ein Sensor einen maximalen Ausgang von weniger als 20 mA hat, muss berechnet werden, was ein 20-mA-Signal
anzeigen wurde.

Beispiel: Ein Drucksensor liefert 4 mA bei 0 bar und 12 mA bei 5 bar.
e (12-4) mA =8mA =5 bar

e 1TmA =5 bar/8 = 0,625 bar

e 20-4mA =16 x 0,625 bar =10 bar

Konfigurieren von Multi-Eingangs-Alarmen liber das Display

Alternativ kdnnen Sie die Multi-Eingangs-Alarme auch Uber das Display konfigurieren: E/A-Einstellungen > Eingénge
> Multi-Eingang > Multi-Eingang [20 bis 23].1 / 2]

11.3.5 Drahtbruch

Um die an die Multi-Eingange und Analogeingange angeschlossenen Sensoren/Drahte zu tUiberwachen, kdnnen Sie die
Drahtbruchfunktion fiir jeden Eingang aktivieren. Liegt der Messwert am Eingang auBerhalb des normalen dynamischen

Designer's handbook 4189341448-A DE Seite 212 von 217



Bereichs des Eingangs, wird dies als Kurzschluss oder Unterbrechung erkannt. Ein Alarm mit einer konfigurierbaren
Fehlerklasse wird aktiviert.

m Drahtbruchbereich Normalbereich Drahtbruchbereich

4-20 mA <3 mA 4-20 mA >21mA

0-10VDC =0V DC - N/v

RMI OI, Typ 1 <10,0 Q - >184,0 Q

RMI OI, Typ 2 <10,0 Q - >184,0 Q

RMI Ol, Typ 4 <33.0Q - 240.0 Q

RMI Temp, Typ 1 <10,0 Q - >1350.0 Q

RMI Temp, Typ 2 <18.2 Q = >2400.0 Q

RMI Temp, Typ 3 <3.6Q - >250.0 Q

RMI Temp, Typ 4 <32.0Q - >2500.0 Q

RMI Kraftstoff, Typ 1 <16 Q - >78,8 Q

RMI Kraftstoff, Typ 2 <3,0Q - >180,0 Q

RMI Kraftstoff, Typ 4 <33.0Q - >240.0 Q

RMI konfigurierbar < kleinster Widerstand - > groBter Widerstand
RMI benutzerdefiniert < kleinster Widerstand > > groBter Widerstand
PT100 <82,3Q - >1941Q

Pegelschalter Nur bei ge6ffnetem Schalter aktiv

Prinzip
Das Diagramm zeigt, dass bei einem Drahtbruch des Eingangs der Messwert auf Null fallt und der Alarm ausgeldst wird.

Input signal
(mA, °C,b, %)
Wire failure
Upper failure
limit
Lower failure
limit
Wire failure

Pt
Wire break

Konfigurieren von Drahtbruchalarmen liber die Utility-Software oder das Display

Sie kdnnen die Utility-Software verwenden, um Drahtbruchalarme zu konfigurieren. Alternativ kdnnen Sie das Display
verwenden, um Drahtbruchalarme zu konfigurieren: E/A-Einstellungen > Eingdnge > Multi.Eingang >
Drahtbruch [20 bis 23]

11.3.6 RMI-Sensortypen

Die Multi-Eingédnge kdnnen als RMI-Eingdnge konfiguriert werden.
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Die verfligbaren RMI-Eingangstypen sind:
« RMI Oldruck

« RMI Wassertemperatur

« RMI Fillstand

* RMI benutzerdefiniert

Fur jeden RMI-Eingangstyp konnen Sie verschiedene Kurven auswahlen, einschlieBlich einer konfigurierbaren Kurve. Die
konfigurierbare Kurve hat bis zu zwanzig Sollwerte. Der Widerstand und der Druck konnen eingestellt werden.

ANMERKUNG Der Sensorbereich betragt 0 bis 2500 Q.

ANMERKUNG Wenn der RMI-Eingang als Niveauschalter verwendet wird, darf keine Spannung an den Eingang
angeschlossen werden. Wenn Spannung an die RMI-Eingadnge angelegt wird, werden diese beschadigt.

11.3.7 Differenzialmessung

Die Differenzialmessung vergleicht zwei Messungen und erzeugt einen Alarm oder eine Ausldsung, wenn die Differenz
zwischen zwei Messungen zu groB (oder zu klein) wird. Um den Alarm zu aktivieren, wenn die Differenz zwischen den
beiden Eingangen niedriger ist als der Sollwert des Alarms, entfernen Sie das Hakchen bei Alarm, Hoch in der
Alarmkonfiguration.

Es ist méglich, bis zu sechs Vergleiche durchzufiihren. Fir jeden Vergleich knnen zwei Alarme konfiguriert werden.

Verwendung der Differenzialmessung zur Erstellung eines zusatzlichen analogen Alarms

Wenn fur Eingang A und Eingang B derselbe Messwert gewahlt wird, verwendet die Steuerung den Wert des Eingangs fir
den Differenzialmessungsalarm

Funktionen > Delta-Alarme > Vergleichssatz [l bis 6]

Eingang A fur Multi-Eingang 20
Vergleichssatz [1 bis
6]

4601, 4603, 4605, 4671, 4673 oder 4675

Siehe Steuerung
Eingang B fur

Vergleichssatz [1 bis
6]

4602, 4604, 4606, 4672, 4674 oder 4676

Funktionen > Delta-Alarme > Vergleichssatz [l bis 6] > Delta ana[l bis 6] [1 oder 2]

