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Sicherheitshinweise ebmpapst

1 Sicherheitshinweise

Lesen Sie das Handbuch und das Applikationshandbuch sorgfaltig durch, bevor Sie mit dem Arbeiten an
EC-Control beginnen. Es kann zu Stérungen fiihren, wenn Warnungen und diese Anleitungen nicht
beachtet werden. Stellen Sie sicher, dass das Handbuch immer griffbereit am Einsatzort der Software zur
Verfligung steht. Bei Verkauf oder Weitergabe der Software sind die Installationsanleitung und das
Handbuch beizulegen. Zur Information tber potentielle Gefahren und deren Abwendung kann die
Installationsanleitung vervielfaltigt und weitergegeben werden.

Die Handhabung ist unter Berticksichtigung der nationalen Vorschriften bezlglich der Arbeits-
sicherheit durchzufiihren.

/\ Beeinflussung durch elektromagnetische Strahlung moglich.

Treten in eingebautem Zustand unzulassige Strahlungsstarken auf, so sind benutzerseitig geeignete
Abschirm-MaBnahmen zu treffen.

/\ Verhindern Sie versehentliches Einschalten eines Ventilators! Dies kann beim unvorsichtigen
\ Umgang mit EC-Control durchaus vorkommen. Es kann zur Gefahr fiir Leib und
Leben werden! Betreiben Sie Ventilatoren immer mit Schutzgitter und treffen sie vorherige
Sicherheitsvorkehrungen!

/\ Diese Software wurde nicht zum Einsatz in sicherheitskritischen Anlagen ausgelegt! Diese
\ Software ist nicht echtzeitfahig!

BestimmungsgemaRe Verwendung

B Steuerung und Diagnose von ebm-papst Ventilatoren, die tGber einen RS485 basierten ebmBUS V3
oder MODBUS mit ebm-papst Standard Profil verfigen.

Bestimmungswidrige Verwendung

Betrieb der Schnittstellenwandler an nicht daftr vorgesehenen Schnittstellen

Betrieb der Schnittstellenwandler an héheren Spannungen als in deren Anleitung angegeben

Nicht bestimmungsgeméale Verwendung der Schnittstellenwandlerkabel

Verwendung in extrem feuchter Umgebung (starker Regen oder hohe Luftfeuchtigkeit)

Verwendung im explosionsgefahrdeten Bereich

Inbetriebnahme von Ventilatoren mittels Software, wenn deren Sicherheitseinrichtungen nicht aktiv sind
Deaktivierung von Sicherheitsfunktionen der Ventilator-Firmware durch unsachgemafie Parametrierung
Verwendung der Software in sicherheitskritischen Anlagen
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2 Grundlagen und Begriffserklarungen zu EC-Control

EC-Control ermoglicht die Visualisierung und Parametrierung von ebmBUS und MODBUS Ventilator-
Netzwerken.

EC-Control erlaubt insbesondere folgende Aktivitaten:

Einstellung von Ventilatorparametern wie Betriebsart, Sollwert und Regelparameter

Andern der Ventilatoradresse

Auslesen von Ventilatorparametern wie Ist-Drehzahl, Seriennummer und Produktionsdatum

Auslesen des Fehlerstatus sowie des Fehlerspeichers

Uberwachung von Anlagen, inklusive der Méglichkeit Fehler per E-Mail zu melden

Verwaltung mehrerer Anlagen innerhalb einer Programminstallation, nttzlich fiir Servicetechniker
Unterstlitzung von RS232/RS485, USB/RS485, Bluetooth/RS485 und Ethernet/RS485
Schnittstellenwandlern

Gleichzeitige Uberwachung von ebmBUS und MODBUS basierten Anlagenteilen (erfordert mindestens
zwei Schnittstellenwandler)

Dieses Applikationshandbuch ist ein erganzendes Dokument zum Handbuch. Er soll durch Praxisbeispiele
helfen den Funktionsumfang von EC-Control V 2.1 vollstandig zu nutzen.

Achtung: Das Applikationshandbuch enthalt Screenshots von EC-Control V 2.1. Abbildungen von EC-
Control kénnen somit von lhrer Version abweichen. Eingesetzt wurden Ventilatoren mit dem MODBUS
Protokoll Stand V3.02 (Stand 01.09.2010) oder neuer. Gerate mit alterer Firmware bieten nicht alle
Funktionen.

Wie sieht EC-Control V 2.1 aus? Das Programm hat folgende Struktur:

—Angezeigter Yerkilatar
Einstellungen des Yentilators MODELUS Flug Fané 1 E c -c o n trol V 2 o 1
Phys. Adresse Z i@ EPTEDS40) %
Gerdte Typ MODEUS ebm-papst Standard -
EI Einstellungen I~ Sollwert [%] |13 ,
- Parametersaz 1 B Die Struktur von EC-Control V 2.1
- Parametersatz 2 Sollwertquelle |R5485,|’Bus j .
- Sensoreinskellungen . . beStEht aUS dI'EI HaUptpunkten
o Sollwert im EEPROM speichern v . .
- Eingangskennlinie 1 > UberSICht
- Eingangskennlinie 2 Ist PYM [%6] .
- Ausgangskennlinie |13 > EInSte"Uﬂgen
Sallwertramps Ist Drehzahl [1/min] [a7n > Informationen
- Drehrichtung
- Wotauf Furkeir Alier Perameteisatz I B Applikationshandbuch beschreibt
- Grenzwerte : . N . . .
Kommunkationsperameter Fiktive Betrizhsart [P Steverung | die Moglichkeiten, die die Punkte
:::;;:I:nste\lungan Quelle Filr Parametersatz |R5485,|’Bus j -ub_e_rs_lgllt und -E_"ls_te_”_uﬂggr_’ dem
- LadenySichern —1 Aktiver Wirkungssinn IHa\zen,iPositiv j Nutzer bleten
=~ Informati
n D;:;:;T:n Wirksinn Quelle |R5485,|’Bus j
- Geratedaten Status [ventiatar ok
Elekkronik
- Maokor ﬂ
o Seteen V Alle setzen Gl Reset

Abb. 1: Ubersicht EC-Control
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Die unten stehende Tabelle gibt einen Uberblick iiber die einzelnen Meniipunkte mit ihren Unterpunkten.

Unterpunkte

Kurzbeschreibung

Parametersatz 1

bzw.

Parametersatz 2

Aktiver Parametersatz
Parametersatz
Betriebsart

Min PWM [%]

Max PWM [%]

Motor Stopp Enable
Wirkungssinn
P-Faktor [%]

[-Faktor [%)]

Zwei Parametersatze ermdglichen dem
Nutzer das einfache Wechseln der
Einstellungen, hier kann unter anderem
die Betriebsart und der Wirkungssinn
gewahlt werden

Sensoreinstellungen

Min. Sensorwert
Max. Sensorwert
Sensoreinheit
Wirksinn Quelle

Wirkungssinn

Einstellungen fiir Istwertvorgabe durch
Sensor, nur in Betriebsart

Eingangskennlinie 1
bzw.
Eingangskennlinie 2

Eingangskennlinie X1

Eingangskennlinie X2
Eingangskennlinie Y1

Eingangskennlinie Y2

Die Eingangskennlinie legt fest welcher
Sollwert bei welcher EingangsgroRe,
(Strom/Spannung) erreicht werden soll

Ausgangskennlinie

Funktion des Analogausgangs
Ausgangskennlinie X1 [%)]
Ausgangskennlinie X2 [%)]
Ausgangskennlinie Y1 [V]
Ausgangskennlinie Y2 [V]

Die Klemmleiste der ebm-papst Gerate
besitzt einen 0-10V Ausgang um
weitere Gerate anzuschlieBen. Dem
0-10V-Ausgang kann entweder der
PWM-Aussteuergrad 0-100% oder die
Drehzahl zugeordnet werden

Sollwertrampe

Hochlaufzeit [s]

Auslaufzeit [s]

Sollwertrampe bestimmt die Zeit, die
der Ventilator benétigt um volle
Drehzahl zu erreichen. Verkleinern der
Zeiten fiihrt zu erhéhtem Laufgerausch
des Motors

Drehrichtung

o Drehrichtung

Quelle Drehrichtung

Hier kann die Drehrichtung
(rechts/links) verandert werden. Die
Methode zur Drehrichtungsumschaltung
kann auch ausgewahlt werden
(RS485/bus vs. Klemme)

Notlauf Funktion

Notlauf-Drehzahl
Sollwert Notlauf-Drehzahl

Zeitverzdgerung Notlaufdrehzahl

Bei Kabelbruch (Sollwert-Eingang)
arbeitet der Motor mit einer
vorgegebenen Notlauf-Drehzahl weiter

Grenzwerte

Max Drehzahl [1/min]
Max. zuléssige Drehzahl [1/min]
Min. zuldssiges PWM [%]

Hier lasst sich die maximale Drehzahl
einstellen und weitere Grenzwerte
werden angezeigt
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o Max. zuldssiges PWM [%]
o Start PWM [%]

) Hier kann die Gerateadresse geandert
Kommunikationsparameter o Gerateadresse werden. Im Auslieferzustand haben
MODBUS-Geréte die Adresse 1

Grenzdrehzahl [1/min] Dies ist die Grenzdrehzahl des Motors,

Motor Einstellungen nicht veranderbar

et @ P [ Hier wird die Bremsdrehzahl und der

Bremswinkel 1[°] Bremswinkel angezeigt, nicht
veranderbar, nur zur Information

Bremsen

Bremswinkel 2 [°]

OEM Daten laden
Laden / Sichern e In OEM Daten sichern
o Werkseinstellungen aktivieren

je nach Berechtigungen lassen sich
Konfigurationen sichern bzw. laden

Die Klemmleiste eines ebm-papst MODBUS-Gerates hat den folgenden Aufbau. Je nach Baugrdfie und
Produktionsdatum kann es zu Abweichungen kommen:

SO D)

~ N
Klemmleiste 2 Klemmleiste 1
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Beschreibung der MODBUS Klemmleiste:

Anschliisse Bezeichnung Beschreibung
1 L1
Versorgungsspannung
KL1 |2 L2 Netzanschluss 3~ 380-480V AC, 50/60Hz
S L3
PE PE Schutzleiter PE-Anschluss
1 NC Statusrelais Statusmeldekontakte zum Schutz, werden ausgeldst bei: Ubertemperatur
. Motor/Elektronik, Zwischenkreis Uber-/Unterspannung, Hall-Fehler,
i |2 e SIEMRICIEE Blockierschutz, Phasenfehler, Charakteristik NC-COM — ,break for failure®,
3 NO Statusrelais Charakteristik NO-COM ,make for failure"
1 RSA Busanschluss RS485-RSA; MODBUS RTU-D1
2 RSB Busanschluss RS485-RSB; MODBUS RTU-DO
3 GND Masse Bezugsmasse fiir Steuerschnittstelle / Common Leitung fiir RS485/MODBUS
4 Ain1 U Analogeingang 1 | analoge Sollwertvorgabe fiir 0-10 V Sollwertgeber,
(Sollwert) z.B. Potentiometer, siehe auch 3.9
5 +10V Hilfsspannung Versorgungsspannung fiir zusatzliche externe Gerate,
+10 VDC z.B. Potentiometer
6 Aint | Analogeingang 1 | analoge Sollwertvorgabe fiir 4-20 mA Sollwertgeber,
(Sollwert) siehe auch 3.9
Freigabe der Elektronik
7 Din1 Digitaleingang 1 | Freigabe: Pin offen oder angelegte Spannung 5-50 VDC
Sperren: Briicke nach GND oder angelegte Spannung < 1 VDC
KL3 Parametersatz (P) umschalten, siehe auch 3.3
8 Din2 Digitaleingang 2 | P1: Pin offen oder angelegte Spannung 5-50 VDC
P2: Briicke nach GND oder angelegte Spannung < 1 VDC
Wirkungssinn wahlen, siehe auch 2.5
9 Din3 Digitaleingang 3 | Positiv/Heizen: Pin offen oder angelegte Spannung 5-50 VDC
Negativ/Kiihlen: Briicke nach GND oder angelegte Spannung < 1 VDC
10 GND Masse Bezugsmasse fiir Steuerschnittstelle / Common Leitung fir RS485/MODBUS
, Analogeingang 2 | analoge Istwertvorgabe, fiir 0-10V Sensoren,
11  Ain2U .
(Istwert) siehe auch 3.7
12 420V Hilfsspannung Versorgungsspannung filr zusatzliche externe Gerate, max. 40mA
+20 VDC z.B. Sensor
13 An2l Analogeingang 2 | analoge Istwertvorgabe, fiir 4-20 mA Sensoren,
(Istwert) siehe auch 3.7
14 Aout Analogausaan Ausgabe des aktuellen Aussteuergrades
9aUSgang | o der der aktuellen Drehzahl, siehe auch 3.10.3 und 3.10.4.
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2.1 Open Loop Control / Steuerung

Die Steuerung (engl. open loop control) ist eine offene Wirkungskette, bei der der Sollwert die
AusgangsgroBe beeinflusst, aber nicht umgekehrt (siehe Abb. 3). Das Ziel dabei ist es durch die richtige
Wahl der StellgrolRe vy, die AusgangsgroRe x (Istwert) auf die gewiinschte Flhrungsgrofe w (Sollwert) zu
bringen. Ein Vergleich zwischen Soll- und Istwert und daraus abgeleitete Korrektur der StellgroRe findet
nicht statt. Etwaige Storeinflisse werden nicht kompensiert.

StoérgroRe

z
l Ausgangsgrole/

St_euerein- SteligroRe | Strecke | Istwert
richtung y (Prozess)

FuhrungsgroRe/

Sollwert )
w

X

Abb. 3: Blockschema einer Steuerung

Offener Regelkreis mit 0-10V / PWM gesteuerter Ventilator (Abb. 4):

z
0-10V-Signal/ l

FuhrungsgroRe/ PWM-Signal
Sollwert I>

w

Physikalische
Grofe

A 4

5
®

Abb. 4: Open Loop Steuerung ebm-papst

2.2 Closed Loop Control / Regelung

Bei einer Regelung (engl. closed loop control) wird der Istwert x erfasst und iiber eine Messeinrichtung als
Ruckfuhrgrofie r mit dem Sollwert w verglichen (siehe Abb. 5). Im Vergleichsglied wird aus diesen Werten
die Regeldifferenz e gebildet. Sie wird auch als Regelabweichung bezeichnet. Sie ist die Differenz
zwischen Sollwert und Ruckflihrgrole, die standig neu berechnet wird, da die Regelstrecke permanent von
etwaigen StorgroRen z beeinflusst wird. Im Unterschied zur oben beschriebenen Steuerung kann die
Regelung mit Hilfe dieser Riickkopplung auftretende StérgroRen ausgleichen und somit die Regelgrofie x
dem Sollverlauf annéhern.

Fir Abb. 5 und Abb. 6 gelten die folgenden Definitionen:
Flhrungsgrole (Sollwert)

Regeldifferenz

ReglerausgangsgroRe

Stellgrole

Storgrole

RegelgroRe (Istwert)

Ruckfuhrgrole

- X N<c o =
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= P TTTT T m T , T f """"""" P Z
|1 Vergleichs- i | | : l
L glied i | | Stell- | .
i ! T\ e=W-r Regel- | ! u R Stel Y |
i : - ! ! | glied
. e = i :
| e ... |_ _____________ !
i Regler | Stelleinrichtung
e
Regeleinrichtung
Mess-
r einrichtung

Abb. 5: Blockschema einer Regelung

Im Allgemeinen wird nicht zwischen Reglerausgangsgrofe u und StellgroRe y unterschieden, sondern
zusammenfassend von der StellgroRe y gesprochen. Der Einfluss der Messeinrichtung wird ebenfalls oft
vernachlassigt, sodass die Ruckflihrgrofe r haufig als RegelgroRe (Istwert) x bezeichnet wird.

Es ergibt sich folgender vereinfachter Regelkreis:

PIl-Regler 2
w * e=w-X y l
g L DL0-@

Drehzahlregelung

\4

Sensorregelung

Abb. 6: Geschlossener Regelkreislauf ebm-papst

Typische Messeinrichtungen flir Ventilatoren sind Druck-, Volumenstrom-, und Temperatursensoren.

Der Sollwert w lasst sich analog einstellen oder Uber die Software EC-Control digital vorgeben. Ein
Pl-Regler hat dabei die Aufgabe die Regeldifferenz auszugleichen und damit Sollwert = Istwert zu
erreichen.

2.3 P-und I-Faktor

Im Idealfall ist die Abweichung zwischen Soll- und Istwert bei einer Regelung null (bleibende Regeldifferenz
e(t)=0 flr t—0). Kommt es bei der oben dargestellten Closed Loop Regelung zu einer Differenz wird der
Istwert nachgefuhrt. Wie genau bzw. schnell die Nachfiihrung geschieht, wird durch den Proportionalanteil
(P-Anteil) und den Integralanteil (I-Anteil) des Reglers vorgegeben.
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2.3.1 Proportionalregelung

Ist der I-Anteil eines PI-Reglers null spricht man von einer reinen P-Regelung. Ein P-Regler arbeitet wie ein
Verstarker fir die Regeldifferenz e. Um zu verstehen wie sich der P-Faktor in EC-Control berechnet
betrachte man Abb. 7.

Aussteuer-“ b Sensorbereich >
grad | . N :
! «———Regelbereich fur niedrigen !
! P-Faktor !
E <4—— Regelbereich (cr) —» E
i cr fur hohen i
! +— p-Faktor —” !
100% --f---- R R EEEEEEEEEES ro----
! hoher |
| P-Faktor ,/ |
e \ e
1 / 1
| / . . |
! ’ -7 niedriger !
! , - P-Faktor !
| / P - |
| - |
1 / - - 1
| /24 |
0% ; ; >
. ' Istwert
min. Wert  Sollwert max. Wert
Sensorbereich Sensorbereich

Abb. 7: P-Faktor

Der Istwert wird durch einen Sensor ermittelt. Der Sensor selbst wird durch seinen minimalen und
maximalen Wert begrenzt, auch ,Sensorbereich® genannt. Der Bereich ist durch den Sensor selbst
vorgegeben und muss in EC-Control eingegeben werden.

