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1. Allgemeines
11 Zu diesem Dokument

111 Vorwort

Dieses Dokument bildet zusammen mit einer separaten Installationsanleitung die Gebrauchsdokumentation fir die in «7.7.3

Geltungsbereich» gelisteten Geratemodelle. Es erlautert manuelle Bedienung und andere Funktionalitaten.

11.2

Urheberschutz (Copyright)

Nachdruck, Vervielfaltigung oder auszugsweise, zweckentfremdete Verwendung dieses Dokuments sind nicht gestattet und

konnen bei Nichtbeachtung rechtliche Schritte nach sich ziehen.

11.3

Geltungsbereich

Dieses Dokument gilt fur folgende Modelle und deren Varianten:

EA-PSBE 10060-170 3U

EA-PSBE 10060-340 3U

EA-PSBE 11000-30 3U

EA-PSBE 10500-90 3U

EA-PSBE 10080-170 3U

EA-PSBE 10080-340 3U

EA-PSBE 11500-20 3U

EA-PSBE 10750-60 3U

EA-PSBE 10200-70 3U

EA-PSBE 10200-140 3U

EA-PSBE 10060-510 3U

EA-PSBE 11000-40 3U

EA-PSBE 10360-40 3U

EA-PSBE 10360-80 3U

EA-PSBE 10080-510 3U

EA-PSBE 11500-30 3U

EA-PSBE 10500-30 3U

EA-PSBE 10500-60 3U

EA-PSBE 10200-210 3U

EA-PSBE 12000-20 3U

EA-PSBE 10750-20 3U

EA-PSBE 10750-40 3U

EA-PSBE 10360-120 3U

11.4

einem Symbol versehen:

Symbole und Hinweise in diesem Dokument
Warn- und Sicherheitshinweise, sowie allgemeine Hinweise in diesem Dokument sind stets in einer umrandeten Box und mit

A\

Hinweissymbol fiir allgemeine Sicherheitshinweise (Gebote und Verbote zur Schadensverhiitung) oder fiir
den Betrieb wichtige Informationen

0 Allgemeiner Hinweis
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2. Bedienung und Verwendung (2)

21 Begriffe

Das Geratist eine Kombination aus Netzgerat und elektronischer Last. Es kann abwechselnd in einer von zwei Ubergeordneten
Betriebsarten arbeiten, die nachfolgend stellenweise unterschieden werden mussen:

¢ Quelle / Quelle-Betrieb / Quelle-Modus
e das Gerat erzeugt als Netzgerat DC-Spannung flr eine externe DC-Last
e in dieser Betriebsart wird der DC-Anschluss als DC-Ausgang betrachtet
¢ Senke / Senke-Betrieb / Senke-Modus
e das Gerat arbeitet als elektronische Last und nimmt DC-Energie von einer externen DC-Quelle auf
e in dieser Betriebsart wird der DC-Anschluss als DC-Eingang betrachtet

2.2 Regelungsarten

Ein Gerat wie dieses beinhaltet intern einen oder mehrere Regelkreise, die Spannung, Strom und Leistung durch Soll-Istwert-
Vergleich auf die eingestellten Sollwerte regeln sollen. Die Regelkreise folgen dabei typischen GesetzmaRigkeiten der Rege-
lungstechnik. Jede Regelungsart hat ihre eigene Charakteristik, die nachfolgend grundlegend beschrieben wird.

2.2.1 Spannungsregelung / Konstantspannung
Spannungsregelung wird auch Konstantspannungsbetrieb (kurz: CV) genannt.

Die Spannung am DC-Anschluss wird vom Gerat konstant auf dem eingestellten Wert gehalten, sofern der in den Verbraucher
bzw. aus der Quelle flieRende Strom den eingestellten Strommaximalwert bzw. sofern die Leistung nach P = U, * | nicht den
eingestellten Leistungsmaximalwert erreicht. Sollte einer dieser Falle eintreten, so wechselt das Gerat automatisch in die
Strombegrenzung bzw. Leistungsbegrenzung, je nach dem was zuerst zutrifft. Dabei kann die Spannung nicht mehr konstant
gehalten werden und sinkt (bei Quelle-Betrieb) bzw. steigt (bei Senke-Betrieb) auf einen Wert, der sich durch das ohmsche
Gesetz ergibt. CV ist fur beide Betriebsarten, Quelle und Senke, verflighar und welche von beiden sich ergibt hangt primar
davon ab, welche Spannung am DC-Anschluss vorhanden und auf was der Spannungssollwert gesetzt ist.