4611, 4631, 4651, 4681, 4701 oder 4721 Sollwert 1 -999,9 bis 999,9
4621, 4641, 4661, 4691, 4711 oder 4731 Sollwert 2 -999,9 bis 999,9 1,0
4612, 4632, 4652, 4682, 4702 oder 4722 Timer 1 0,0 bis 999,0 s 50s
4622, 4642, 4662, 4692, 4712 oder 4732 Timer 2 0,0 bis 999,0 s 50s
4613, 4633, 4653, 4683, 4703 oder 4723 Ausgang A Satz 1
4623, 4643, 4663, 4693, 4713 oder 4733 Ausgang A Satz 2

Relais und M-Logik =
4614, 4634, 4654, 4684, 4704 oder 4724 Ausgang B Satz 1
4624, 4644, 4664, 4694, 4714 oder 4734 Ausgang B Satz 2
4615, 4635, 4655, 4685, 4705 oder 4725 Aktivierung Satz 1 AUS

EIN AUS

4625, 4645, 4665, 4695, 4715 oder 4735
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4616, 4636, 4656, 4686, 4706 oder 4726 Fehlerklasse Satz 1
4626, 4646, 4666, 4696, 4716 oder 4736 Fehlerklasse Satz 2

Fehlerklassen Warnung

1.4 Analogausgange

Die Steuerung verfigt liber zwei analoge Ausgange, die aktiv und galvanisch getrennt sind. Es kann keine externe
Spannungsversorgung angeschlossen werden.

Wahlbarer £10 V DC- oder Relaisausgang fiir Drehzahlregelung (DZR)
Wahlbarer £10 V DC- oder Relaisausgang zur Spannungsregelung (SPR) 77
PWM Drehzahreglerausgang fir ° Maschinen 77

Einschaltdauer

Das PWM-Signal hat eine Frequenz von 500Hz +50 Hz. Die Aufldsung der Einschaltdauer betragt 10.000 Schritte. Der
Ausgang ist ein offener Kollektor mit einem Pull-Up-Widerstand von 1kQ. Frequenz und Amplitude sind konfigurierbar.

Motor > Drehzahlregelung > Analoge Konfiguration > PWM-52-Setup.

5721 Grenzwerte Minimum 0 bis 50 % 10 %

5722 Grenzwerte Maximum 50 bis 100 % 90 %
Einstellbar ]

5723 DZR-Typ Caterpillar: 6 V/500 Hz AR

5724 Amplituden-Sollwert 1,0 bis 10,5 V 50V

5725 Frequenz-Sollwert 1 bis 2500 Hz 500 Hz

Einschaltdauer (min. Pegel O bis 0,05 V, max. Pegel 5,7 bis 6,0 V)

Voltage
A

57to6V

0to 0.5V |—

P Time
0 to 100 % duty cycle
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Beispiel: 10% Einschaltdauer
A

>
Duty cycle =10 %
Beispiel: 90% Einschaltdauer
A
1 1 <>
Duty cycle =90 %

11.4.1 Verwendung eines Analogausgangs als Messumformer

Wenn die Messumformer 52 und/oder 55 nicht fiir die Regelung ausgewahlt sind, kdnnen Sie sie fiir die Ubertragung von
Werten an ein externes System konfigurieren. Die Werte umfassen die Sollwerte der Steuerung und die AC-Messungen. Der
Ausgangsbereich des Messumformers betragt -10 bis 10 V.

Fur einige der Werte konnen Sie eine Skala auswahlen. Wahlen Sie zum Beispiel flr die Sammelschienenspannung
(Parameter 5913) das Minimum in 5915 und das Maximum in 5914.

ANMERKUNG Diese Werte sind auch tiber Modbus verfligbar.

Parameter fiir die Verwendung eines Analogausgangs als Messumformer.

ooz g

5693 P ref Der Leistungssollwert der Steuerung

5713 Cos Ref Der cos phi-Sollwert der Steuerung

5823, 5824, 5825 P1 Wirkleistung des Aggregats

5853, 5854, 5855 S Scheinleistung des Aggregats

5863, 5864, 5865 Q Blindleistung des Aggregats

5873, 5874,5875 LF Leistungsfaktor des Stroms vom Aggregat
5883, 5884, 5885 f Frequenz des Aggregats

5893, 5894, 5895 U Aggregat L1-L2 Spannung

5903, 5904, 5905 | Strom des Aggregats L1

5913, 5914, 5915 U Netz Spannung Sammelschiene L1-L2

5923, 5924, 5925 fSs Sammelschienenfrequenz

5933, 5934, 5935 Eingang 20 Der am Analogeingang 20 empfangene Wert.
5943, 5944, 5945 Eingang 21 Der am Analogeingang 21 empfangene Wert.
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raameter Lz Jangen

5953, 5954, 5955 Eingang 22 Der am Analogeingang 22 empfangene Wert.
5963, 5964, 5965 P Ges. erzeugt Die gesamte im Power Management System erzeugte Leistung.

Die zusatzliche Leistung, die das Power Management System liefern kdnnte, ohne

5973, 5974, 5975 P Ges. verfligb. .
weitere Aggregate zu starten.

Einrichtung des Messumformers fiir verfligbare Leistung - Beispiel

L

Einrichtung des Messumformers 55 zur Ubertragung der verfiigbaren Leistung (0 bis 10 MW) als -10 bis 10 V-
Signal:

Wahlen Sie im Menii 5973 fiir Sollwert die Option -10 bis 10 V. Fir Messumformer A wahlen Sie Messumformer
55.

Wahlen Sie im Meni 5974 den Hochstwert (entspricht 10 V), d. h. 10000 kW.

Wahlen Sie im Meni 5975 den Mindestwert (dies entspricht -10 V), d.h. O kW.
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