Analog (Klemme Ain1 U oder Ain1 1) oder digital iber EC-Control wird der gewiinschte Sollwert festgelegt.
Die Differenz zwischen dem Istwert und dem gewtinschten Sollwert fiir die sich eine Vollaussteuerung des
Motors von 100% ergibt, nennt man Regelbereich bzw. ,control range®“. Regelbereich und P-Faktor sind
voneinander abhéngig. Sie sind unterschiedliche Darstellungen flir den gleichen Wert. Aus Sensorbereich
und control range lasst sich der P-Faktor errechnen.

_ (sensor,,, — sehsorMm) <100% — Sensorber(_alch <100% ()
Regelbereich Regelbereich

P Faktor

Der P-Faktor kann uber EC-Control eingegeben werden. Es gilt:

B zu hoher P-Faktor kann zu Dauerschwingungen des Regelkreises flihren
W zu geringer P-Faktor flihrt zu bleibender Regelabweichung, Sollwert wird nie exakt erreicht

Mit Hilfe des P-Faktors lasst sich der P-Anteil (Anteil der absoluten Abweichung) errechnen. Die
Regeldifferenz e ist dabei die Differenz zwischen dem eingestellten Sollwert und dem aktuellen Istwert, der
durch den Sensor standig neu ausgegeben wird.

10
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Regeldiffer enz e(t)
Sensorbereich

P Anteil = P Faktor x

(2)

Setzt man nun Gleichung (1) in (2) ein erhalt man:

P Anteil = Sensorbereich «100% x Regeldiffer enz e(t) _ Regeldiffer enz e(t)

Regelbereich Sensorbereich Regelbereich

x100%  (3)

Ist Regeldiffer enz e(t) > Regelbereich lauft der Motor also mit einem maximalen Aussteuergrad von
100%. Unterschreitet die Regeldifferenz den eingestellten Regelbereich, geht der Aussteuergrad zurtick

2.3.2 Pl-Regelung

Anstelle des P-Reglers mit reinem proportionalem Anteil, wird nun ein Pl-Regler mit zusatzlichem
integralem Anteil (Anteil der Summe aller Abweichungen) betrachtet.

______________________

Pl-Regler P-Faktor

P-Anteil

[-Faktor

[-Anteil

w elt) i

Abb. 8: Pl-Regler

Man spricht von einem proportional integrierend wirkenden Regler. Die ReglerausgangsgroRe u setzt sich
dabei aus der Summe des P-Anteils und des I-Anteils zusammen, wobei der |-Anteil versucht die
Regelabweichung im zeitlichen Mittel auf null zu halten.

Reglerausgang = P Anteil + 1 Anteil (4)

Die Errechung des P-Anteils ist bereits bekannt. Der I-Anteil berechnet sich wie folgt.

Regeldiffer enz e(t)
Sensorbereich

A | Anteil =1 Faktor x

(5)

Der I-Faktor ist dabei der Wert, der vom Benutzer in EC-Control eingegeben wird. Summiert man nun die
Differenz des I-Anteils pro Abtastzeitpunkt Gber eine bestimmte Zeit auf, erhélt man zur Berechnung des
Reglerausgangs folgende Gleichung.

t
Reglerausgang (t) = P Anteil (t)+ZA I Anteil (i) (6)

i=0

Mit den obigen Gleichungen (2) und (5) fur den P- und I-Anteil ergibt sich somit:
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P- und I-Faktor ebmpapst

t
Reglerausgang (t) = P Faktor x L_ + Z | Faktor x L (7)
Sensorbereich 43 Sensorbereich

Um auf die Ubliche aus der Regelungstechnik bekannte Darstellung zu kommen sind Umformungen
notwendig.

P Faktor | Faktor
Reglerausgang (t) = ——xe(t) + ———
¢ gang (t) Sensorbereich>< ® Sensorbereich Zol
(8)

Gleichung (8) kann durch folgende Umformungen in die gelaufige Gleichung eines
PI-Reglers Uberfihrt werden:

P Faktor | Faktor
Reglerausgang (t) = — | e(t) + e(t 9
J gang (1) Sensorbereich( ® PFaktor ; ()J ©)

Mit dem Proportionalbeiwert

P Faktor
= 10
P Sensorbereich (10)
und dem Verhaltnis Abtastzeit Ta zu Nachstellzeit Ty
T, | Fakt
T. _ | Faktor (11)
T, PFaktor
ergibt sich aus Gleichung (10) und (11) die gelaufige Gleichung (12) eines Pl-Reglers:
T t
Reglerausgang (t) =k, [e(t) + T—aZe(t)J (12)
n i=0
Bei ebm-papst betragt die Abtastzeit Ta 50ms, was flr den |-Faktor Gleichung (13) ergibt.
I Faktor = S0ms x PFaktor (13)
Allgemein bekannte Darstellungsform:
1 t
Reglerausgang (t) =k, (e(t) + = I e(t) dtJ (14)
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Betriebsarten von EC-Control ebmpapst

2.4 Betriebsarten von EC-Control

EC-Control arbeitet mit drei moglichen Betriebsarten. Wahlen lasst sich die Betriebsart in EC-Control V 2.1
unter dem Punkt Parametersatz.

' -Angezeigter Yentilator '
Einstellungen des Wentilatars MODELS Flug Fang ! Betrl e bsa rte n
Phys. Adrecse 2@ EPTEDY40) %
Gerate Typ MODBUS ebm-papst Standard d
o Ubersicht =
= Einstellungen Akkiver Parametersatz |1 . . . -
W ot e Pt I - B Die Auswahl der Betriebsart ist fiir
- Parametersatz 2 eI FEEINEEEE R RS485/Bus v . . q
 commoreiteln viele weiteren Funktionen
9En Parametersatz - .
- Eingangskennlinie: 1 IParametErsatz ! J entsche'dend
- Eingangskennlinie 2 Betriebsart (F1) [e—— - . .
Ausganaskenriiie [oreheaivegeug =l B Betriebsarten lassen sich
- Solwertrampe Min P (P1) [%] Sensarregelung 3 i i
e o unabhangig voneinander den
: Max PWM (P1) [ 1 A
HothuF Furktion < PUM 1) %] fro beiden Parametersatzen P1 und
- Grenzwerte
Motor Stopp enable (P13 rd
- Kommunikationsparameter o P2 Zuordnen
- Motor Einstellungen ‘wWirkungssinn (P1) IKuhIen,iNegatlv j
- Bremsen
. Laden/Sichern —1 P-Faktor (P1) [%] [50,19
(= Informationen .
Istwerte I-Fakkor (1) [%] |6,25
- Gerdtedaten
- Elekrronik.
- Maokor LI
V Setzen # Alle setzen Gl Reset

Abb. 9: Betriebsarten

_______ (closed loop sensor control)

Der Sensor erfasst den Istwert als Temperatur, Druck oder Volumenstrom. Der Sollwert wird in der
gleichen Einheit vorgegeben. Besteht eine Regeldifferenz zwischen Soll- und Istwert versucht der
Ventilator diese zu minimieren trotz etwaiger StorgroReneinfliisse.

________ (closed loop speed control)

Soll- und Istwerte werden direkt als Drehzahl in Umdrehungen pro Minute [1/min] angegeben. Die
aktuelle Drehzahl wird von der Elektronik ermittelt und durch den Regler dem Sollwert entsprechend
nachgefiihrt. Auftretende Stérungen bzw. Lastanderungen versucht der Ventilator auszugleichen und
damit seine Drehzahl konstant zu halten.

___________ (open loop control)
Reine Steuerung. Diese Betriebsart hat keine Rlckkopplung, die notwendig ware um z. B. auftretende
Storgrofien auszugleichen. P- und |-Faktor entfallen hier.

2.5 Wirkungssinn eines Regelkreises (nur fiir Betriebsart ,,.Sensorregelung®)

Wirkungssinn umzukehren. Fur die anderen beiden Betriebsarten ist diese Funktion nicht relevant. Wie in
Abb. 10 dargestellt, wird beim Andern des Wirkungssinns die Regeldifferenz des Sollwerts und des Istwerts

zwischen RuckfuhrgroRe r und Sollwert x werden im Folgenden nicht gemacht.
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Wirkungssinn eines Regelkreises (nur fiir Betriebsart ,Sensorregelung®) ebmpapst

Wirkungssinn umkehren

ke O<y

CL Sensorreaeluna

|

|

|

1

|

I FlihrungsgroRe/ kihlen +
: Sollwert \

1 @ 1

| wo
| :

| |

1 |

. !

| RegelgroRe/ L+
I Istwert X !

! [ 2 1

| |

I v

|

1

|

A

bei positiven Wirkungssinn (,Heizen") gilt:
bei negativem Wirkungssinn (,Klhlen®) gilt:

Regeldifferenz = Sollwert — Istwert
Regeldifferenz = Istwert - Sollwert

[ Angezeigter Ventilator
Einstellungen des Wentilators

Phys. Adresse

Gerdte Typ

MODELUS Flug Fang
2 @ EPTED940)
MODEBUS ebm-papst Standard

- Ubersicht

E Einstellungen

- Parametersatz 1

- Parametersatz 2

+ Sensoreinstelungen

+- Eingangskennlinie 1
Eingangskennlinie 2

+ Ausgangskennlinie

- Sollwertrampe
Drehrichtung

+ Motlauf Funktion

- Grenzwerte
Kommunikationspatrameter

+ Motor Einstellungen

- Bremsen
Laden)Sichern

= Informationen

- Ishwerte

Gerdtedaten
- Elektronik
- Makor

Min. Sensarwerk

Max, Sensorwert
Sensoreinheit

Guelle Sensar Isbwert
Wirksinn Quelle
Wirkungssinn (P1)
Wirkungssinn (P2}
Regelbereich (P1) [#C]

Regelbersich (P2) [C]

|20

Jeo

I

|ainzUyainz1 =l
[rs4asiBus =l
Jriihlenytuegativ 4|

[~

IHeizen,l’PDswtiv

]

|67, 19

Wirkungssinn

Heizen/Positiv bzw. Kiihlen/Negativ

« Setzen

# Alle setzen

Gl peser

B Wirkungssinn entscheidet Uber

das Vorzeichen bei Berechnung
der Regeldifferenz

Fir beide Parametersatze
einstellbar

werden auch bei Druck- bzw.
Volumenstromregelungen
verwendet

Abb. 11: Wirkungssinn

Der Wirkungssinn hat allerdings keinerlei Einfluss auf die Drehrichtung des Motors, sondern allein auf die
Berechnung der Regeldifferenz.
Verstandlich wird das Andern des Wirkungssinns indem man die x-Achse der Abb. 12 betrachtet.

dagegen gelaufig, wenn Sollwert > Istwert.
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Grenzwerte der Drehzahl und des PWM-Signals ebmpapst

pwm T
100% booooeoooooie 2
0% | »  Temperatur/
Istwert A Sollwert Istwert B Druck /
Volumenstrom

Abb. 12: Heizen / Kiihlen

2.6 Grenzwerte der Drehzahl und des PWM-Signals

Drehzahl selbst zu begrenzen und sich Grenzwerte, die von ebm-papst vorgegeben sind, anzeigen zu
lassen.

—Angezeigter Ventilatar

Einstellungen des Yentilators WentilatorQ G re nzwe rte

Phys. Adresse 1@ 192,168.0,2:8000
Gerdte Typ MODBUS ebm-papst Standard

i+ Ubersicht

|»

[ Einstellungen Max: Drehzahl [1/min] 750

-~ Parametersatz 1 - MaX Dfehzah/ V0n Kunde

... Parametersatz Max. zulassige Drehzahl [1fmin] =50 HEEEESEEE0
zensoret\nsterlu:gen M I PM [%] SChI'elbbar
- o in. zulissiges ) .
Eigenasieirie ’ F B Restlichen Grenzwerte nur von
- Ausgangskennlinie lax, zuldssiges [%] . .
Solerranpe Ve absmae RIS L ebm-papst schreibbar, keine
- Drehrichtun Stark Py [%6] . . -
e g Schreibberechtigung fir Kunde
- farenzwerte
- Kommunikationsparameter
- Motor Einstellungen

- Bremsen

- LadenySichern
- Digitale Sollwerkes
= Informationen

- Ishwerte

Gerdtedaten
- Elektronik

IMaokor LI
o Setzen w Sek all Gal Reset
Abb. 13: Grenzwerte

Dabei treten flir die Drehzahlbegrenzung die zwei folgenden Begriffe auf:

Max. zuléssige Drehzahl von ebm-papst vorgegebene zuldssige Grenzdrehzahl, Benutzer hat hier
keine Schreibberechtigung

Max. Drehzahl User kann Drehzahl innerhalb des zulassigen Bereichs selbst
einschranken
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Grenzwerte der Drehzahl und des PWM-Signals ebmpapst

Es gilt somit immer:

Max. zuléssige Drehzah > Max Drehzahl

Eingangsstrom) an und wird nur zum Skalieren verwendet.

Die drei weiteren Grenzwerte sind auf normaler Berechtigungsebene des Kunden ebenfalls nicht zu
verandern.

14). Der Ventilator arbeitet im Rahmen der so festgelegten PWM Aussteuergrenzen.

\Min. zulassiges PWM < Min. PWM < Aussteuergrad < Max. PWM < Max. zulassiges PWM

| rAngezeigter Yentilator u
Einstellungen des Yentilators MODELS Plug Fans L M I nIM ax PWM
Phys. Adresse 2 @ EPTEDS40 %
Gerdte Typ MODEUS ebm-papst Standard -
- Ubersicht =
(=} Einskellungen Akkiver Parametersatz Il .
 Poremetersotz 1 B hier: PWM beschrankt vom
. Parametersatz 2 Quelle fiir Parametersatz IRS‘?SSjBus j
Nutzer:
Sensoreinstelungen N 0
- Eingangskennlinie 1 IParametersatz ! j 1 5_70% PWM_SlgnaI
- Eingangskennlinie 2 Betrishsart (P1) Drehzahire
gelung = o
Ausgangskennlinie I J . Grenzwerte ebm-papSt (Abb 13)
- Sollwertrampe Min P (P1) [%e] IIS 0, e
- Drehrichtung 5'1 OO A) PWM'SlgnaI
o
Motlauf Funkkion e (AR L] I7D
- Grenzwerte Motor Stopp enable (P1) =
- Kommunikationsparameter
Motor Einstellungen Wirkungssinn (P1) IKUhIenJ‘Negativ j
- Bremsen
- LadenfSichern —1 P-Faitor (P1) [%] ISD,lQ
- Informationen
- Thwerte I-Fakkar (P1) [%] I6‘25
- Gerakedaten
- Elektronik
- TMator ﬂ
w Setzen v Alle setzen @ Reeset

Abb. 14: Minimales und maximales PWM-Signal
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Vernetzen und Adressieren von MODBUS Teilnehmemn ebmpapst

3 Einstelloptionen und Grundfunktionen iber MODBUS
3.1 Vernetzen und Adressieren von MODBUS Teilnehmern

Die Vorraussetzung fiir einen problemlosen Netzwerkbetrieb der Ventilatoren ist die korrekte Adressierung
der Gerate. Dabei gibt es einige grundlegende Dinge zu beachten:

B Adressen innerhalb eines MODBUS-Segments miissen eindeutig sein
B Eine Adresse darf nur einmal vorkommen. Es darf also keine Doppelbelegung geben
B Als Fabrikvoreinstellung haben die Ventilatoren die Adresse 1
B Als ersten Schritt bei der Installation gilt es diese Adresse einzustellen (automatisch 0. manuell).
_AE:wgs::iug::;n :I:sh::nrtllators Yentilatorn ¥ G e rétea d resse
Fhys, Adresse 3@ 192,168,0,2:3000
Gerate Typ MODEUS ebm-papst Standard ’
- Ubersicht =
B Einstellungen Gerdteadresse 3
- Paraatesatz | B Adresse 1 frei halten
- Sensoreinstellungen . Bel AUStaUSCh elneS defekten
R Gerates kann ein neues Gerat mit
- soherrares der voreingestellten Adresse 1im
renrchtung .
Hotlauf Furktion Verbund umadressiert werden

- Istwerte

- Gerdtedaten

- Elektronik

- Motor

- Einaanaswerte LI

V Setzen w Alle setzen @ Reset
Abb. 15: Geréteadresse manuell &ndern

Bei MODBUS-RTU ist ein Adressbereich von 1-247 vorgesehen. Arbeitet man aber im Verbund ist es per
Definition moglich vier Kommunikationspfade bzw. Subnets parallel zu handhaben. Der Adressraum eines
Subnets lasst sich somit vervielfachen. Die Subnets definieren sich dabei (iber den Schnittstellenwandler
und werden dementsprechend benannt. Das unten stehende Beispiel zeigt, dass der Kommunikationspfad
Bestandteil der Adresse ist.

Subnetze bzw. Kommunikationspfade:

e RS232/RS 485 1...247
e FEthernet/ RS485 1...247
e Bluetooth / RS485 1...247

wirden zu folgenden physikalischen Adressen flhren:
o 1..247T@RS232_Wandler_1

o 1..247@Ethernet_Wandler_2

o 1..247@Bluetooth_Wandler_3
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Vernetzen und Adressieren von MODBUS Teilnehmemn ebmpapst

Das Vernetzen der MODBUS Teilnehmer wird in Abb. 16 und in Abb. 17 dargestellt (siehe Seite 19/20).

Anschlussbild Abb. 16 beinhaltet folgende Features:

einfache Twisted Pair Leitung

ebm-papst empfiehlt eine einfache Twisted Pair Leitung zu verwenden. Eine Twisted Pair Leitung ist
ein Kabel bei dem die Adern eines Aderpaares miteinander verdrillt sind. Durch die Verdrillung bieten
solche Kabel Schutz vor symmetrischen Stérungen.