Solange der DC-Anschluss eingeschaltet und Konstantspannungsbetrieb aktiv ist, wird der Zustand ,CV-Betrieb aktiv” als
Kirzel CV auf der grafischen Anzeige und auch als Signal auf der analogen Schnittstelle ausgegeben, kann aber auch als
Status Uber die digitalen Schnittstellen ausgelesen werden.

2.2.11 Regelungsspitzen (Quelle-Betrieb)

Der Spannungsregler des Gerates bendtigt im CV-Modus und bei Quelle-Betrieb nach einem Lastwechsel etwas Zeit, um
die Ausgangsspannung wieder auf den eingestellten Wert auszuregeln. Technisch bedingt fuhrt ein Lastsprung von einem
kleinen Strom zu einem hohen (Belastung) zu einem kurzzeitigen Einbruch der Ausgangsspannung, sowie ein Lastsprung
von einem hohen Strom zu einem niedrigen (Entlastung) zu einer kurzzeitigen Erhéhung der Ausgangsspannung. Die Dauer
der Ausregelung kann Uber eine Umschaltung der Spannungsreglergeschwindigkeit beeinflusst werden. Siehe auch «2.2.7
Regelverhalten und Stabilitatskriterium» und «2.3.1.7 Untermenti ,Einstellungen”». Gegenlber der Einstellung Normal (Stan-
dardwert) , verringert Schnell die Dauer und verkiirzt den Einbruch, kann aber Uberschwinger zur Folge haben. Langsam
hingegen hat den gegenteiligen Effekt.

Die Amplitude des Einbruchs oder der Erhohung ist modellabhangig von der aktuellen Ausgangsspannung, der Ausgangska-
pazitat und dem eigentlichen Lastsprung und kann daher nicht genau oder pauschal angegeben werden.

Verdeutlichungen:

A A
t t
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| |
| | |
| | | |
| | |
Uout | | |
1 [ | |
[ [ . [ [ .
T T » T T »
Lastsprung Lastsprung

Beispiel Entlastung: die Ausgangsspannung steigt kurzzeitig ~ Beispiel Belastung: die Ausgangsspannung bricht kurzzeitig
uber den eingestellten Wert. t = Ausregelzeit unter den eingestellten Wert ein. t = Ausregelzeit
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2.2.1.2 Minimale Eingangsspannung fir maximalen Strom (Senke-Betrieb)

Aufgrund technischer Gegebenheiten hat jedes Modell der Serie einen uwv)
anderen minimalen Innenwiderstand (Ry), der bedingt, dass man eine A
bestimmte Eingangsspannung (Uyiy) mindestens anlegen muss, damit
das Gerat im Senke-Betrieb den max. Strom (lyenn) aufnehmen kann.
Diese Mindestspannung st in den technischen Datenim Abschnitt 7.8.3
des Installationshandbuches aufgefihrt.

Wird weniger Spannung an den Eingang angelegt, kann das Gerat ent-
sprechend weniger Strom aufnehmen, auch weniger als eingestellt. Der
Verlauf ist linear, somit kann der maximal aufnehmbare Strom bei jeder
Eingangsspannung unterhalb Uy einfach berechnet werden. Rechtsist
eine Prinzipdarstellung zu sehen. Tl

2.2.2 Stromregelung / Konstantstrom / Strombegrenzung
Stromregelung wird auch Strombegrenzung oder Konstantstrombetrieb (kurz: CC) genannt.