Common Leitung

Die Einrichtung einer gemeinsamen Datenleitung (sog. Common-Leitung) wird in der MODBUS
Spezifikation ausdrucklich empfohlen um Ubertragungsproblemen entgegenzuwirken. Dabei werden
die GND-Potentiale der Schnittstellenbausteine verbunden. Alle Steuerungen haben somit ein
gemeinsames Bezugspotential.

Line Termination (Leitungsabschlusswidersténde)

In den unteren Schaltbildern werden zusatzlich zur Common-Leitung auch Leitungsabschlusse (engl.
line termination, LT) in Form von Widerstanden eingesetzt, um die Reflektionen am Leitungsende zu
minimieren und damit eine bessere Signalqualitat zu erhalten. Leitungsabschlusswiderstande werden
am Anfang und am Ende des Busses zwischen DO (RSB) und D1 (RSA) platziert. Mehr als zwei
Widerstande — jeweils 1xLT am Anfang und 1x LT am Ende der Leitung - dlrfen dabei allerdings nicht
installiert werden. Empfohlen werden jeweils 120Q LT-Widerstande mit einer Leistung von 0,5W.

Anschlussbild Abb. 17 beinhaltet folgende Features:

geschirmte Twisted Pair Leitung

Fur den Einsatz in storanfalligen Bereichen empfiehlt MODBUS.org geschirmte Twisted Pair Kabel zu
verwenden. Der Schirm besteht aus Aluminiumfolie oder Kupfergeflecht und verhindert Belastungen
durch elektromagnetische Felder.

Common Leitung
siehe oben

Line Termination (Leitungsabschlusswidersténde)
siehe oben
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Applikationshandbuch EC-Control ebmpapst

olo| 33| Y| Q3 olo|S|J| Y| 33
Ventilator 1 Ventilator 2
-} — ) —
HEEREIREE HEEEEEE
alalo|l<| vl < olalol<|¥|<| <
Leitrechner o _ ) _
<|o|lal=Z2] <] >3 <|alal < 2| <]« S
4 galwnlz|l|3]Els olofo w alnlzl|38] <] s olo]|o w
Steuergerat ele|o|<|F|<a] |2|o|z2] |a il I I ele|o|<|F|<al |2|lo]z] |a S99
Regelgerét Al N|o| | w|o|~ |l N o™ Al | o™ Al N|o| | w] o~ |l N[ o™ Al N ™
Pull Down Common
DO
120Q
D1
Pull Up
L 4 L L 4 L
Netzspannung Py T
|
3/PE * ¢ |-
WM | = WIN | = Nl |lwWw|iN]|= WM | = WIN | = Nl |lwWw|iN]|=
||\ b 2102 >+ | > ||\ b 2102 >+ | >
AN E B HBERBHE S8 EREHERABBRRBAE
- c - c
g?:,!:g_og g?:,!:g_og
S(R|2|R|G|2|R S(R|2|R|G|2|R
- [ - [
Ventilator n Ventilator n-1
mla|n|Z|a|e|® mla|n|Z|a|e|®

Abb. 16: Anschluss mehrerer Geréte an MODBUS (iber Twisted Pair Leitung mit 2 Aderpaaren
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Applikationshandbuch EC-Control

ebmpapst

Abb. 17: Anschluss mehrerer Gerate an MODBUS (iber geschirmte Twisted Pair Leitungen mit 2 Aderpaaren

ol S d| Y33 ol d|Y3I
Ventilator 1 Ventilator 2
-} — ) —
HEEREEREE HEEEEEE
a|la|lol<| ¥ < olalol<|¥|<| <
Leitrechner o _ ) _
<|o|lal=Z2] <] >3 <|alal < 2| <]« S
4 galwnlz|l|3]Els olofo w alnlzl|38] <] s olo]|o w
Steuergerat ele|o|<|F|<a] |2|o|z2] |a il I I ele|o|<|F|<al |2|lo]z] |a S99
Regelgerét Al N|o| | w|o|~ |l N o™ Al | o™ Al N|o| | w] o~ |l N[ o™ Al N ™
Pull Down Py PY ® Py
Do 72\ 7\ Common
[ 1 [ 1 [ [
o S S S
D1
Pull Up
Netzspannung . \ 4 ® T L 4 ®
3/PE 2 ® ?I |
W, <
WM | = WIN | = Nl |lwWw|iN]|= WM | = WIN | = Nl |lwWw|iN]|=
||\ b 2102 >+ | > ||\ b 2102 |+ | P
A8 EREEEREBBRBAE A8 EREHERABBRRBAE
- c - c
gzz,zggg gzz,zggg
S(R|2|R|G|2|R S(R|2|R|G|2|R
- [ - [
Ventilator n Ventilator n-1
rle|n|2|o|o | NN E R
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Vernetzen und Adressieren von MODBUS Teilnehmern ebmpapst

3.1.1  Automatische Adressvergabe

Bei fabrikneuen Luftern besteht die Moglichkeit, eine automatische Adressvergabe zu nutzen.

erlautert.
Worauf ist zu achten, um diese Funktion zu nutzen?

B Alle Ventilatoren fiir eine Anlage sollten fabrikneu sein.
Werden in einer Anlage an ein Subnetz mit fabrikneuen Ventilatoren auch Ventilatoren mit einer
alteren ebm-papst MODBUS Protokollversion als 5.00 verdrahtet, so wird von der automatischen
Adressvergabe auf das halbautomatische Verfahren umgeschaltet. Wie diese funktioniert konnen Sie

B Die Ventilatoren sollten bei der Montage in einer Anlage anhand der Seriennummer aufsteigend
sortiert angeordnet werden, da bei der automatischen Adressvergabe die Lifteradressen anhand der
Seriennummer sortiert werden. Dies erleichtert die Identifizierung einzelner Ventilatoren in der Anlage.
Die Seriennummer ist folgendermafRen aufgebaut:

JIWWOOXXXX wobei JJ das Produktionsjahr, WW die Produktionswoche und XXXX eine fortlaufende
alphanumerische Zeichenkombination darstellt.

B Es sollten keine weiteren MODBUS Gerate aufler Ihren ebm-papst Ventilatoren an dem verwendeten
Subnetz angeschlossen sein.
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Soft On/Off und Motor Stopp enable ebmpapst

3.2 Soft On/Off und Motor Stopp enable

Standiges netzseitiges Ein- und Ausschalten von EC-Motoren ist eine Belastung fiir Elektronikbauteile und
verklrzt deren Lebensdauer. Um dies zu vermeiden haben EC-Motoren von ebm-papst eine Ein-Aus-
Funktion (Soft On/Off) um den Motor schonend zum Stillstand zu bringen. Dies geschieht durch das
Anlegen eines Low-Signals am Digitaleingang 1 (Din1), welches zu einer Sperrung der Elektronik flihrt.
Schalten von Din1 (Soft On/Off).

Diese Funktion ist vor allem fir Wartungszwecke hilfreich, da hiermit eine eingestellte Grundbeluftung (Min

aktiviert, wird der Motor auch im Regelbetrieb zum Stillstand gebracht, wenn momentan kein Luftstrom
bendtigt wird (= intern 0% PWM).

";Trlgsizf::;l:Z‘;Z‘::r:ti\aturs MODBLIS Plug Fant Motor Stopp enable
Fhys. Adresse 2 @ EPTEDS4G %
Gerate Typ MODEUS ebm-papst Standard -
« Ubersicht =
[ TR e |
- sensorsrsielungen S Pt = sein, um  eine eingestellte
e s Grundbeliftung auszuschalten
busanaterrivi e fsenaaneachog =l || m st die Funktion deaktiviert, l&uft
et Hn P ER ho Motor immer mindestens mit dem
Hotlauf Funktion e PUM (P1L) [%] e vorgegebenen Min PWM Wert
s;:‘;:‘:;:mnsparamaw Motor Stopp enable (P1) =
PG Wirkungssinn (PL) [Kihleriegativ = B Der Motor kann auch mit einem
. Laden/Sichern | pFaltor (U %] o, 15 Low-Signal am Digitaleingang 1
= rrometeren ekt (1) (%] = (Din1)  angehalten ~ werden
- cesadaten (= Sperren der Elektronik)
- Mator LI
' Getzen i alle setzen Gl Reset

Abb. 18: Motor Stopp Enable

100% T

(durchgezogene Linie):

Motor stoppt bei Signal < 0,7V
(gestrichelte Linie):

Motor lauft mit min. PWM-Signal

Min. B Hysterese: Motor startet bei einer
PWM | Spannung von 1V, stoppt aber
erst bei 0,7V (wenn Motor Stopp
' enable aktiviert)
ov 0,7v 1V 10V

Abb. 19: Motor Stopp enable
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Umschalten des Parametersatzes ebmpapst

3.3 Umschalten des Parametersatzes

MODBUS bietet die Méglichkeit zwei Parametersatze zu speichern. Durch die Parametersatzauswahl kann
man verschiedene Voreinstellungen treffen. Jeder der beiden Masken fir die Parametersatze beinhaltet
folgende Einstellméglichkeiten:

' rangezeigter Ventilator iy
Einstellungen des Yentilators MODELS Plug Fang L Paramete rsatze P1 IP2
Phys: Adresse 2@ EFTEDsiQ % Erklarung der Parameter
Gerdte Typ MODELS ebm-papst Standard
- Ubersicht =
L:J Einstellungen Akliver Parametersatz 1 -
8 Farametersakz 1 O S I J . Que"e fUI' Parametel’satz
o o foush RS485Bus  entspricht ~ dem
* Envnniie JParemcirsaz | =l Umschalten ~ durch ~ EC-Control,
- Eingangskennlinie etrichsarl < i ]
Assaanaskonnivte ferebeart €1 [orehearkgeurg =l Klemme Din2 dem Umschalten (iber
e P ED B ho Digitaleingang Din2 der Klemmleiste
- otauf Funkton L L] £ B Parametersatz
e csperar Makor Skogp enate P1) - Ist als Quelle des Parametersatzes
:;t;;::stellungen “wirkungssinn (P1) IKuhIan,l’Negatlv j _R_S_4§§/_By§ ausgewahlt, |aSSt SlCh mlt
- Ladnfsichern | pFaldor (1) (%] Fo.ts EC-Control zwischen Parametersatz 1
= nfermatonen ektor (°1) %] Fs und Parametersatz 2 wechseln
Gertitedaten B Betriebsart
- Elektronik . . . . .
vetor N Betriebsart lasst sich unabhéngig
W st @ A setzen Qi Reset voneinander fir den jeweiligen
Parametersatz auswahlen (siehe
| rAngezeigter Yentilator 24
E\ngstel\ugngan des Ventilakors MODEUS Plug Fang ¥ . )Min PWM bzw Max PWM
Phys. Adresse 2 @ EPTEDS4G) % - .
erte Ty MODBLS sbrpapst standard - Grenzen des Aussteuergrades mit
- Uersic Al dem der Motor arbeitet (siche 2.6).
=} Einstellungen Akkiver Parametersatz
T s i B Motor Stopp enable
. Parametersatz Quelle fir Parametersatz s - g o g @ g
- i - faoast =1 || Ist diese Funktion aktiv lasst sich
g fpmetesets 2 =l | | der Motor stoppen (siehe 3.1.1).
Eingangskenlinie 2 Betriebsart (F2) . . .
- Ausgangahenririe a0 o] B Wirkungssinn (siehe 2.5)
- Solwertrampe in o) 10
Drehrlchtun; I . P'Faktorl |'Fakt0r
- MotlauF Funkkion Max PWM (PZ) [%] |35 0 0 .
A et Sonm e 2 - Hier konnen die Regelparameter
 Kommurikationsparamster i i P-Faktor bzw. I-Faktor eingegeben
Motar Einstellungen ‘Wirkungssinn (F2) IHBizem’PDsitiv j o ' .
iredms:;h | - Faktor (2) [%] |1UUD Werden Dle Werte haben ElnﬂUSS
e ot 93] 5 auf das Regelverhalten in den
- Geratedaten Betriebsarten Sensorregelung und
- Drehzahlregelung (siehe 2.3).
o Setzen v Alle setzen @ Reeset

Abb. 20: Parametersatz 1 und Parametersatz 2

der Parametersatze tber EC-Control nicht mehr moglich.

B Parametersatz 1 wird dann gewahlt, wenn Din2 (bzw. Din3) offen ist oder eine Spannung von >5V
anliegt.

B Parametersatz 2 lasst sich anwahlen, indem man eine Brlicke von Din2 (bzw. Din3) nach GND legt.

3.3.1 Einstellen getrennter Sollwerte fiir Tag/Nacht Betrieb
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Um fir beide Parametersatze jeweils einen Sollwert zu hinterlegen, missen die folgenden Einstellungen

Zu aktivieren.

I Angezeigter Venkilator -
Einstellungen des Yentilators MODEBUS Plug Fané S o I Iwe rt s p e I c h e rn
Phys. Adresse 2@ EPTED940) % - . -
Gerdte Typ MODBUS ebm-papst Standard - fur belde Parametersatze
E} Einstellungen I~ Solhwert [%] Ig
-~ Parametersatz 1 . Unter Pafametersatz 1
= = | [ e
-+ Sensorsinstellngen Sollwert im EEPROM speichern i~ .- . . .
- Enangdermine | W Unter Ubersicht die Funktion
ingangskennlinic Tst P[] H i
- bssmoreine g Sollwert im EEPROM speichern
R st oo aktivieren und Sollwert eingeben
Notlauf Funktion Akkiver Parametersatz Iz ] U nter P_a[a_nle_t@@gt_z_z
- Grenzwerte q o -
. Kormirikationsparatmeter Fldive Betrcbsert JPitt steverung = Parametersatz 2 aktivieren
:;t;;:;nstellungen Quells fiir Parametersatz [rsaesieus =] B Unter U_b_etSic_h_t die Funktion
- Laden/Sichern —1 Akfiver Wirkungssinn IKElhIEn,iNEgativ d \_SQILVZG_rt_I'_m_EEEB_OM §Qe_i€h_erfl
el Wirksin Cuel Jrstesipus - aktivieren und Sollwert eingeben
- Gerdtedaten Skakus [¥entiator ok
- Elekkronik
-~ Makar LI
V Setzen # Alle setzen @ Reset

Abb. 21: Sollwert im EEPROM speichern

nicht zu verlieren

3.4 Notlauffunktion

die Notlauffunktion bietet Schutz vor unerwartetem Kabelbruch oder Fehlfunktionen

der Ventilator eine gewtlinschte Notlauf-Drehzahl einnimmt.

Information: Der Ventilator erfasst den ,Bus-Traffic* und schaltet auf Notlauf, wenn kein ,Bus-Traffic
(iber die RS485 Schnittstelle erkannt wird.

zudem ist eine Grenzschwelle flir den analogen Eingang einstellbar. Fallt nun das analoge Signal z.B.

“

ab MODBUS 5.00 kann auch die Drehrichtung wahrend des Notlaufes eingestellt werden. Es gibt die
Optionen: Rechts, Links, Drehrichtung beibehalten.

diese Funktion kann eingesetzt werden, um im Fehlerfall der Sollwertquelle dennoch die eingestellte
Luftleistung garantieren zu kdnnen.

sobald wieder ein analoger Sollwert, oberhalb der Grenzschwelle, oder ein BUS — Signal, von dem
Ventilator erkannt wird, setzt er seinen ,normalen” Betrieb mit der richtigen Drehrichtung und dem
letzten Sollwert fort bzw. Ubernimmt den erkannten Sollwert.
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—Angezeigter Ventilator
Einstellungen des Ventilators MODEUSL 3 L. A N otl a uf F u n ktio n
Phys. Adresse 3@ EPYEIKR4 @

Gerdte Typ MODBUS ebm-papst Standard

EH

o Ubersicht

|»

Einstellungen Notlauf-Drehzahl 'l

» Sy G ST £ B Durch Setzen des Hakens
Parametersatz 2 OYAETlEE ok ETZON. . .

-+ Sensoreinstelungen Zoit Notauf-Drehz, [5] I I_VQt_Ia_U_f'_D_rQIlZ_ab! akthIeren

eitverz, Notlauf-Drehz, [ 5 =

SR B Gewlnschte Sollwert Notlauf-

~ Eingangskennlinie 2 Spannung kabelbruch Erkennung [¥] is’m N iriaiaininininininlnl

-+ Ausgangskennlinie D[e_h_Z@l’_ﬂ_elngeben
iollwertrampe Drehrichtung Motlauf Funkkion echts = . " g
i ? e =l || m Zeitverzdgerung, nach der die

Notlauf-Drehzahl eingenommen

- Kommunikationsparameter Werden SO", elngeben
o B Spannung Kabelbruch Erkennung
+ Motor Leistungsbegrenzung 1e] . ..
- Wirter Funktien B Drehrichtung, die im Notlauf
----- e s eingenommen werden soll,
s Bl auswahlen (ab MODBUS 5.00)
- Gerétedaten -
. Hektrorik = B Sonderfalle beachten
v’ Setzen # lle setzen Gl Reset

Abb. 22: Notlauffunktion

Sonderfalle:

Zeitverzdgerung von 0 Sekunden

Hier gilt es zu beachten, dass der Motor sofort — auch ohne Kabelbruch — die Notlaufdrehzahl
einnimmt. Flr eine gewollte derart kurze Verzgerung empfiehlt sich deshalb eine Zeit von 0,1s
vorzugeben.

Kabelbruch an MODBUS-Schnittstelle und die Notlauffunktion ist nicht aktiviert

Motor stoppt nicht, sondern lauft konstant weiter. Die Verbindung zur MODBUS-Schnittstelle ist
abgebrochen und der Motor I&sst sich nicht mehr kontrollieren. Es konnen keine Drehzahlanderungen
mehr durchgefiihrt werden, auch ein Stoppen des Motors ist nicht mehr moglich.

Motor soll komplett stoppen bei Kabelbruch (Notlauf-Drehzahl = 0 U/min)

minimalem PWM-Signal weiter

Spannung Kabelbruch Erkennung

Vorraussetzung: Sollwertquelle eingestellt auf Analog Ain1. Fallt die Spannung, an dem als
Sollwertquelle ausgewahlten analogen Eingang, unter die hier angegebene Spannung, wird ein
Kabelbruch des analogen Sollwertgebers diagnostiziert und der Ventilator schaltet in die Notlauf
Funktion.