Der Strom am DC-Anschluss wird vom Gerat konstant auf dem eingestellten Wert gehalten, wenn der in den Verbraucher
(Quelle-Betrieb) bzw. aus der DC-Quelle (Senke-Betrieb) flieRende Strom den eingestellten Stromsollwert erreicht. Der bei
Quelle-Betrieb aus dem Gerét flieRende Strom ergibt sich nur aus der eingestellten Ausgangsspannung und dem tatsachlichen
Widerstand des Verbrauchers. Wenn jedoch die vom Verbraucher entnommene Leistung bzw. die aus der Quelle aufgenom-
mene Leistung den eingestellten Leistungssollwert erreicht, wechselt das Gerat automatisch in Leistungsbegrenzung und
stellt Spannung und Strom nach P = U * | ein.

Solange der DC-Anschluss eingeschaltet und Konstantstrombetrieb aktiv ist, wird der Zustand ,CC-Betrieb aktiv” als Kirzel
CC auf der grafischen Anzeige und auch als Signal auf der analogen Schnittstelle ausgegeben, kann aber auch als Status
uber die digitalen Schnittstellen ausgelesen werden.

2.2.21 Spannungsiiberschwinger

In bestimmten Situationen konnen Spannungstberschwinger auftreten, z. B. wenn das Gerat in der Strombegrenzung ist und
die Spannung sich ungeregelt unter dem Sollwert befindet und wenn es dann schlagartig entlastet wird. Das kann durch ein
sprunghaftes Heraufsetzen des Stromsollwertes bedingt sein, wodurch das Gerat CC verlasst, oder auch das Wegschalten
der Last durch eine externe Trenneinheit. In beiden Fallen schwingt die Spannung tber den gesetzten Sollwert flr eine unbe-
stimmte Zeit tber. Die Hohe des Uberschwingers sollte 1-2% vom Spannungsnennwert des Gerétes nicht Uberschreiten, die
Dauer ist bestimmt von der Grofie der Ausgangskapazitat und deren momentanen Ladezustand.

2.2.3 Leistungsregelung / Konstantleistung / Leistungsbegrenzung

Leistungsregelung, auch Leistungsbegrenzung oder Konstantleistung (kurz:
CP) genannt, hélt die DC-Leistung konstant, sobald der in den Verbraucher
(Quelle-Betrieb) bzw. aus der externen Quelle in das Gerat fliekende Strom
(Senke-Betrieb) in Zusammenhang mit der Spannung am DC-Anschluss nach
P = U * | (Senke-Betrieb) bzw. P = U/ R ,s; (Quelle-Betrieb) den eingestellten
Sollwert erreicht.

Im Quelle-Betrieb regelt die Leistungsbegrenzung den Strom dann nach | =
sqr(P / R) (R = Widerstand des Verbrauchers) bei der eingestellten Ausgangs-
spannung ein.

Die Leistungsbegrenzung arbeitet nach dem Auto-range-Prinzip, so dass bei ge-
ringer Spannung hoher Strom oder bei hoher Spannung geringer Strom flieRen
kann, um die Leistung im Bereich Py (siehe Grafik rechts) konstant zu halten.

Solange der DC-Anschluss eingeschaltet und Konstantleistungsbetrieb aktiv
ist, kann der Zustand ,CP-Betrieb aktiv” nur als Status uber die digitalen Schnitt-
stellen ausgelesen werden.

Bild 1 - Leistungsflache
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2.2.3.1 Leistungsreduktion (Derating)

Die Modelle in dieser Serie sind in erster Linie fir 400 V AC-Versorgung konzipiert, konnen aber auch an 208 V Drehspan-
nung (USA, Japan) betrieben werden. Das bedingt jedoch eine automatische Reduktion der verfligbaren DC-Leistung, damit
der AC-Strom bei niedriger Versorgungsspannung nicht zu hoch wird. Konkret reduziert ein 5 kW-Modell dann auf 3 kW, ein
10 kW-Modell auf 6 kW und ein 15 kW-Modell auf 9 kW.