Beenden von EC-Control, Notlauf-Drehzahl aktiviert
Ist Notlauf-Drehzahl aktiviert nimmt der Motor diese auch beim Beenden von EC-Control ein
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3.5 Winterfunktionen

—Angezeigker Ventilakor
Einstellungen des Ventilators

Phys. Adresse
Gerdke Typ

MODELIST 3
3@ EPVEIKR4
MODBLS ebm-papst Standard

Ubetsicht

- Parametersatz 1

~ Parametersatz 2

- Sensoreinstelungen
Eingangskennlinie 1
Eingangskennlinie 2

- Ausgangskennlinie

+ Solwertrampe
Drehrichtung

- Motlauf Funktion
Grenzwerte

- Kommunikationsparameter
Motor Einstellungen

= Informationen
- Istwerte

- Geratedaten
- Elektronik

Temperatur Yorheizung an °C
Temperatur Worheizung aus °C
Sensor Mokortemperatur
Losrtittelfunktion

Man, Start Pwh Losriitteln %

Max. Anzahl Starkversuche

Winter Funktionen

[-e0

|-40

!Aus

f100

jess

¢ Sekzen

¢ Alle setzen

Gl Reset

W Aktivieren / deaktivieren der
Losriittelfunktion
W Max. Start PWM Losritteln, legt
fest, mit wie viel % PWM
Aussteuerung der Ventilator das
LosrUtteln maximal betreiben soll
B Max. Anzahl Startversuche:
Bei jedem Startversuch wird der
PWM Aussteuerungsgrad erhoht
B |n sehr kalten Gebieten kann eine
Motorvorheizung aktiviert werden.
(Ventilator abhangig,
siehe folgender Text)

Abb. 23: Winter Funktionen

Bei den Winterfunktionen, nur Verflighar ab MODBUS 5.00, handelt es sich um die folgenden zwei
Maglichkeiten die Funktionalitat des Ventilators im Winter sicherzustellen:

B [osrittelfunktion:
Problem: Kommt es zur Eisbildung am Lifterrad, kann dieses dadurch blockiert werden. Der
Ventilator erkennt eine Blockierung, versucht jedoch weiterhin anzulaufen. Dabei kann

jedoch das Lfterrad beschadigt werden.
Ist die LosrUttelfunktion aktiviert, versucht der Ventilator mit einem von ebm-papst eingestelltem
Aussteuerungsgrad seinen Betrieb aufzunehmen. Schlagt dies fehl, versucht der Ventilator, sich in

PWM Aussteuerung der Ventilator das Losritteln maximal betreiben soll. Gelingt das LosrUtteln,
dreht der Ventilator in der richtigen Laufrichtung mit dem urspriinglich gewlnschten Sollwert. Bleibt
das Lufterrad auch nach dem LosrUtteln blockiert geht der Ventilator zum normalen Blockiert
verhalten tber. Wahrend dem Losritteln wird eine ,W: Losrittelfunktion aktiv‘ Warnung angezeigt.

B Motorvorheizung:

Problem: Wird der Ventilator bei sehr niedriger Betriebstemperatur (z.B. -60°C) direkt gestartet,
kann dies zur Beschadigung der Lager fiihren, da deren Schmiermittel lediglich
flir -40°C ausgelegt ist.

Ab einer von ebm-papst eingestellten unteren Temperaturgrenze (z.B. -60°C) wird die

Motorvorheizung aktiviert und erwarmt den Motor und die Lager des Ventilators. Der Ventilator

wird gesperrt, bis die obere Temperaturgrenze erreicht ist. Daraufhin schaltet sich die

Motorvorheizung ab und gibt den Ventilator, wieder fir den ,normalen” Betrieb frei. Wahrend die

Heizung aktiv ist wird eine ,W: Vorheizung aktiv‘ Warnung angezeigt.

Diese Funktion ist nur bei speziellen Ventilatoren méglich und kann derzeit nur durch ebm-papst

aktiviert werden.
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3.6 Motoreinstellungen (Fehlermelderelais)

—Angezeigter Yentilakor
Einstellungen des Yentiators MODBEUSL_3 L Y M t E H t I I
Phys. Adresse 3 @ EPYEIKR4 o o r In s e u n ge n
Gerdte Typ MODBUS ebm-papst Standard .
o Ubersich =
|: Einstellungen Abfallverzdgerung Relais 0 i i i
- Paremetersatz 1 B Hiermit kann eingestellt werden,
+ Parametersatz 2 . . .
. Sensorsinstellngen wie viele Sekunden nach einem
Eirn kennlinie 1
| oaasgeine erkannten Fehler, das
- Eingangskennlinia 2 .
Ausgangskenrikic Fehlermelderelais geschaltet
- Sollwertrampe
- werden soll.
rehrichtung
i e Motlauf Funkkion
Grenawerke
+ Kommunikationsparameter
Motar Einstellungen
- Motor Leistungsbegrenzung

‘winter Funktionen
£ - LadenSichern
: Informationen
- Istwerte
- Gerdtedaten
- Elekkranik _'_i

Setzen Alle setzen Reset
v ¢

Abb. 24: Motor Einstellungen

Beispiel ,Phasenausfall®:

In einer Anlage befindet sich mindestens ein ebm-papst Ventilator (3-Phasen-Gerat). Alle Ausgéange der
Fehlermelderelais sind an die Steuerung dieser Anlage angeschlossen. Nun kommt es zu einem sehr
kurzen Spannungseinbruch an einer der 3 Phasen. Die Funktion der Ventilator wiirde dadurch nicht gestort
werden, jedoch erkennen diese den Spannungseinbruch und schalten ihre Fehlermelderelais. Dieser
Fehler wird von der Steuerung erkannt und womdglich steht daraufhin die komplette Anlage still.

B Durch das Einstellen einer Abfallverzogerung des Fehlermelderelais kdnnen solche kurz
auftretende Fehler (wie im Beispiel beschrieben) ignoriert werden. Die Zeit dieser Abfall-
verzdgerung sollte jedoch nicht zu groR sein, da ansonsten schwerwiegende Fehler, die auf Dauer
zu einer Beschadigung des Ventilators filhren kdnnen, libersehen werden.

m Uber die MODBUS-Schnittstelle, wird der jeweilig auftretende Fehler nach wie vor ohne
Zeitverzogerung gemeldet.
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3.7 lIstwertvorgabe durch Sensor liber die Eingange Ain2 U bzw. Ain2 |

Sensoren konnen dabei Druck, Temperatur bzw. Volumenstrome angeben.
Fur den Anschluss des Sensors sind auf der Klemmleiste (KL) die beiden Analogports Ain2 U und Ain2 |
vorgesehen (siehe Abb. 25). Alternativ kdnnen auch die Klemmen Ain1 U und Ain1 | gewahlt werden. Zur
Spannungsversorgung dient Klemme 12 mit einer Spannung von +20VDC.

ol |28 2T
D>_
S 2I2|E|g8|E| 3 =
O NQ|O|(<C| +|<C| < o|lolo w -
Z|lo| = o | |
3>— —| o~ -
SIBI2E|2|E|E
x| O(<|+|<| 0
—|N|w| |||~
KL3 KL 2 PE KL 1

Abb. 25: Klemmleiste, Ports fiir Istwertvorgabe bei Sensorregelung

Je nach Sensorausgang kann zwischen zwei Eingangen fir die Istwertvorgabe gewahlt werden:
® Ain2 U bzw. Ain1 U Analogport 11 bzw. 4 (fir Sensoren mit 0-10V Ausgang)

B Ain2| bzw. Ain1 | Analogport 13 bzw. 6 (fir Sensoren mit 4-20mA Ausgang)

Prinzipiell gibt es zwei unterschiedliche Anschlussarten, 3-Leiter und 2-Leiter (siche Abb. 26).

3-Leiter 2-Leiter
: | +20V
+ F— N + M N j o
: intern in
! Elektronik
/ —@— ouT / —@— ouT '

O—GND

Abb. 26: Anschlussarten 3-Leiter und 2-Leiter

B 2-Leiter Sensoren
werden direkt an die Spannungsquelle angeschlossen und liefern ein 4-20mA Signal. Die
GND-Verschaltung erfolgt dber einen internen 100Q Widerstand (Birde) im Ventilator. Auf der in Abb.
25 dargestellten KL wiirde man einen solchen Sensor an Ain2 | und +20V anschliel3en.

B 3-Leiter Sensoren
sind dagegen mit beiden Ausgangssignalen - Stromsignal (4-20mA) bzw. Spannungssignal (0-10V) -
erhaltlich. Je nach Typ sind die Eingénge Ain2 | (Klemme 13) oder Ain2 U (Klemme 11) zu verwenden.
Auf der in Abb. 25 dargestellten KL wlirde man einen solchen Sensor an Ain2 | bzw. Ain2 U, +20V und
GND anschlielRen.

28



Istwertvorgabe durch zwei Sensoren ebmpapst

3.8 Istwertvorgabe durch zwei Sensoren

Eine zusatzliche Méglichkeit fiir die Istwertvorgabe ist das Benutzen zweier Sensoren gleichzeitig. Im unten
fotografierten Aufbau (Abb. 27) sind zwei Temperatursensoren mit der ebm-papst Art.-Nr. 50005-1-0174 im
Einsatz.

Zwei Sensoren

Beispielfoto

B Zwei Temperatursensoren mit
Art.-Nr. 50005-1-0174

B Sensor 1:
Ain1 U
+20V
GND

B Sensor 2:
Ain2 U
+20V
GND

SR

Abb. 27: Anschluss von zwei Sensoren

lhr Sensorbereich geht von -20°C bis +80°C. Die Anschlusse Ain1 U und Ain2 U werden dabei beide zur
Istwertvorgabe verwendet. Fir Sensoren mit einem 4-20mA Ausgang missen dementsprechend die
Klemmen Ain1 | und Ain2 | verwendet.

Zur Berechnung des Istwertes aus den zwei gemessenen Werten gibt es folgende Mdglichkeiten:

B Maximum (Ain1:Ain2) hoherer Wert der beiden Sensoren dient als Istwert
B Minimum (Ain1:Ain2) niedrigerer Wert der beiden Sensoren dient als Istwert
B Durchschnitt (Ain1:Ain2)  Durchschnitt beider Sensorwerte dient als Istwert

Wichtig fur Istwertermittlung durch zwei Sensoren:

Analogports belegt sind!
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I Angezeigker Ventilakor
Einstellungen des Yentilators

Fhys. Adresse

Gerdte Typ

MCDELS_1
1 @ EPTEDS40)
MODBUS ebm-papst Standard

- [bersicht

[z} Einstellungen

- Parametersatz 1

-~ Parametersatz 2
Sensoreinstellungen

- Eingangskennlinie

- Ausgangskennlinis

- Sollwertrampe

- Drehrichtung
Natlauf Funkkion

- Grenzwerte
Kommunikationsparameter

- Motor Einstellungen

- Bremsen

- LadenySichern

= Informationen

Istwerte

- Geratedaten
- Elektronik

- Mokor

- Einoanaswerke

“ Setzen

| v

=

¥in. Sensorwert

Max. Sensarwert
Sensoreinhelt

Guelle Sensor Istwert
Wirksinn Quelle
Wirkungssinn (P1)
Wirkungssinn (P2}
Regelbereich (P1) [#C]

Regelbersich (P2} [#C]

V Alle setzen

Zwei Sensoren

Sensoreinstellungen

=]

B0

e

AinZUjAinzT

AinZUfRinZT
Ainlliainll
[Maximum {And L4z
Minimurn {&inl : Ainz)
Durchschnitt {Aind:AinZ)

IHelzan,l’Posltlv

|99,51

|5, o7

Gl Reset

Abb. 28: Istwertermittlung durch zwei Sensoren

B Sensorbereich -20°C bis 80°C

B Sensoreinheit: °C

B Unter Quelle Sensor Istwert lasst
sich Istwertermittiung durch zwei
Sensoren wahlen

B Sensoren dabei immer an Ain1 U
und Ain2 U bzw. Ain1 | und Ain2 |

anschlieRen

3.9 Sollwertvorgabe uber die Eingange Ain1 U bzw. Ain1 | oder liber EC-Control

[ Angezeigter Ventilator
Einstellungen des Wentilators

Phys. Adresse

Gerdte Typ

MODEBUS Plug Fané
2 @ EPTED940)
MODEBUS ebm-papst Standard

- Ubersicht

E Einstellungen

- Parametersatz 1

- Parametersatz 2

+ Sensoreinstelungen

+- Eingangskennlinie 1
Eingangskennlinie 2

+ Ausgangskennlinie

- Sollmertrampe
Drehrichtung

+ Motlauf Funktion

- Grenzwerte
Kommunikationspatrameter

+ Motor Einstellungen

Sollwert [%]

Sollwertquelle

Sollwert im EEPROM speichern
Tst PiM [%]

Ist Drehzahl [1fmin]

Akkiver Parametersatz

Aktive Betriebsart

e

IAnaIDg Ainl

RS485]Bus

8

|2

|z

IPWM Steuerung

[
Quelle fiir Parametersatz IRS435)’BUS ﬂ
- Bremsen
Laden/Sichern —  Akkiver Wirkungssinn IKUhIen,l’Negativ ﬂ
= Informationen
Wirksi Il
- Istwerte b Gl Jrsassieus =
Gerdteciaten Sl I\u'antwlator ok
- Elektronik
e MOkQr ﬂ
o’ Setzen # Alle setzen Gl peser

gewinschter Sollwert kann digital
in EC-Control eingegeben werden

B Sollwertquelle:_Analog Ain1
Hier wird tber Klemme Ain1 U
oder Ain1 | ein Spannungs- bzw.
Stromsignal angelegt

Abb. 29: Sollwertquelle Analog oder RS485

Externe Sollwertquelle muss an KL angeschlossen werden (Bsp. Potentiometer). Dabei kann Klemme 5 als
Hilfsspannungsquelle mit 10VDC verwendet werden.
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olo2|ZT (82T
D>_
R
2222833 =
OO0 ||+ || < o|lo| oL w N
Z|lo| = o Y I [
=>— ~ | N ~
3| B|2[E|2|E|E
x|l olg|l+|<<|O
— ||| |||~

|.|7t|_| KL 2 PE KL 1

10k Poti. linear

Abb. 30: Klemmleiste, Ports fiir Sollwertvorgabe

Die Anschliisse 4 und 6 der Abb. 30 sind die Analogports flr die Sollwertvorgabe. Auch hier gibt es wie bei
der Istwertvorgabe zwei verschiedene Eingange:

m AintU Analogport 1, Klemme 4 flir 0-10V Sollwertgeber z.B. Potentiometer)

m Aintl Analogport 1, Klemme 6 flir 4-20mA Sollwertgeber

3.10 Kennlinien

3.10.1 Eingangskennlinie

Die Eingangskennlinie ist nur bei analoger Sollwertvorgabe (Sollwertquelle: Analog Ain1) relevant.

B Bei Sollwertquelle Analog_Ain1 Uber die Analogports Ain1U bzw. Ain1l ist es mdglich die

B Unter Einstellungen findet sich der Unterpunkt Eingangskennlinie 1 bzw. Eingangskennlinie 2
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" Angezeigter Yentilator
Einstellungen des Yentilators

Phys. Adresse
Gerdke Typ

MODEUS Plug Fang
2 @ EPTEDS40
MODEUS ebm-papst Standard

« Ubersicht

E} Einstellungen

-~ Parametersatz 1

-~ Parametersatz 2
Sensareinstellungen

=¥ Eingangskennlinie 1

+ Eingangskennlinie Z

- Ausgangskennlinis

+ Sollwertrampe
Drehrichtung

~ Mothauf Funkkion

o Grenzwerte

+ Kommunikationsparameter

+ Motar Einstellungen
EBremsen

- Laden/sichern

Eh Informationen

- Isbwerte

- Geratedaten
Elektronik

- Mokar

Eingangskennlinie %1 (P1) [¥]
Eingangskennlinie ¥1 (P1) [1/min]
Eingangskennlinie %2 (P1) [¥]

Eingangskennlinie ¥2 (P1) [1/min]

Einganskennlinie

Parametersatz 1

o Seteen

w Alle setzen

Gal Reset

Bsp. Parametersatz 1:

Bsp. links: Linearer Verlauf von
100 bis 700U/min
Eingangskennlinie kann fiir beide
Parametersatze unabhangig
voneinander eingestellt werden.
Kennlinie siehe Abb. 32

' Angezeigter Ventilakor
Einstellungen des Ventilators

Phys, Adresse
Gerdte Typ

MODEUS Plug Fané
2 @ EPTEDS40
MODEUS ebm-papst Standard

- [bersicht

=} Einstellungen

-~ Parametersatz 1
Parametersatz 2

- Sensoreinstellungen

- Eingangskennlinie 1

2% Fingangskennlinie 2
- Ausgangskennlinis
- Sollwertrampe
- Drehrichtung
Notlauf Furktion
- farenzwerte
Kommunikationsparameter
- Motor Einstellungen
- Bremsen
- LadenySichern
= Informationen
Istwerte
- Geratedaten
Elektronik
- Motor

Eingangskennlinie =1 (P2) [V]
Eingangskennlinie ¥1 (P2} [%]
Eingangskennlinie X2 (P2} [V]

Eingangskennlinie ¥2 (P2) [%:]

[

Einganskennlinie

Parametersatz 2

“ Setzen

v Alle setzen

Gl Reset

Bsp. Parametersatz 2:

Bsp. links: Erst ab einer 5V
Eingangsspannung ist
Aussteuergrad > 20% mdglich
Eingangskennlinie kann fir beide
Parametersatze unabhangig
voneinander eingestellt werden.
Kennlinie siehe Abb. 32

Abb. 31: Eingangskennlinie

Eingangskennlinie Parametersatz 1

Sollwert

A

700
U/min

100
U/min

Eingangskennlinie Parametersatz 2

Sollwert

80%
PWM

20%
PWM

ov

'Eingangs-
spannung

Abb. 32: Beispiele fiir Eingangskennlinien von P1 und P2

A

S — -

[

-q----<

Ei'ngangs-

5 8V 10V gpannung
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3.10.2 Inverse Kennlinie

Bei analoger Sollwertvorgabe bietet die Eingangskennlinie auch die Mdglichkeit eine inverse Kennlinie zu
erzeugen. Dies bedeutet, dass mit Aonahme des Eingangssignals der Sollwert steigt.

—Angezeigter Yentilatar o J
Einstellungen des Ventilators MODEBUS Plug Fang Hﬁrm I nve rse Ke n n I I n Ie
Phys. Adresse 2 @ EPTED34Q W
Gerdte Typ MODBUS ebm-papst Standard

- Ubersicht =
[+ Einstellungen Eingangskennlinie %1 (P1) [%] ID

- Parametersatz L o _ _ B Kennlinie aus Abb. 32 wurde

. Parametersatz 2 igangskennlinie ¥1 (P1) [1/min] Imn X X
nsoreistellgn Eingangskenninie X2 (P1) [¥] IIU Invel"tlel"t

&% Cingangskennlinie H .

- Eingangskennlinie 2 Eingangskenniinis ¥2 (P1) [1/min] froo u Bsp Elngangss_pannung'

~ Ausgangskennlinie OV — 700 U/m|n
Salbwertrampe .

- Drehrichtung 1 OV_) 1 00 U/mln

ol Furkien B Erhdhung des Signals reduziert
Kaommunikationsparameter som't den Aussteuergrad

- Matar Einstellungen

- Bremsen

-~ Laden/Sichern b

(= Infarmationen
- Istwerke

- Geratedaten
- Elektronik

rMator LI
o Setzen w Alle setzen Al Reset

Abb. 33: Inverse Kennlinie

Deutlich wird die inverse Kennlinie wenn man die obige Abb. 32 mit der unten stehenden Abb. 34
vergleicht.

Inverse Eingangskennlinie Parametersatz 1

Sollwert

A

700
U/min

100
U/min

» Eingangsspannung
ov 10V

Abb. 34: Beispiel fiir inverse Kennlinie

In der Praxis sind Applikationen bekannt, bei denen durch eine inverse Kennlinie, garantiert werden kann,
dass bei Kabelbruch vom analogen Sollwert (— Eingangssignal 0V) der Ventilator mit maximaler
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3.10.3 Ausgangskennlinie

Um an einen Master-Ventilator weitere Slaves anzuschlielen besitzt die MODBUS Klemmleiste einen
Ausgang Aout. Abhangig von der Drehzahl bzw. dem PWM Signal liefert der Ausgang ein
Spannungssignal, das immer ausgegeben wird. Die Sollwertquelle spielt dabei keine Rolle.

| —Angezeigter Ventilator
Einstellungen des Ventilators

Phys, Adresse
Gerdte Typ

‘entilator
3@ 192, 168.0,2:8000
MCODBUS ebm-papst Standard

- Ubsrsicht
El Einstellungen
-~ Parametersatz 1

|+

- Parametersatz 2
- Sensoreinstellungen
- Eingangskennlinie
Ausgangskennlinie

- Solwertrampe
- Drehrichtung
Motlauf Funktion
- (Grenzwerte
- Kommunikationsparameter
- Mator Einstellungen
- Bremsen
- Ladenjsichern
b Informationen
Istwerte

- Gerstedaten
- Elekkronik
Mator
- Einoanoswerte LI

“ Setzen

Funktion des Analogausgangs
Ausgangskennlinie %1 [1min]
Ausgangskennlinis Y1 [Y]

Ausgangskennlinie X2 [1fmin]

Ausgangskennlinie Y2 [Y]

V Alle setzen

Isk Drehzahl [1/min] 'l

Al Reset

Ausgangskennlinie

B Funktion des Analogausgangs:
Ist Drehzahl [1/min]

B Koordinaten der
Ausgangskennlinie lassen sich
hier eingeben

B Ausgangskennlinie siche Abb. 36
links

B Die Ausgangskennlinie kann sich
an der Ist-PWM oder an der
Ist-Drehzahl orientieren, je nach

Abb. 35: Ausgangskennlinie

Die daraus entstehende Ausgangskennlinie lasst sich individuell den Anforderungen anpassen. Im

Analogausgangs gibt dabei an, ob die x-Achse die Drehzahl oder das PWM-Signal darstellt. Die

Ausgangskennlinie wiirde wie folgt aussehen.

Funktion Ist Drehzahl Funktion PWM-Signal
Ausgangs- Ausgangs-
signaI“ signaI“
0V - 0V -
 Ist-Drehzahl : PWM-Signal
ov : — ov —
100 U/min 870 U/min 0% 100%

beschrankt (hier 870 U/min).

Lauft der Motor mit einer Drehzahl von 870
U/min, liegt am Ausgang Aout eine Spannung
von 10V. Bei Drehzahlen < 100 U/min wird
ein 0V-Signal erzeugt. Maximaldrehzahl ist

Lauft der Motor mit einem PWM-Signal von
100%, liegt am Ausgang Aout eine
Spannung von 10V. Die Kennlinie verlauft
linear. Bei 0% PWM-Signal gibt der
Ausgang ein 0V-Signal aus.

Abb. 36: Ausgangskennlinie
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3.10.4 Analoger Ausgang: Pulse pro Umdrehung

~Angezeigter Venkilator
Einstellungen des Yentilatars MODBUS1_3

Phys. Adresse 3 @ EPVEIKR4
Gerdte Typ MODELS ebm-papst: Standard

Ausgangskennlinie

- Ubersicht:

|»

=} Einstellungen Funktion des Analogausgangs iDrehzahIL’lberwachung [Pulse) ;I

- Parametersatz | B Funktion des Analogausgangs:

Parametersatz 2 Pulse pro Umdrehung ;g

- Sensoreinstelungen Drehzah|Uber\NaChung (PU|Se)
it B Pulse pro Umdrehung:

Eingangskennlinie 2

Ausgangskennlinis Glbt an, Wle Vlele Pulse prO
" Solhwotramgs Umdrehung an Aout ausgegeben

Drehrichtung

- Motlauf Funktion Wel'den SO"en

Grenzwerte

- Kommunikationspar ameter
Motor Einstellungen

-+ Motor Leistungsbegrenzung
‘Winker Funkkionen

- Laden/Sichern

= Informationen

Istwerte
Geratedaten
- Elektronik =

& Setzen @ Alle setzen Ql Reset

Abb. 37: Ausgangskennlinie (Pulse pro Umdrehung)

auszugeben. Eine Nutzung dieser Funktion erfordert einen Ventilator dessen Hardware dies auch
unterstutzt. Es sollte aber darauf geachtet werden, dass eine sinnvolle Pulszahl gewahlt wird. Bei einem
sehr langsam drehenden Ventilator wirden 255 Pulse eventuell bendtigt werden. Je schneller sich der
Ventilator dreht, desto weniger Pulse sind ndtig. Da die Ausgabefrequenz der Pulse pro Umdrehung
hardwaremafig begrenzt ist, kdnnte es bei eingestellten 255 Pulsen und einer hohen Ventilatordrehzahl
passieren, dass der Ausgang weniger Pulse als erwartet ausgibt.

Diese Funktion ist nur bei speziellen Ventilatoren maglich.

3.10.5 Motor Leistungsbegrenzung

Angezeigter Menkilator
Einstellungen des Wentilators MODBUS1_3
Phys. Adresse 3 @ EPVEIKR4 M Oto r
Gerate Typ MODELIS ebm-papst Standard u
= Leistungsbegrenzung
El- Einstellungen Max, zuldssige Leistung W !1191
: - Parametersatz 1 . . .
. Paremetersatz 2 Max. Leistung % [ton B Max. zuldssige Leistung
. Sfensureinstel\engen Max. Leistung bei Begrenzung Ende W 11006 erd V0n ebm-papSt elngeste"t
Eingangskennlinie 1 .
Eingangskennlinie: 2 Begrenzung Modultemperatur Start ;30 u Max |-9|Stung
+ Ausgangskennlinie R
- Sollwertrampe Eegrenzung Modulkemperatur Ende ig4 Der LeIStunngedarf kann
3;?:::;5:260“ Begrenzung Maokorkemperatur Stark !mg begrenZt Werden
o B Begrenzung Modultemperatur und
i Eegrenzung Maotorkemperatur Ende ll3g
" Kommriktorsparamter Begrenzung Motortemperatur
Motar Einstellungen . .
=¥ [Motor Leistungsbegrenzung 15] Slehe f0|gendeS Dlagramm
+ WINEel FpkiEn Abb. 39: Derating-Diagramm
o Laden/Sichern
- Informationen
- Ishwerte
- Geratedaten
- Elektronik, .'_i
V‘ Setzen # Alle setzen @ Reeset

Abb. 38: Motor Leistungsbegrenzung
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Max. Leistung [W] — Max. Leistung in Abhéngigkeit
‘r der Modultemperatur
Pmax - Max. Leistung in Abhangigkeit
der Motortemperatur

P max: Max. Leistung
P max DE: Max. Leistung bei
Begrenzung Ende

P max DE - ! ! T1: Begrenzung Modultemp. Start
: ' Temperatur [°C] T2: Begrenzung Modultemp. Ende
! ! R T3: Begrenzung Motortemp. Start
oV : : > T4: Begrenzung Motortemp. Ende
T1 T2 T3 T4

Abb. 39: Derating-Diagramm

Diese Parameter missen nicht zwingend eingestellt werden.
Falls Sie keine Angaben fiir die Leistungsbegrenzung des Ventilators, in Abhéngigkeit zur Temperatur,
haben, ignorieren Sie diese Parameter einfach.

Wie im Diagramm Abb. 39 zu sehen, kann die maximale Leistungsaufnahme in Abhangigkeit zur
Modultemperatur und/oder der Motortemperatur eingestellt werden.

Es wird nun exemplarisch der Vorgang in Abhangigkeit zu der Motortemperatur beschrieben:

T2 wurde auf 100°C und T4 auf 130°C eingestellt

Ventilator auft mit maximaler Leistung (P max) z.B. 1191W

Motortemperatur steigt auf 100°C (T2)

Leistungsaufnahme wird verringert

Motortemperatur steigt weiter auf 110°C

Leistungsaufnahme wird weiter verringert

Motortemperatur erreicht 130°C (T4)

Leistungsaufnahme wird auf maximale Leistung bei Begrenzung Ende (P max DE) begrenzt.
z.B. 1006W

ab Erreichen von 130°C (T4) bleibt die Leistungsaufnahme konstant bei z.B. 1006W (P max DE).
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3.11 Laufuberwachung

Ab MODBUS 4.00 besteht die Maglichkeit das Fehlermelderelais abfallen zu lassen, wenn eine
Mindestdrehzahl nicht erreicht wird. Gleichzeitig zur Signalisierung mittels Relais wird dieser Sachverhalt
auch als Warnung auf dem MODBUS angezeigt (Warnungsbit).

| rAngezeigter Yentilator
Einstellungen des Yentilatars

Phys. Adresse

Gerdke Typ

MODEUSL 3
3@ COM2

MODEUS ebm-papst Standard

i+ Ubersicht

=2 Einstellungen

-~ Parametersatz 1

- Parametersatz 2

- sensoreinstelungen

- Eingangskennlinie 1

- Eingangskennlinie 2

- Ausgangskennlinie

- Sollwertrampe

- Drehrichtung

- Notlauf Funkkion
el rte

~ Kammunikationsparameter

- Mokor Einstellungen

- Mokor Leistungsbegrenzung
“Winker Funktionen
Laden/Sichern
Unused

B Informationen
Istwerte

.. Gergtadaten

|»

=

Mazx Drehzahl [1fmin]

1100

Grenzdrehzahl Laufiberwachung [1min] Ig

Laufuberwachung

o Setzen

w Alle setzen

Gl Reset

B Grenzdrehzahl Laufiberwachung
auf den Schwellenwert setzen bei
dessen Unterschreitung das
Fehlermelderelais abfallen soll
und der Bus anzeigen soll, dass
die Drehzahl nicht erreicht wurde.

B Eine Grenzdrehzahl von 0
schaltet die Funktion komplett
aus.

Abb. 40: Parametersatzeinstellungen fiir Laufiiberwachung
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4 Einsatz von EC-Control in Kundenapplikationen

Die folgenden Punkte stellen exemplarische Parametrierungshinweise und Anschlussbilder fir typische
Kundenapplikationen dar. Sie sind Empfehlungen und keine verpflichtenden Vorgaben fiir die jeweilige

Anwendung. Einstellungen, die fur den zu treffen sind, werden durch Hintergrund markiert.
Einstellungen, die die betreffen sind gekennzeichnet. Einstellungen, die alle Teilnehmer
betreffen sind und

41 Kalteanlagen

411 Master-Slave Konfiguration (sternformig)

In der Regel fungiert bei einer Kalteanlage ein Ventilator als Master und die restlichen Gerate als Slaves.
Um einen solchen Betrieb druckgeregelt einzustellen, empfiehlt ebm-papst die folgenden
Systemeinstellungen fiir den Master bzw. die jeweiligen Slaves in EC-Control vorzunehmen. Das Ziel ist es
dabei den Verflissigungsdruck konstant zu halten.

—Angezeigter Yentilator J 0

Einstellungen des Yentilators MODELISE 1 Gﬁrm Sc h rltt 1 [

P, Adresse | @EFTERSQ w Parametersatz einstellen

Gerate Typ MODELS ebrm-papst Standard

- Ubersicht =~

- Enstellungsn Akkiver Parametersatz 1 .
by ! Master-Ventilator
- Parametersatz 2 Quelle Fur Patametersatz IRS4BS,|’Eus |
:ensurexlztelllungeln PN — |Parametersatz : j i i
- Eneenestenine _ B Betriebsart einstellen:
Ausgga:gskennhn\e Eeessart F1) ISenSOFrege\ung j Sensorl’egelung
- Sollwertrampe Min Py (P1) %] IS VAL o= ._ o g
~ Drehrichtung B Wirkungssinn: Kiihlen/Negativ

TMazx Ph (P13 [%]

zrn:ja:;;i;khnn I100 - P'Faktor 2000%
- Kommunikationsparameter T G (AL o |-Fakt0r: 0%
e Virkungssin (1) Ikneniigts = reine P-Regelung

1 - Lsnistem T fpooo B Quelle Parametersatzauswahl:

Istwerte Ry (A IU |n der Regel BS4_8_5_/5L_’S_,
e Klemme Din2 bzw. Din3 ebenfalls
- or = einstellbar.
o Setzen w Alle setzen al Reset

Abb. 41: Parametersatzeinstellungen fiir Master einer Kélteanlage
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Angezeigter Yentilator L]
Eingstallugngen des Yentilators MODBUS4_1 Sc h rltt 2 .
Phys. Adresse 1 @ EPTED34Q) @ .
o HODBLS cbrpapst Stadrd Sensoreinstellungen treffen
Ubersicht =
- Einstelungen Min. Sensorwert IU i
Parametersatz 1 Master-Ventilator
- Parametersatz z DR, STametibyzt I3U
tellungen .
e o = W Sensorbereich (Max, Min) wahlen
- Eingangskennlinie 2 Quelle Sensor Istwert IAinZUJ‘A\nZI j A » ) : 3
-+ Ausgangskenninie » hier: (30, O)bar, lasst sich den
- sollwertrampe Wirksinn Quele IRS485,|’Eus j
. Drefvichtung Herstellerangaben des Sensors
- Motlauf Funktion AT g FL0) [feihienhegativ =l
- Grenzmerte i (P2} entnehmen
Wirkungssinn (P2 fihlenjMegativ - . .
- Kommurikationsparameter . IK hlenfegat J [ ] Sensore|nhe|t bar
- Mokor Einstellungen egelbereicl .
e 2 o CR [ 150 m  Sensor anschlieBen und dement-
it - .50 sprechende Istwertquelle wahlen,
Istwerte vorgesehen ist Ain2U/Ain21
s m Wirksinnquelle: RS485/Bus
- metor = m  Wirkungssinn Kihlen/Negativ
o setzen o e setzen Qi Reset B Regelbereich: 1,5 bar

Abb. 42: Sensoreinstellungen fir Temperatursensor des Masters

—Angezeigter YWentilatar ]
Einstellungen des Yentilators MODELISE 1 Gﬁrm Sc h rltt 3 :
Phys. Adresse 1 @ EPTEDS4G) w .
Gerate Typ MODELS ebrm-papst Standard souWel‘telngabe deS Masters
E Einstellungen - Sollwert [BAR] |12 .
- Parametersatz 1 Master‘ventllator
- Parametersatz 2 Sollwertquelle IRS4BS,|’Eus j
:ensure\r;telllungeln Sollwert im EEPR.OM speichern i~
- Eingangskennlinia g g
asnashennin m  Sollwert im EEPROM speichern
- Eingangskennlinie 2 Aktueller Sensor Werk [BAR] |13J33 T T T T T TTT T T T
-~ Ausgangskennlinie akt|v|eren
- Solwertrampe 1st Drehzahl [1min] 2355 8
' m  Sollwertquelle: RS485/Bus
Aktiver Parametersatz .
+ Notlauf Funkkion I1
e GrenzZwerke Akkive Betrichsark IS ] j - SOIlwert elr]..geben . .
- Kommunikationsparameter SneoregEung - SO"WGrte konnen nur Im aktlven
- Mator Einstellungen Quelle fir Parametersatz H
e Jesseciens = Parametersatz hinterlegt werden
Laden/Sichern —| Aktiver Wirkungssinn IKUhIen,iNegatw j
= Informationen "
Istwerte Wirksinn Quele IRS4BS,|’Eus j
- Geratedafen Status IVentlIator 0K
Elektronik
- Maotor LI
“ Setzen w Alle setzen Gl Reset

Abb. 43: Sollwerteingabe des Masters

Die Slaves erhalten ihren Sollwert als 0-10V Signal durch den Port Aout des Masters (iber ihre Klemmen
Ain1U und GND. Die Ausgangskennliniec des Masters wird somit wie in Abb. 44 eingestellt. Der
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—Angezeigker Yentilator

Einstellungen des Wentilators MODELS4_1 L
Phys, Adresse 1 @ EPTEDS40 %
MODEUS ebm-papst Standard -

Gerate Typ

o+ Ubersicht
B Einstellungen Funktion des Analogausgangs IIst P [%6] j
- Parametersatz 1
- Parametersatz z
- Sensoreinstellungen
- Eingangskenniinie 1
- Eingangskennlinie 2 ausgangskennlinie %2 [%] |100
& ..:sgangskennlinie
Sollwertrampe Ausgangskennlinie Y2 [v] IID
- Drehrichtung
Notlauf Furktion
- farenzwerte
Karmmurikationsparameter
~ Motor Einstellungen
Bremsen
~ LadenfSichern b
[ Informationen
- Ishiwerte
Gerdtedaten
- Elektronik

Mokar LI
o Setzen | w Alle setzen @ Reset
Abb. 44: Ausgangskennlinie fir Master bei Kélteanlagen

|»

Ausgangskennlinie %1 [#] IU

Ausgangskennlinie 1 [v] IU

Einstellungen fiir die Slaves (siehe unten):

Schritt 4:

Ausgangskennlinie des Masters

Master-Ventilator

W Funktion des Analogausgangs:

u Aﬁs_géﬁéskennlinie linear
0% entspricht OV

100% entspricht 10V

Da fir die Slaves kein Sensor und keine zwei Parametersatze bendtigt werden, gestalten sich ihre

Systemeinstellungen vergleichsweise einfach (siehe Abb. 45).