Die Umschaltung in den ,Derating-Modus" erfolgt einmal nach dem Einschalten und durch Erkennung der gegenwartig an-
liegenden AC-Spannung. Das heil’t, das Gerat bleibt danach so lange leistungsreduziert, wie es eingeschaltet ist, denn die
Umschaltung erfolgt nicht dynamisch mitten im Betrieb. Die volle Nennleistung ist daher nur verflgbar bei Netzspannungen
ab 380 V.

Sobald ein Gerat im Derating arbeitet, wird dauerhaft ein Hinweis in der Anzeige eingeblendet. Dann sind alle auf die Leistung
bezogenen Einstellwerte angepasst auf die reduzierte Leistung. Das gilt auch fiir Master-Slave-Betrieb von leistungsredu-
zierten Geraten.

2.2.4 Innenwiderstandsregelung (Quelle-Betrieb)

Innenwiderstandsregelung (kurz: CR) im Quelle-Betrieb (Netzgerat) ist eine Simulation eines imaginéren, variablen Innen-
widerstandes, der in Reihe zum Verbraucher liegt und nach dem ohmschen Gesetz einen Spannungsabfall bedingt, der die
tatsachliche Ausgangsspannung von der eingestellten um den berechneten Betrag abweichen lasst. Dies funktioniert in der
Strombegrenzung und Leistungsbegrenzung gleichermalien, jedoch weicht hier die tatsachliche Ausgangsspannung noch
mehr von der eingestellten ab, da keine Konstantspannungsregelung aktiv sein kann.

Die Regelung der Ausgangsspannung anhand des Ausgangsstromes erfolgt rechnerisch durch den Mikrocontroller des
Gerates und ist daher langsamer als andere Regler im Gerat. Verdeutlichung:

U/I/P Betrieb U/I/R Betrieb
Usoll Usoll R, Ilst Pat o
Ui Vst Ulst - USoII - |Ist * I:QSOII |
¢ Pri = (Usol = Uist) * list
2.2.5 Widerstandsregelung/Konstantwiderstand (Senke-Betrieb)

Im Senke-Betrieb, wenn das Gerat als elektronische Last arbeitet deren Wirkungsprinzip auf einem variablen Innenwiderstand
beruht, ist Widerstandsregelung bzw. Konstantwiderstandbetrieb (kurz: CR) ein fast natiirlicher Vorgang. Die Last versucht
dabei, ihren eigenen tatsachlichen Innenwiderstand auf den vom Anwender eingestellten Wert zu bringen und den Eingangs-
strom nach dem ohmschen Gesetz lgy = Uy / Rgo . Und in Abhangigkeit von der Eingangsspannung einzustellen.

Bei der Serie PSBE 10000 bestimmt die Differenz zwischen angelegter Eingangsspannung und Spannungssollwert den
Strom. Es gibt dabei zwei Situationen:

a) Die am DC-Eingang angelegte Spannung ist groBBer als der Spannungssollwert

In dieser Situation erweitert sich die obige Formel zu lew = (Ugy = Usorr) / Rsort -

Ein Beispiel: die angelegte Spannungist 200 V, der Widerstand Ry, , flir Senke-Betrieb ist auf 10 Q eingestellt und die Spannung
Uso, auf 0 V. Wenn man nun den DC-Eingang einschaltet, musste sich ein Iststrom von rechnerisch 20 A einstellen und der
Istwiderstand R,,q, sollte ungefahr 10 Q betragen. Wirde man nun die Spannung Ug,,, auf 100 V einstellen, wirde sich der
Iststrom auf 10 A andern, der Istwiderstand jedoch bliebe gleich.

b) Die am DC-Eingang angelegte Spannung ist gleich oder kleiner als der Spannungssollwert

In dem Fall wiirde das PSBE 10000 entweder gar keinen Strom aufnehmen (CV-Betrieb) oder, sofern die Eingangsspannung

gleich dem Spannungssollwert ist oder um diesen herumpendelt, standig zwischen CV und CR wechseln. Daher wird emp-
fohlen, den Spannungssollwert stets anders zu dem der externen Quelle einzustellen.