Wichtig fiir Slave Einstellungen:
Die Schritte 5, 6 und 7 mssen fir ALLE Slaves eingestellt werden.

—Angezeigker Yentilator

Einstellungen des Wentilators MODELS Flug Fané L
Phys, Adresse 1@ EPTED940 %
Gerdte Typ MODELS ebm-papst Standard

-~ Ubersicht =
[ Enstellungen Aktiver Parametersatz Il
Guelle fir Parametersatz IRS485,iBu5 d
- Sensoreinstellungen
Parametersatz
- Eingangskennlinie 1 IParametersatz 1 j
- Eingangskennlinie 2 Betriebsart (P1) IPWM Steueran ﬂ
Ausgangskennlinie
- Solwertrampe IMlin P4 (P 1) [B] |5
- Drehrichtung
o
- Notlauf Funkkion (s (ALY 2] IIDD
- Grenzwerte Matar Stopp enable (P1) I~
Karmmurikationsparameter
- Motor Einstelungen ‘wirkungssinn (F1) IKUh\enJ‘Negativ d
-~ Bremsen
- LadenySichern — P-Faktor (P1)[%] IIDDD
[ Informationen
I-Fakkar (P1) [
Istwette R (A IU
- Gerdtedaten
- Elektronik
Mator LI
& Setzen w Allz setzen A Reset

Schritt 5:

Betriebsart Slaves: PWM Steuerung

Slave-Ventilatoren

B Fir Slaves muss nur ein
Parametersatz konfiguriert
werden, hier P1

B Wirkungssinn und P- bzw. |-
Faktor in Betriebsart PWM
Steuerung ohne Bedeutung
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[Angezeigter Yentilator =
Ei i | [ ]
instellungen des Yentilators MODEUS Plug Fané . Sc h rltt 6 .
Phys. Adresse 2 @ EPTEDI4Q @ -
Gerate Typ MODELS ebm-papst Standard d UberSICht, SO"WeI'tque"e ana|Og
« Ubersicht )
B Einstellungen Sollwert [%] Ilg
- Parametersatz | Slave-Ventilatoren
- Parametersatz 2 Sollwertquelle IAnang Ainl j
Sfansnre\nst&llljtr!gen Sollwert im EEPR.OM speichern I
- Eingangskenniinie 1
 Eingsngskeniiie 2 1t P %] & W Sollwertquelle: Analog Ain1
Ausgangskennlinie Y e T T T T
1t Drchaah 1] for B Sollwert im EEPROM speichemn
Drehricht S
Nroilar:; F::Et\on Aktiver Parametersatz |1 deaktIVIeren
Grenzwerke Akkive Betriebsart |PWM pEp— ﬂ | S|aveS erhalten 0'1 OV S|gna| vom
- Kommunikationsparameter a
. Mator Ertslungen uelle o Paremetersatz oo - Ausgang des Masters
-~ Bremsen
- LadenfSichern — ikkiver Wirkungssinn IKUh\enJ‘Negativ j
[z} Informationen "
- Tatwerte irksinn Quelle IRS485,KBus j
- Geratedaten Status [rentiatar ok
- Elektronik
- Mator ;I
o Setzen v Alle setzen Al Reset

—Angezeigter Yentilator = O
Einstellungen des Yentilators MODELS Flug Fand ¥ c rI .
Phys, Adresse 1@ ERFTED940) W

Eingangskennlinie

Gerdte Typ MODEBUS ebm-papst Standard

i Ubersicht
[ Enstellungen Eingangskennlinie %1 (P1) [¥] IU

- Parametersatz 1 S|ave-venti|at0ren

- Parametersatz 2 Eingangskennlinie 1 (P1) [%:] ID

| »

- Sensoreinstellungen
Eingangskennlinie: 1
- Eingangskennlinie 2 Eingangskenrlinie 2 (P1) [%:] |wg
- Ausgangskennlinie
- Solwertrampe

- Drehrichtung

Notlauf Furktion

- Grenzwette

Eingangskennlinie %2 (P13 [¥] Im

W Lineare Eingangskennlinie fir
Slaves

- Kommunikationsparameter
- Motor Einstellungen
- Bremsen
Laden|Sichern b
= Informationen
-~ Istwerke

Gerdtedaten
- Elektronik

- Mator LI
o Setzen | o dle setzen ol Reset
Abb. 45: Einstellungen fiir Slave Ventilatoren
Abb. 46 auf der nachsten Seite zeigt das Anschlussbild von Master und seinen Slaves einer Kélteanlage.
B Ventilatoren sind dabei sternformig angeordnet
B Sollwert wird vom Master iber den Ausgang Aout als 0-10V Signal auf ein Patch Panel gegeben. An
diesem Verteiler wird die Sollwertquelle Ain1 U der jeweiligen Slaves angeschlossen.
W Betriebsart Master: Sensorregelung

Vorteil dieser sternformigen Anordnung gegenuber der seriellen Verdrahtung (Reihenschaltung)

B bei Defekten kann sehr schnell und unkompliziert nur das entsprechende Gerat ausgetauscht werden,
ohne das System auftrennen zu muissen. Problematisch wird es allerdings bei groRen Distanzen, da
deutlich mehr Leitungen verwendet werden mussen.

Alternativ zu dem im Beispiel eingesetzten Drucksensor gibt es auch 2-Leiter Sensoren, die keine GND-
Verbindung bendtigen. Ihr Ausgangssignal kann ein Stromsignal mit 4-20mA sein. In diesem Fall wurde der
Sensor am Istwerteingang Ain2 | und Klemme +20V angeschlossen (siehe auch Kapitel 3.7)
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EC-Control

Slave 2

,WEW, A oy ual L e ,WE_N, A 1noy Tuial 2
V a i) Voa
,‘W%\_ ST| Izuv| I1TUIV| 9 | @ ,‘wa,\_ ST| 1guv| 1TUIV| 9
A AOZ+|  AOT+| S ZT AOZ+|  AOT+| S
TT| NzZuv| NTuv| ¥ TT| Nnzuiv| NIuv| ¥
0T ano ano| € 0T ano aNo| €
6 cuig asyd| ¢ 6 cuiq gasyd| ¢
8 zuia vSH| T 8 zuia vSH| T
ON| € ON| €
WO ¢ NOD| 2
ON|T ON|T
NoD H
- ON
= g2 _H NOD
@ S =
=3 R N
S g2 _H NOD [
> 2o o x
c S = S5 ©
> o = — D
> S O O 5 ON —H——
o %nw = _H
S 58 NOD ———
m = O
s =& ON =7
(7p] O ©
g ¢ ano
T &
= o NOT-0
N
- ﬁv ano
S AOT-0
S ~x ano
d
N
m. N ano
3 NOT-0
S
a ON| € ON| €
’ NOD| 2 NOD| ¢
5
LRy ON|T ON|T
-
a noy Tuial 2 A 1noy Tual 2
€T| 1zuv| 1TUuv| 9 ST| 1guv| 1TUIVY| 9
ZT AOZ+|  AOT+| S ZT AOZ+|  AOT+| S
IT| Nnzuwv| NTuv| ¥ IT| Nnzuiv| NTuly ¢|_
0T ano ano| ¢ H 0T ano ano| €
WE |6 culg asy| ¢ | g Wk |6 culg gsy| ¢
, » k> , >
P 8 zuiag vsH| T 8 2% |8 zuia vsH| T
/ Lo 4

Slave 1

Abb. 46: Anschlussbild, sternférmige Master-Slave Anordnung fiir Kélteanlagen
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41.2 Master-Slave Konfiguration bei Kaskadenbetrieb

Eine andere Moglichkeit der Master-Slave Konfiguration ist der Kaskadenbetrieb. Uber den
Analogausgang Aout gibt der Master seinen Sollwert in Form eines 0-10V Signals an den ersten Slave
weiter. Im Unterschied zur sternformigen Anordnung aus Abb. 46 sind hier die Slaves nicht parallel,
sondern in Reihe geschaltet und die Ausgangskennlinie aller Teilnehmer wird angepasst.

Gruppenalarm

NG (break for failure) NG
& Master Slave 1 &
SEEIEEEE ' SEIEIEIEEE
- 1
) o= ) o<
g1212|s SlS|3 s s 21212|¢ 4 |3
OO0+ || < olo]o olo| o QOO0 |C]|+|<C<| <
Z|O0|z Z|O|z
) — ) —
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Abb. 47: Anschlussbild, Kaskadenbetrieb, Master-Slave Anordnung fir Kélteanlagen
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Vorraussetzungen fiir Kaskadenbetrieb:
Betriebsart Master beliebig

Eingangskennlinien aller Teilnehmer unverandert (0V/0% und 10V/100%)
Angepasste Ausgangskennlinie fir Master und alle Slaves, Bsp. Abb. 488
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Ausgangskennlinie

Ausgangs-
signal Kaskadenbetrieb
A
10V B Die Standardausgangs-

kennlinie (0%/0V und
T 100%/10V) wird im unteren

? Bereich der Aussteuerung
verschoben um gewtinschten

Kaskadenbetrieb zu
erzeugen (10%/0V und
100%/10V)
- B Parametrierung dieser
PRI S— sttt Ausgangskennlinie muss bei
VI S | allen Teilnehmern (Master
' PWM-Signal und Slaves) vorgenommen
0.8V wrofrsafinnnss 7 werden
ov — :
' 13%  © 30% 100%
10% 22%

Abb. 48: Ausgangskennlinie fir Kaskadenbetrieb

Abb. 48 zeigt beispielhaft eine Kennlinie, bei der die Slaves bei einer niedrigen Drehzahl des Masters
selbst der Reihe nach eine noch geringere Drehzahl einnehmen. Dies soll dazu filhren, dass die letzten
Slaves in der Kette abschalten.

Fur die obige Ausgangskennlinie gilt:
Je hoher die Drehzahl des Masters, desto geringer werden die Unterschiede der Drehzahlen zu den
anderen Teilnehmern. Bei vollem Aussteuergrad des Masters, laufen die Slaves ebenfalls mit 100%.

Erstes Beispiel: Master = 30%. Der Aussteuergrad des Masters sei 30%.
B Mit Ausgangskennlinie Abb. 48 gibt er an den Slave 1 ein Signal von ca. 2,2V ab
— somit Aussteuergrad Slave 1 = 22%
W Slave 1 hat selbe Ausgangskennlinie wie Master und gibt somit ein Signal von ca. 1,3V an Slave 2
— somit Aussteuergrad Slave 2 = 13%
B Slave 2 hat selbe Ausgangskennlinie wie Master und gibt somit
ein Signal < Einschaltschwelle (0,6V) an Slave 3
— somit Aussteuergrad Slave 3 = 0% und steht somit still

Zweites Beispiel: Master = 100% Aussteuergrad

B Mit Ausgangskennlinie Abb. 48 gibt er an den Slave 1 ein Signal von ca. 10V ab
— somit Aussteuergrad Slave 1 =100%

B Slave 1 hat selbe Ausgangskennlinie wie Master und gibt somit ein Signal von ca. 10V an Slave 2
— somit Aussteuergrad Slave 2 =100%

B Slave 2 hat selbe Ausgangskennlinie wie Master und gibt somit ein Signal von ca. 10V an Slave 3
— somit Aussteuergrad Slave 3 =100%
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Der Kaskadenbetrieb sollte nur mit Teilnehmerzahlen von maximal 3-4 Slaves realisiert werden.

Abb. 49 zeigt die Einstellungen, die fir die Eingangs- und Ausgangskennlinie bei einem
Kaskadenbetrieb nach Abb. 48 in EC-Control vorgenommen werden miissen. Wichtig ist dabei, dass die
Eingangskennlinie dabei nicht verandert wird und auf den Standardeinstellungen eingestellt ist.

deaktiviert werden.

Angezeigter Yentilator

Ausgangskennlinie

Einstellungen des Yentilatars MODELUS Plug Fang 1
Phys. Adresss 2 @EPTEDQ %
Gerdte Typ MODEUS ebm-papst Standard

o Ubersicht

: B Ausgangskennlinie muss vom
e rritm s ndegasganes st P 2] = Master und von allen Slaves
- Parametersate 2 Ausgangskennlinie X1 [%] Im angepasst Werden
- Sensoreinstellungen - 3

R Ausgangstenriric 1Y) P m  Koordinate X1 um 10% verschoben
Ausgangskenninie 12 (%] Jico im Vgl. zur Standardkennlinie

- Drehrichtung Busgangskennlinie ¥2 [¥] Iw
Motlauf Furkkion
- Grenzwerte

|»

Kaommunikationsparameter
- Motor Einstellungen
Bremsen
- Laden/Sichern
[} Informationen
- Ishwerte

- Geritedaten

- Elektronik

- Motar

- Einaanaswerts LI

o Setzen w Alle setzen @ Reset

| Angezeigter Yentilator

Phys, Adresse 2@ EPTED24O

: Eingangskennlinie

Gerate Typ MODELS ebm-papst Standard

Slave-Ventilatoren

- Ubersicht
[} Einstellungen Eingangskennilinie 1 (P13 [Y] Ig

|

-~ Parametersatz 1

. Parametersate 2 Eingangskennlinie 1 (P13 [%] IU

- Sensoreinstelungen
% Cingangskennlinie 1

- Eingangskeninlinie 2 Eingangskennlinie Y2 (P1} [%] IIUU

Lineare Eingangskennlinie
- Ausgangskennlinie . 0 e
e Eingangskennlinie muss von allen
- Drehiiching Slaves auf den Standard gesetzt

- Motlauf Furkkion

Grenzwerte Werden (OV/O% Und 10V/1 00%)

- Kommunikationsparameter
- Motar Einstellungen

Nur fiir Slaves relevant

Eingangskennlinis %2 (P1) [v] |ID

- Bremsen

- Laden/sichern b

[k Informationen
- Ishwerte

- Geratedaten
- Elektronik

- Motar LI
o Setzen # flle setzen Gl Reset

Abb. 49: Ausgangs- und Eingangskennlinie fir Kaskadenbetrieb

41.3 Reversierbetrieb zum Reinigen und Enteisen der Tauscher

Der Reversierbetrieb erlaubt es die Drehrichtung eines Ventilators zu andern. Mit Geréaten, die mit einer
MODBUS Schnittstelle und mit einem Firmware Protokoll Stand ab V3.02 ausgestattet sind, ist es
maglich, dass Anwender selbst die Drehrichtung andern, entweder per Digitaleingang oder Bus.
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< | | > Vorzugs-Laufrichtung ist
Fabrikvoreinstellung,

Vorzugs-Laufrichtung entgegen der im Reversierbetrieb ist Laufrichtung
N Vorzugs-Laufrichtung entgegen- gesetzt der Vorzugs-

/ Laufrichtung
, -

AN

\ Aussagen, ob die Drehrichtung im
oder gegen den Uhrzeigersinn
verlauft, sind somit nicht méglich

Abb. 50: Drehrichtung eines Axialventilators

Beispiel: Wechsel zwischen zwei Parametersatzen inklusive Reversierbetrieb

Um diesen Betrieb zu realisieren missen die folgenden Schritte nacheinander eingestellt werden:

—Angezeigker Yentilator h - 1 0
Einstellungen des Ventilators MODBLUSS 1 c rl »
Fhys. Adresse 1 @ EPTEDI40) % .
Gerate Tvp MODBLS ebm-papst Standard g Parametersatz 1 eInSte"en
o+ Ubersicht =
Eb Ei Aktiver Parametersatz Il
Quelle fir Parametersatz IKIamme Din2 j . Que"e fur Parametersatz
- Sensoreinstellungen f_(l_em_fT_Te_ _Dl_n_2 um DrehrIChtung
- Eingangskennlinie Parametersatz IParamEtErsatzl d H H
. _ und Parametersatz zeitgleich zu
- Ausgangskenniinie Betriebsart (P1) IPWM Steuerung j -
~ Sallwertrampe e e 0] | wechseln (durch Briicke von
Drehrichbung in e, 5 .
Matlauf Furkkion D|n2 naCh GND)
. Grenzwerte Max Pyt (P1) [%] |1uu u B t a b rt PWM St
- Kommunikationspar ameter Mokor Stopp enable (PL) i~ e rle Sa fem s Ql.ie_fl._lag
- Motor Einstellungen . P' bZW. |-Fakt0r Und
- By “irkungssinn (P1) i - R ] ] m
LaengSichen s IHezerposti = Wirkungssinn sind fiir PWM
- Informatonen Lo f529 Steuerung irrelevant
- Ishierte
- (Geritedaten Laktor (PL) [%] IB’12
- Elektranik
- Makor
Einaanaswerte LI
¢ Setzen w Alle setzen Gl Reset
| réngezeigter Yentilator u
- (]
Einstellungen des Yentilators MODELS Flug Fang sch rltt 2 0
Phys, Adresse 1 @ EPTED24Q % -
Gerste Tvp MODBLS ebm-papst Standard - SOIIWertque"e B§48_5_/By§ wahlen
= Einstellungen Il Sollwert [%] Ig
- Parametersatz 1 [ | Wi
Sobvrtele oo - Parametersatz 1 muss aktiviert
?Ensorell:;tellr.m.galn Sollwert im EEPROM speichern = sein
- EIngangskennline .
it e : B Sollwertquelle: RS485/Bus
 Ausgangskenniric B Sollwert im EEPROM speichern
- Solwertrampe Ist Drehzahl [1/min] Jo T T T T T T T T T T
Drehtichtung - - aktIVIeren
iver Parametersatz 1 .
Baniiing ' m  Sollwert % eingeben
Kammunikationsparameter IPWM Steuerung d
- Matar Einstellungen Quells far Parametersatz IKIamme Dinz j
- Bremsen
- Laden/Sichern —1 Akkiver Wirkungssinn IHe\zenJ‘Poswtw j
= Informati L
n U:::;::n ‘Wirksinn Quelle IRS‘IESJBUS j
- Garatedaten Status [rentiatar ok
- Elektronik
Mokor LI
o Setzen v Alle setzen Gl Reset

Abb. 51: Parametersatz 1
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| rAngezeigter Yentilator
Einstellungen des Wentilators

Fhrys. Adresse

Gerdte Typ

MODEUS Plug Fang
1 @ ERPTED940)
MODELS ebm-papst Standard

o Ubersicht
Bl Einstellungen
-+ Parametersatz 1

|»

Aktiver Parametersatz

uelle Fir Parametersatz

Schritt 3:

Parametersatz 2 einstellen

Ju

B Quelle fiir Parametersatz:

50%
6,25%

Steuerung irrelevant

Schritt 4:

Parametersatz 2 aktivieren

= Parametersatz & IKIemme Dinz j
-~ Sensoreinstellungen
Parametersatz -
+ Eingangskennlinie 1 IParametersatz L J
- Eingangskennlinie 2 Betricbsart (P2) IDrehzahIregeIung j
Ausgangskennlinie
- Solwertrampe IMlin P (P23 [%] |5
- Drehrichbung .
- Matlauf Funkkion (s PG (RN 72 IIUU
- Grenzwerte IMatar Stopp enable (PZ) Ird
+ Kommunikationsparameter
- Motor Einstellungen "Wirkungssinn (P2} IHalzen;’PDsltlv j
-+ Bremsen
Laden|Sichern —1 P-Faktor (P2} [%] ISUJ 19
[} Informationen
I-Fakkor (P2} [%.
- Istwerts akdor (F2) [%] |6’25
- Geratedaten
- Elektronik
- Maotor LI
“ Setzen # flle setzen Gl Reset
O| ~—~ | N| M| <
w @ ~ ~ ~ ~ ~
- —_
Nl S|l s
Sl c|Z|c|K|<|3 =
Q00| <| +|<| < o|lo|l o i - | o
210 Z o RN [ R I |
D — ~ | N ~ | N|] ™
nlynlZ21 | <.l
x|l olg|+|<|O
~— | N[O IF| O] ©| M~

B Parametersatz 2 aktivieren
durch Briicke von GND nach
Din2

W Schritt 5 kann nur ausgeftihrt
werden, wenn P2 in Schritt 4
aktiviert wird

| rangezeigter Yentiator
Einstellungen des Ventilatars

Phiys. Adresse

Gerdte Typ

MODEUS Plug Fang
Z @ EPTED240)
MODEUS ebm-papst Standard

EI Einstellungen

- Parametersatz 1

-+ Parametersatz 2
Sensoreinstelungen

+ Eingangskennlinie 1

+ Eingangskennlinie 2

- Ausgangskennlinie
Sollwertrampe

- Drehrichtung

+ Motlauf Funkkion
Grenzwerte

+ Kommunikationsparameter

+ Motor Einstellungen

- Bremsen
LadenjSichern b

[} Informationen

- Istwerte

- Gerdtedaten
~- Elektronik

- MMator ﬂ

Sollwert [1{min]
Sollwertquelle

Sollwert im EEPROM speichern
Ist Drehzahl [1/min]

Alkiver Parametersatz

Aktive Betriebsart

Cuelle Fiir Parametersatz
Aktiver Wirkungssinn

Wirksinn Quelle

Skatus

Schritt 5:

Sollwert eingeben und speichern

|300

[R54e5Bus

I

222

|2

IDrehzahIregeIung

IKIemme Dinz

IHaizen;’PDsitiv

|Rs485/Eus

Ll Lo Lo L]

[rentilator oK

V Setzen
Abb. 52: Parametersatz 2

# Alle setzen

Gl Reset

B Parametersatz 2 muss vorab
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Parametersatz 1 und Vorzugs-Laufrichtung: Din2 offen oder angelegte Spannung 5...50V
Parametersatz 2 und Reversierbetrieb: Briicke nach GND oder angelegte Spannung < 1V

| rAngezeigter Yentiator h - O
Einstellungen des Ventilators MODEUS4_1 c rltt "
Fhys. Adresse 1@ EFTED940) % i
Gerate Typ MODBUS ebm-papst Standard d Que"e DrehrIChtung
- Ubersicht 1
E} Einstellungen Quelle Drehrichtung ¥lemme DinZ d i
Farametersatz 1 ®  Quelle Drehrichtung
- Parametersatz 2 .
Sensoreinskellungen Kl_em_nle_ _Dl_n_2
- Engangskenrine B Drehrichtungsquelle muss die
Ausgangskennlinis . .
- Sollwertrampe glelChe Klemme wie
=% C'r=hrichtung H
e Parametersatzquelle sein
- @renzwerte
- Kommunikationsparameter
- Mokor Einstellungen
- Bremsen
- LadenfSichern
B Informationen L
- Ishwerte
Gerdtedaten
- Elektronik
Makor
- Finoanaswerte ﬂ
“ Setzen v Alle setzen @ Reset

Abb. 53: Reversierbetrieb Quelle Drehrichtung

Das Wechseln der beiden Parametersatze und zugleich der Drehrichtung erfolgt nun Uber das Legen
einer Briicke von Din2 nach GND.

4.2 Parametrierungshinweise fiir Volumenstromregelung in Klimageraten

Das Wirkdruckverfahren vergleicht den statischen Druck vor der Einstrdmdiise mit dem statischen
Druck in der Einstromdise eines EC-Radialventilators. Der Volumenstrom [m3/h] I&sst sich aus dem
Wirkdruck (Differenzdruck der statischen Drlicke in [Pa]) nach folgender Gleichung berechnen:

.2
V =kx./Ap, bzw. prz%

Im Produktkatalog ,Plug Fans mit EC-Motor‘ von ebm-papst findet sich nachstehende Tabelle fir die
k-Werte in Abhangigkeit zur BaugréRe des Ventilators. Die Tabelle bezieht sich dabei auf riickwarts
gekrimmte Radialventilatoren.
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Inlet nozzles with measuring device to determine air flow for backward curved centrifugal fans

Part no. Part no.

25075-2-4013" / 25080-2-4013%
28075-2-4013" / 28080-2-4013?
31575-2-4013" / 31580-2-4013%®
35675-2-4013" / 35680-2-4013%
40075-2-4013" / 40080-2-4013?
45075-2-4013" / 45080-2-4013%
64025-2-4013" / 64002-2-4013%
64030-2-4013" / 64001-2-4013®

subject to alterations

[V}

Size

250
280
310
355
400
450
500
560

with one pressure tap

k-value

70
93
116
148
188
240
281
348

For dimensions, see

page 7

page 9

page 11
page 13/15
page 17
page 19
page 21
page 23

with piezometer ring (4 pressure taps connected by tubing)

Bei konstantem Dusendruck kann also der Volumenstrom dementsprechend konstant geregelt werden.
Die Druckentnahme zur Messung von Apw erfolgt an einer bzw. vier Stellen am Umfang der

Einstromduse.

Beispiel zur Verdeutlichung:

B Halle mit Grundflache von 600m2, Hohe von 3m
B Luftvolumen des Raumes betragt also 1800ms3.

B Volumen soll alle 30 Minuten durch Ventilatoren komplett ausgetauscht werden
— Volumenstrom betragt somit 3600 m3/h

B eingesetztes Produkt: R3G450-AY86-01, k-Wert = 240
— Wirkdruck betragt somit (3600/240)* = 225 Pa

Der Wirkdruck in der Diise muss bei 225 Pa konstant gehalten werden. Der Ventilator liefert konstantes
Volumen unabhéngig von den Druckverhéltnissen in der Anlage. Seine Drehzahl wird automatisch

entlang der vertikalen Kennlinie angepasst.

Py
w]

1036
1457
1616
1524

571
812
906
810

306
427
462
411

I
[A]

1,61
2,25
250
233
0,92
1,28
1,42
1,27
0,56
073
077
0,70

Lwp,
[dB(A)]

87
80
77
80

82
75
73
76
76
69
67
69

Kennlinien [ R3G450-AY86-01 [m'i'n..]

g 2 ! [ ® ® @ 71750

. — vertikale Kennlinie ® © [750

800 —= ® © 71750

H ® © 750

700 & : ® © 11450

i 3 ® © | 1450

600 3 1 N ® 1450
i \ oo

oL ® © 1450
500 S | \ \ [ @ © 155

[ / , ® @ | 1155
400 = : 4 \ N ® @ W55

— ; ; ® ® [ 1185
300 \\l\ y \ / \
| K\
T/ 7
200 = A \ o \ | \

: : A Druckerhohung in der Anlage
NN :
A e | \ \ Wirkdruck in der Diise (hier 225 Pa)
f D‘- - 1 QIDO 2 Odl WIUO 4060‘ 5060 [CFM]

V> 2000 I 4000 6000 8000 [

Abb. 54: Kennliniendiagramm R3G450-AY86-01

49



Parametrierungshinweise fiir Volumenstromregelung in Klimageraten

ebmpapst

Aus dem erwarteten Wirkdruck in der Dise folgen nun die Parametrierungshinweise fir EC-Control.

Angezeigker Yentilabor
Einstellungen des Yentilators

Phys, Adresse
Gerate Typ

MODELS Flug Fané
2@ EPTEDS4
MODELS ebm-papst Standard

«+ Ubersicht
[t Einstelungen

S8 Farametersatz 1

Akkiver Parametersatz

Schritt 1:

Parametersatz 1 einstellen

Jt

W Betriebsart: Sensorregelung

B Quelle fir Parametersatz:
RS485/Bus

W P-faktor:  50%
______ 6,25%

B Parametersatz 1 aktivieren

- Parametersatz 2 Quelle fiir Patametersatz IRS4BS,|’Eus j
- Sensoreinstellungen
Parametersatz
Eingangskennlinie 1 IParametersatz L ﬂ
- Eingangskennlinie 2 Betriebsart (P1) ISensmegHung ﬂ
- Ausgangskennlinie
- Sollwertrampe Min Pt (P1) [%] IS
- Drehrichtung
o
- Motlauf Funktion e BRI P2 IIUU
- Grenzwerte IMator Stopp enable (P1) vl
Kormmunikationsparameter
- Motor Einstellungen “wirkungssinn (P1) IKUhIen,iNegativ j
- Bremsen
- Ladenjsichern —1 P-Faktor (P1)[%] ISU,IQ
EF Informationen
I-Faktor (P1) [%
- Isbwerte 1L IE"25
- Geritedaten
Elekkronit,
- Motor =
V Setzen w Alle setzen @ Reset
Abb. 55: Parametersatz 1
" -Angezeigter Yentilator
Einstellungen des Yentilators MODELS Flug Fang ¥
Phys, Adresse 2 @ EFTED940 %
Gerdte Typ MODBLIS shm-papst Standard g
- Ubersicht )
E:_} Einstellungen Min, Sensorwerk Ig
- Parametersatz 1
- Parametersats 2 Max. Sensorwert ISUU
inskel £l
=elinocn Sensoreinheit Ip,q
ingangskennlinie 1
- Eingangskenniinie 2 Quells Sensor Istwert IF\inZU)’AinZI =l
- Ausgangskennlinie
Sollwertrampe wirksinn Quelle IRS4BSjBus j
- Drehrichtung
- Maotlauf Funktion Wirkungssinn (P1) IHelzenJ‘Poswtw j
- Grenzwerte
Wiirkungssinn (P2} i i -
- Kommunikationspar ameter IHEIZEHIPDS‘W J
- Mokor Einstellungen Regelbersich (P1) [PA] Imnn
- Bremsen
Ladenjsichern —1  Regelbereich (P2) [PA] ISU
= Informationen
- Ishwerte
- fG@erdtedaten
- Elektronik
- MMakar LI
o Setzen v Alle setzen Gl Reset

Schritt 2:

Sensoreinstellungen, 0...500 Pa

B Bei0..500 Pa Sensor
Min. Sensorwert: 0 Pa

dementsprechend auswahlen
B Alternativer Sensortyp:
0...1000 Pa
B Wirksinn fiir beide
Parametersatze auf
Heizen/Positiv einstellen

Abb. 56: Sensoreinstellungen Drucksensor

4.21

Digitale Sollwertvorgabe bei Volumenstromregelung z.Bsp. Tag/Nacht Umschaltung

Durch Andern des Wirkdrucks in der Diise kann gemaR der Gleichung aus Kapitel 4.2 auch der
Volumenstrom geandert werden. Fiir das obige Beispiel mit dem Plug Fan R3G450-AY86-01, einem
k-Wert von 240 und einem 0...500 Pa Drucksensor ergibt sich die Kennlinie aus Abb. 57. Fir das
Verhaltnis von Wirkdruck zu Sensorspannung gilt somit:

WM ein Wirkdruck von 500 Pa entspricht einer Sensorspannung von 10V.
W ein Wirkdruck von 225 Pa entspricht einer Sensorspannung von 4,5V (siehe Abb. 57 gestrichelt)

B ein Wirkdruck von

0 Pa entspricht einer Sensorspannung von 0 V
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500 ; "y 10
obiges Beispiel: geforderter
Volumenstrom 3600 m*/h, somit
400 einzustellender Sollwert 225 Pa, 8 g
8 resultierende Sensorspannung 4,5V / FI|
o
£ 300 6 O
X S
2 1 Vo _____ . E
E 200 | 4 §
= ! 5
100 . 2 2
0]
/ | n
|
0 T T T T T : T T T O

100 700 1300 1900 2500 3100 3700 4300 4900

Volumenstrom in m¥h
Abb. 57: Druck-, Volumenstromkennlinie

Nachdem alle Einstellungen aus Kapitel 4.2 getroffen sind, kann nun zum Abschluss der Sollwert des

erfolgt hierbei Uber EC-Control. Durch Aufrechterhaltung eines konstanten Drucks von 225 Pa in der
Duse wird ein konstantes Volumen garantiert — hier 3600m?*/h.

A
' rAngezeigter Yentilator = O Y.
Einstellungen des Yentilators MODEUS Plug Fang 1 c rI a = >
fys. Ad " A
Phys. Adresse 1 @ EPTEDS4Q w "
costo e OB ot e _ Sollwertvorgabe tiber RS485/Bus
EJ Einstellungen W Sollwert [PA] o5 .
- Parametersatz 1 ——— I . hlel" SO”WeI't 225 Pa
P tersatz 2 olwertquele RS485/B hd
 Servoransrolingen — > Tag Schaltung
_ o Sollwert im EEPROM speichern I~
- Eeenoerin | B Sollwertquelle: RS485/Bus
Eingangskenniirie 2 Aktueler Sensor Wert [PA] Y ST T T 5
 Ausgengsternini penrs W Sollwert im EEPROM speichern
- Sollwertrampe Ist Drehzahl [1/min] 643 ..
- Drehrichkung _ I aktIVIeren '
Hoduf Pkt e Panetzrsste I B Geforderten Wirkdruck unter
- Grenzwerte .
- Kommunikationsparameter fktive Belrichsart ISEnsorrege\ung j \_Sglivze_n_‘ elngeben Um
g‘lrztn:;::stel\unqen Quelle fir Parametersatz IRS485,|’BU5 j Volumenkonstant ZU regeln
- LadenjSichern — akiver Wirkungssinn [Heizenjpositiv | B Sollwert = Istwert
=} Informationen o
- Ietwerte Wirksinn Quelle IRS485,|’Bus j
- Geratedaten Status [ertiator ok
- Elekbronik
IMokor LI
o Setzen v flle setzen @l Reset

Abb. 58: digitale Sollwertvorgabe Parametersatz 1, Wirkdruck 225 Pa, Sollwert eingeben fiir Tag Schaltung

Optional kann ein zweiter Parametersatz definiert werden, zum Beispiel fiir eine sogenannte
Tag/Nacht Umschaltung:

Nach dem die Sensoreinstellungen getroffen wurden, muss wie folgt vorgegangen werden um Sollwerte
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I ~Angezeigter Yentilator
Einstellungen des ventilators

Phiys. Adresse

Gerdte Typ

MODELS Flug Fang
1 i@ EPTEDS40)
MODEUS ebr-papst Standard

« Ubersicht
[}~ Einstellungen
- Parametersatz 1

S Farametersatz 2

- Sensoreinstellungen

- Eingangskennlinie 1
Eingangskennlinie 2

- Ausgangskennlinie

- Sollwertrampe

- Drehrichtung

- Notlauf Funktion
Grenzwerte
Kommunikationsparameter

Akkiver Parametersatz
Guelle fir Parametersatz
Parametersatz
EBetriebeart (P2)

Iin P (P2 [%6]

Max P (P2) [%]

Motor Stopp enable (P2}

Schritt 4:

Parametersatz 2 einstellen

|2

[rs4as/m0s

IParatharsatz 2

ISEnsUrrege\ung

L L L

3

100

I

Parametersatz 2 aktivieren

- Motor Einstellungen “Wirkungssinn (P2) IHelzan.l’PosltN j
- Bremsen
- Laden/Sichern —1 P-Faktor (P2} [*%] 50,12
= Informationen
Letwerte I-Fakkar (P2} [%] |5J25
- Geritedaten
- Elektronik
-~ Maotor ﬂ
o Setzen w Alle setzen Al Reset
Abb. 59: Parametersatz 2
I Angezeigter Yentilakor u
Einstellungen des Yentilators MODEUS Flug Fang Sch rltt 5 :
Phys. Adresse | @EPTED94Q V e
Gerate Typ MODBUS ebm-papst Standard d so"wertvorgabe Uber RS485IBus
EI Einstellungen Il Sallwert [PA] |45g .
- Parametersatz 1 S I J - hlel’ SO"Wert 450 Pa
- Parametersatz 2 olertouele R5485{Bus =
Sensoreinstellungen NaCht SChaItung
N o Sollwert im EEPROM speichen I
- Enengdeinie | B Sollwertquelle: RS485/Bus
- Eingangskenniinie Aktueller Sensor Wert [Pa] 451,94 . .
usgenerinic ' W Sollwert im EEPROM speichemn
- Sollwertrampe Ist Drehzahl [1/min] |642 .
_ aktivieren
- Drehrichtung )
Nt Furkion it parsmetreste ? W Geforderten Wirkdruck unter
- Grenzwerte .
- Kommunikationsparameter fktive Belrichsart ISEnsorrege\ung j \_SQILVKG_R_‘ elngeben Um
g‘lrztn:;::stel\ungan Quelle fiir Parametersatz IRS485,|’BU5 j V0|Umenk0nstant Al regeln
- Laden/Sichern —I Aktiver Wirkungssinn IHeizan,l’Positiv j | | SO"Wert = IStWert
=) Informati
n 0;::;;;:“ “Wirksinn Quedle IRS485,|’Bus j
- Gerdtedaten Shatus [entistor ox
- Elektronik
- Mator ﬂ
V Setzen w Alle setzen @ Reset

Abb. 60: digitale Sollwertvorgabe Parametersatz 2, Wirkdruck 450 Pa, Sollwert eingeben fiir Nacht Schaltung

4.2.2 Analoge Sollwertvorgabe bei Volumenstromregelung

Optional zur digitalen Sollwertvorgabe aus Kapitel 4.2.1 ist es mdglich den Sollwert analog Uber die
Eingdnge Ain1U oder Ain1l vorzugeben. Abb. 61 zeigt exemplarisch den Anschluss eines
Potentiometers zur Sollwertvorgabe der Volumenstromregelung.