Dem Innenwiderstand sind gegen Null hin (Strombegrenzung oder Leistungsbegrenzung wird aktiv), sowie nach oben hin
(Auflosung der Stromregelung zu ungenau) nattrliche Grenzen gesetzt. Da der Innenwiderstand nicht 0 sein kann, ist der
einstellbare Anfangswert auf das machbare Minimum begrenzt.

Das soll auch sicherstellen, dass die interne elektronische Last bei einer sehr geringen Eingangsspannung, aus der sich bei
einem geringen Widerstand dann wiederum ein sehr hoher Eingangsstrom errechnet, diesen auch aus der Quelle entnehmen
kann, bis hin zum am Gerat eingestellten Strom.

Solange der DC-Eingang eingeschaltet und Konstantwiderstandbetrieb aktiv ist, wird der Zustand ,CR-Betrieb aktiv" als Kiirzel
CR auf der grafischen Anzeige ausgegeben, kann aber auch als Status Uber die digitalen Schnittstellen ausgelesen werden.
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2.2.6 Umschaltung der Betriebsart Quelle <-> Senke

Die beiden Betriebsarten Quelle-Betrieb und Senke-Betrieb wechseln untereinander automatisch und in Abhangigkeit vom
Verhaltnis zwischen dem Istwert der Spannung am DC-Anschluss bzw. am Fernfihlungseingang (wenn verwendet) und dem
Sollwert der Spannung. Das bedeutet, dass wenn eine externe Spannungsquelle anliegt, z. B. eine Batterie, der Spannungs-
sollwert bestimmt, welche Betriebsart sich einstellt. Bei einer externen Last, die keine eigene Spannung erzeugen kann, wird
somit nur Quelle-Betrieb gefahren.

Regeln bei Anwendungen mit externer Spannungsquelle:

o Ist der Sollwert hoher als der von der externen Spannungsquelle geht das Gerat in Quelle-Betrieb (Netzgerat).
e |st der Sollwert niedriger, geht es in Senke-Betrieb (elektronische Last).

Mochte man eine der beiden Betriebsarten explizit fahren, also ohne automatischen Wechsel, misste man:

o flir Nur-Quelle-Betrieb den Stromsollwert des Senke-Betriebs auf O stellen
o fiir Nur-Senke-Betrieb den Spannungssollwert auf 0 stellen

2.2.7 Regelverhalten und Stabilitatskriterium

Wenn das Gerat als Senke, sprich als elektronische Last arbeitet, zeichnet es sich durch schnelle Stromanstiegs- und abfall-
zeiten aus, die durch eine hohe Bandbreite der internen Regelung erreicht werden.

Werden Quellen mit eigener Regelung, wie zum Beispiel Netzgerate oder Batterielader, mit der elektronischen Last getestet,
so kann unter bestimmten Bedingungen eine Regelschwingung auftreten. Diese Instabilitat tritt auf, wenn das Gesamtsystem
(speisende Quelle und elektronische Last) bei bestimmten Frequenzen zu wenig Phasen- und Amplitudenreserve aufweist. 180
° Phasenverschiebung bei >0dB Verstarkung erfiillt die Schwingungsbedingung und flhrt zur Instabilitat. Das Gleiche kann auch
bei Quellen ohne eigene Regelung (z. B. Batterie) auftreten, wenn die Lastzuleitung stark induktiv oder induktiv—kapazitiv ist.

Tritt eine Regelungsschwingung auf, ist das nicht durch einen Mangel der elektronischen Last verursacht, sondern durch
das Verhalten des gesamten Systems. Eine Verbesserung der Phasen- und Amplitudenreserve kann das wieder beheben. In
der Praxis wird hierflr erst einmal versucht, die Dynamik des Spannungsreglers anzupassen, was durch einen Umschalter
der Regelgeschwindigkeit (Langsam, Normal, Schnell) erfolgen kann, wo bei Normal die Standardeinstellung ist, bei der das
Schwingen auftrat. Die Moduswahl ist im Einstellungsment (siehe Abschnitt 2.3.7.7) bzw. im Schnellmen (siehe Abschnitt
2.3.5) zu finden.