Tag- Nacht Umschaltung mit zwei unterschiedlichen Sollwerten ist bei analoger Sollwertquelle nicht
maglich. Schritt 4 und 5 des obigen Beispiels fallen fiir dieses Kapitel somit weg.
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Drucksensor fir
Volumenstromregelung

-y,

Potentiometer fur
analoge Sollwertvorgabe

Abb. 61: analoge Sollwertvorgabe (iber Potentiometer bei Volumenstromregelung

In EC-Control missen (zusatzlich zu den bereits in Kapitel 4.2 getroffenen Parametrierungen) weitere

' rAngezeigter Yentilatar =
Einstellungen des Yentilators MODEUS Plug Fang WEEN S c h rl tt 3 b :
Fhys. Adresse 1 @ EPTEDS4Q) W " .
Gerite Typ MODEUS ebm-papst Standard — so"wertvorgabe analog Uber Aln1
E Einstellungen N Sollaert [PA] |225,3E| i
Perametersatz | ®  Sollwertquelle: Analog Ain1
- Parametersatz 2 Sollwertquelle Inna\og Ainl =l Y T T T
et ' W Sollwert im EEPROM speichern
- Fingangskenlinie 1 Sollwert im EEPROM speichern m deaktivieren
- Eingangskennlinie 2 Altueller Sensor Wert [PA] |227J23 . .
- Ausgangskerninie B Geforderten Wirkdruck mit
Sollwertrampe Ist Drehzahl [1jmin] I643
- Drshrchtung externer Sollwertquelle
- Motlauf Funktion Akbiver Parametersatz Il .
ot einstellen um volumenkonstant
renzwerte Akt Eetrish t =
- Kommunikationsparameter e BetriEhsar ISensorregeIung J Zu regeln
Makar Einstellungen Quelle fiir P. tersat: ~ —~
- Bremsan peeTnEEE IRS“BS"BUS J | SO"Wert ~ |Stwert
- LadenySichern —1 akkiver Wirkungssinn IHeizenJ‘PDsitiv j
= Inf d
n D;:::E:n 'irksinn Quelle IRS4BSJBL|; j
e stotus [pentiator o
Elektronik,
- Motar LI
4 Setzen ' Alle setzen Qal Reset

Abb. 62: analoge Sollwertvorgabe, Wirkdruck 225 Pa, Sollwert (iber Potentiometer einstellen

4.3 Temperaturregelung - beliebige Steuerkennlinie mit Temperatursensor

Temperaturgeregelte Anlagen finden sich in vielen Anwendungen. Um die Inbetriebnahme einer
solchen Regelung den Kunden zu ermdglichen, wird in den folgenden Unterkapiteln das Einstellen einer
Steuerkennlinie erlautert.

Um den Istwert mit einem Temperatursensor zu erfassen und daraus eine individuelle Steuerkennlinie
zu gestalten, sind einige Einstellungen vorzunehmen. Der folgende Sensor wird flr das Beispiel
verwendet.
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Abb. 63: standardisierter Temperatursensor Art.-Nr. 50005-1-0174

Fur den Temperatursensor erhalt man die Sensorkennlinie aus Abb. 64.

Signal 4 Sensorkennlinie

IO e RRRRELEEELLEEEETEEEP P BE

} Temperatur

-20°C 0°C 80°C

Abb. 64: Sensorkennlinie fiir Temperatursensor
Um dem Nutzer die Einstellung des Regelbereichs zu vereinfachen, ist folgende Formel

Regelbereich = Sesorbereich _, o,

P Faktor

bereits in EC-Control enthalten, wie der Vergleich in Abb. 65 zeigt. Sie ist gultig sobald der I-Faktor 0%
betragt.
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ebmpapst

—Angezeigker Yentilator =
Einstellungen des Yentilators MCODELS4_1 Sch rltt 1 :
Phys. Adresse 1 @EPTED4Q w .
Gerdte Typ MODBLS ebm-papst Standard reine P Regelung
o+ Ubersicht =
B Enstellungen Aktiver Parametersatz |1 i
- [ — ) B Betriebsart: _S_eg§gr£e_g_elu_n_g
- Parametersatz 2 Quelle fir Parametersatz IRS485,iBus j 0
- Sensoreinstellungen Parametersatz - P-Faktor 1000 /0
Sngangskkznn:?n?e; IParametersatz 1 j . I_Faktor 0%
- Eingangskenniinie Betriehsart (P1) 1 - o q
S ——. [serseregehng =l B bei Temperaturregelung reine
- Solwertrampe Hlin P (P1) [%%] |5
Drehrichtung P-Regelung
o Furkton M ED el 100 m  Wirkungssinn: Kihlen/Negativ
Grenzwerte Mokor Stopp enable (P1) I B
- Kommunikationsparameter
- Motor Einstellungen Wirkungssinn (P1) IKuhIenJ‘Nagatlv j
-~ Bremsen
- LadenfSichern —  P-Faktor (P1)[%] |1003,92
= Inf i
" °Ir::;;?::” I-Fakbor (PL} [%] P
- Gerdtedaten
- Elektronik
- Mokor LI
o Setzen w Alle setzen @ Reset
—Angezeigter Ventilakar L
Einstellungen des Yentilators MODELUS4_1 ﬂErBI Sch rltt 2 :
Phiys. Adresse 1 @ EPTEDD40) i T t E. t "
Gerste Typ MODBLS ebr-papst Standard empera ursensor Einste ungen
o Ubersicht =
i+ Einstellungsn Min, Sensorwert I_ZU
H . o H o
- parametersatz 1 W Sensorbereich: -20°C bis 80°C
. Parametersatz 2 Mazx, Sensorwert IBD —_ _. _______
=¥ Scnisoreinstellungen _ - QUG"G SenSOF |Stwert
" o Sensoreinheit Inc . .
~ Eingangskennlinie 1 AIn2U/AIn2I
-~ Eingangskenniinie 2 Quelle Sensor Istwert 2in2iAin2L - AT
- usqangskermiri Jinz i =l m  Wirksinnquelle: RS485/Bus
e Sollwert Wirksinn Quelle .
 orercung lestesie =l B Regelbereich P1: 10°C
Motlauf Funkkion W L) IKUHEHINEQBUV j
. t ' )
K;:nj:\‘;lz;onsparameter O IKUhIan,l’Negativ j
Motar Einstellungen Reagelbereich (P13 [*C] |1E|
~ Bremsen
. Laden/sichern — Regelbereich (P2} [*C] ISD,IQ
[} Informationen
- Istwerte
- Gerstedaten
~ Elekkronik _I 80 C 20 C
o Makaor hd O _ (_ (o] )
v ¢ o Regelbereich = 1000% x100% =10°C
etzen e setzen
B ~ 0

Abb. 65: Regelbereich und P-Faktor

Man kann den Regelbereich bzw. den P-Faktor Gber zwei Auswahlfenster &ndern. Da die beiden Werte
abhangig voneinander sind, andert sich beim Eingeben des P-Faktors automatisch der Regelbereich
und umgekehrt. Ist der |-Faktor groRer 0% ist das Eingabefenster ausgegraut (sieche Abb. 65,
Regelbereich Parametersatz 2).

Die Bedeutung des Regelbereichs einer Temperaturregelung ist durch die folgende Beispielseinstellung
aus Abb. 66 zu erklaren.
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Angezeigker Yentilabor
Einstellungen des Yentilators

Phys, Adresse

Gerdte Typ

MODELIS4_1
1 @ EPTED94Q
MODEUS ebr-papst Standard

Schritt 3 (zwei Bsp.):

Temperatursollwert eingeben

Beispiel 1:

m in[°C]
Sollwert:
Istwert:
Regeldifferenz:
Regelbereich:

20
21,99
1,99
10

B somit Aussteuergrad 20%
und Drehzahl 574 U/min

E:] Einstellungen Sallwert [#C] Izg
-~ Parametersatz 1
Parametersatz 2 Sollwertquelle IRS485)’Bus j
- Sensoreinstelungen
X i .g Sollwert im EEPROM speichern ml
Eingangskennlinis 1
- Eingangskennlinie 2 aktueller Sensor Wert [C] [erss
Ausgangskennlinis
- Sollwertrampe Ist Drehzahl [1/min] |5?4
- Drehrichtung .
- Notlauf Funktion Akkiver Parametersatz Il
- @renzwerte q
Aktive Betriebsart Sensarregeln ¥
- Kommunikationsparameter I 3 2 J
- Mokor Einstellungen Quelle fir Parametersatz IRS485)’Bus j
- Bremsen
- LadenjSichern —1 #kkiver Wirkungssinn IKuhIan,l’Negatlv j
Et- Informationen
"Wirksinn Quelle
- Istwerte 9 IRS485)’Bus [~
- Gerdtedaten Shatus [ventilator o
- Elektronik
- Mokar =
o Setzen w flle setzen Al peset
—Angezeigter Ventilakor
Einstellungen des Yentilatars MODELSE_1 l!l
Phys. Adresse 1 @ EPTED4Q) @
Gerdte Typ MODELS ebm-papst Standard
-
E}- Einstellungen Sollwert [+C] Izg
- Parametersatz 1
- Parametersatz 2 Salvertquells [Rs4esipus =l
Sensareinstellungzn Sollwert im EEPROM speichern o
Eingangskennlinie 1
-+ Eingangskennlinie 2 Aktueller Sensor Wert [#C] IZS,DZ
-+ Busgangskennlinie
- Sollwertrampe Ist Drehzahl [1/min] |1551

Regeldifferenz oben:
21,99°C-20,0°C =1,99°C

Regeldifferenz unten:
25,02°C-20,0°C = §5,02°C

Beispiel 2:

® in[°C]
Sollwert:
Istwert:
Regeldifferenz:
Regelbereich:

20
25,02
5,02
10

B somit Aussteuergrad 50%
und Drehzahl 1561 U/min

-+ Drehrichtung )
- Motlauf Funktion Akkiver Parametersatz |1
Grenzwerte a 5
Aktive Betrisbsart -
Kammunikationsparameter ISensorregeIung J
-+ Mokar Einstellungen Quelle Fir Parametersatz IRS485.I’BUS j
-+ Bremsen
- Laden/Sichern — Akiiver wirkungssinn IKUhIEanEgativ j
[EF Informationen
‘wirksinn Quelle
- Istwerte 4 IRS485IB”5 j
Gerdkedaten Status [entistor o
Elektronit,
- Mator =l
o Setzen # Alle setzen Gl Reset

Abb. 66: Temperaturregelung mit Regeldifferenz 2°C und einer Differenz von 5°C

Durch VergroBern der Regeldifferenz erhoht sich der Aussteuergrad.

Bei dem obigen Beispiel ware somit die volle Drehzahl des Motors dann erreicht, wenn der Istwert, also
die aktuell vom Sensor gemessene Temperatur, 30°C erreichen und der Sollwert weiterhin 20°C

betragen wirde.

Abhéngig vom Regelbereich lassen sich dementsprechende Steuerkennlinien wie in Abb. 67 erzeugen.
Der Regelbereich des obigen Beispiels entspricht Steuerkennlinie 2. Die beiden Regeldifferenzen von
2°C und 5°C sind zusatzlich im Schaubild eingezeichnet. Wiirde man flir die obige Regeldifferenz einen
groReren Regelbereich, also zum Beispiel die Steuerkennlinie 4 wahlen, wiirde der Motor bei gleichem
Temperatur-Istwert mit einer sehr kleinen Drehzahl laufen.
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Regelbereiche 1-4

1 A — !
— 3
' A ! |
f N !
— i :
Aussteuergrad \ E | E
100% i i
1 : !
50% --f--f-- |
20% -f i i
! . Temperatur
0% — —

20°C 25°C 30°C 40°C 60°C
Abb. 67: Vier exemplarische Steuerkennlinien fiir unterschiedliche Regelbereiche
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Stichwortverzeichnis

ebmpapst

Stichwortverzeichnis

AresSIerung......ococeveveurerninieeieess e, 17
AINT e 24
AINT Lo 7,30
AINTU e 7,30
AIN2 Lo 7,28, 41
AIN2U oo 7,28
analoge Sollwertvorgabe............cccevrvrvevrnnne. 52
AOUL ... 7,34
Ausgangskennlinie ..........cocooervrnnniciennn, 34
Betriebsart...........cooviieiiiceec 13
BrUCKE......eocveeeieeeeeee e 7,23,48
ClOSEA 100D .. 8
Common Leitung......cccoeevvvvvvvriccseceeee 18
CONLrOl FANGE ... 10
DO s 7,18
DT s 7,18
Digitale Sollwertvorgabe ...........c.cccccoevevvrinnnes 50
DiNT o 7,22
DIN2 ..o 7,23,48
DiN3 oo 7,23,48
Drehzahlregelung.......ccooeevvvvviceieniicccean 13
Eingangskennlinie..........cccocvvvnnniccnnnnnn, 31
Fehlermelderelais ...........ccccocovvviiinnne. 27,37
GreNZWENE ....cvvveceeeeereee s 15
HEIiZen/POSIIV ........coeveeeeieeeececeecens 14
[-FaKEON ...t 12, 54
Inverse Kennlinie ........cccceeeeeececniensnnnns 33
Istwertvorgabe ..........cccceveeeeninieiiinn, 28,29
Kalteanlage...........cccoeovvvvecieriicccicccee 38
Kaskadenbetrieb ...........cccooeveeecinciiiiinnnns 43
KIemmIEIStE .......cooeeeeeeeeeeeeeeeeeee e 6, 28
Klimagerate..........cocoevvrvveeierscceceeeeas 48
KUhlen/Negativ.........cccoovviennnnnicecisnns 13
K-WET ..o 48
Laufuberwachung ..........ccooevvvnniccnnne, 37

Leistungsbegrenzung .........ccccovveeecveivinincnn. 35
Leitungsabschlusswiderstande...................... 18
Master-Slave ..........ccocoevveveiiiceeienns 38,42,43
MaX PWM.......coooieereceeee e 16
Min PWM.....coooiiieeseee e 16
MODBUS........cooooieeerrseeee e, 6, 17
Motor Stopp enable ..., 22
Motoreinstellungen..........cccoceviervieieniiennns 27
Notlauffunktion ..., 24
OPEN 00D .. 8
Parametersatz.........c.ccocoevvvviinnnnnnnsne, 23
P-FaKtor.......cooeieeieeeeee e 10, 55
Pulse pro Umdrehung .......ccccoeovvvviciinniienne, 35
PWM Steuerung.......cocooeeevrnneceiesnnenns 13
Regelbereich ..........ccooveieiiviciiicce, 55, 57
Regeldifferenz e ........ccoceevvevevviviicecce, 8
Reversierbetrieb ..., 45
RSA e 7
RSB e 7
SENSOT ... 28,29, 41,53
SENSON FANGE ..vvevereieiereee et 10
Sensorregelung ......ooceevrnneeeeesseie, 13
SeriennUMMEr..........ccvvevnieeee e, 21
SOlWEr ... 24, 30, 56
Sollwert im EEPROM speichem........ 24,51, 53
Sollwertvorgabe.........cccoevvvevrvrinne, 30, 50, 52
Start PWM ..o, 16
Steuerkennlini€..........ccoeevveeevevcciirceeen 53, 56
Tag/Nacht Umschaltung.........ccccocoveiiinnee. 51
Temperaturregelung.........ccceevverercneeeeeeninenes 53
Twisted Pair..........cccoeeeereececccccee 18
Volumenstromregelung .......ccccocevvvvvccennnn. 48
Winterfunktionen ............ccceeeevencininnnnnnne, 26
WIKAIUCK ... 48
WIrkUNGSSINN ... 13
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