Der Anwender kann nur durch Probieren herausfinden, welche der Einstellungen den gewtinschten Effekt bringt. Sollte ein
Effekt zu sehen sein, der aber nicht ausreichend ist, kann also zusatzliche Malinahme ein Kondensator direkt am DC-Eingang
angebracht werden, eventuell auch am Fernflihlungseingang, wenn dieser zur Quelle verbunden ist. Welcher Wert den ge-
winschten Effekt bringt, ist nicht festlegbar. Wir empfehlen:

10/60/80 V-Modelle: T000uF....4700uF
200/360 V-Modelle: TOOuF...470uF

500 V-Modelle: 47uF...150uF
750/920/1000 V-Modelle: 22uF...100uF
e 1500/2000 V-Modelle: 4,7uF...22uF

2.2.8 Istwertfilterung

Ab bestimmten Firmwares (hier: HMI 4.05 und KE 3.08) unterstiitzt das Gerat eine aktivier- und konfigurierbare Filterung der
Istwerte, deren Zweck eine Glattung periodisch Uber analoge oder digitale Schnittstelle ausgelesener Istwerte ist. Die Filterung,
sofern aktiviert, findet in der Form statt, dass das Gerat intern eine bestimmte, einstellbare Anzahl von Messungen der drei
Istwerte von Spannung, Strom und Leistung im internen Speicher aufzeichnet und Uber diese einen Mittelwert bildet. Dieser
wird dann als nachster aktueller Istwert auf allen Ausgabepunkten ausgegeben.

Der Benutzer kann zwischen den Modi (fest) und (wandernd) wahlen, die sich wie folgt unterscheiden.

o - die gewahlte Anzahl von Messwerten wird zur Mittelwertbildung herangezogen, danach wird der Speicher geloscht
und neue x Messwerte erfasst

o - der Mittelwert wird immer Uber die zuletzt erfassten x Messwerte gebildet, die im Speicher liegen, und wenn die

nachste Messung erfolgt, rutschen Messwerte nach. In diesem Modus bleibt eine gewisse Anzahl an Messwerten im Spei-
cher und wird dann Uber mehrere Mittelwertbildungen hinweg mit einbezogen.

Zusatzlich zum Modus kann der Benutzer die oder genannt Filterstufe zwischen 2 und 24 wahlen.
Dabei gilt die Regel, dass das Gerét etwa alle 20 ms neue Istwerte (U, |, P) bereitstellen kann, wenn die Filterung nicht aktiviert
ist. Die Stufe ist bei aktivierter Filterung ein Multiplikator. Demnach muss bei der hochsten Stufe 24 mit einer Zeit von 480 ms
zwischen dem letzten und dem nachsten Satz an Istwerten gerechnet werden.
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2.2.9 Schnellentladung

Die Modelle dieser Serie sind alle bidirektional und konnen dank der eingebauten Senke-Funktionalitat die Ausgangsspannung
im Quelle-Betrieb selbst sehr schnell abbauen, indem die Kapazitdten am Ausgang und eventuell an einer angeschlossenen,
externen Quelle vorhanden durch einen hohen Senkestrom (bis zum eingestellten Sollwert) entladen werden. Auf diese Weise
erfolgt das jedoch nur solange der DC-Anschluss eingeschaltet ist.

Nach dem Ausschalten arbeitet die Leistungsstufe nicht mehr als Senke, sondern eine kleinere, interne elektronische Last mit
geringer Leistung wird aktiv, um die gerateeigene Ausgangspannung in unter 10 Sekunden auf unter 60 V zu entladen. Das ist
eine Sicherheitsfunktionalitat. Danach sinkt die Ausgangsspannung zwar weiter in Richtung 0 V, aber langsamer.

Das Feature Schnellentladung ist eine neue Funktionalitat, die ab den Firmwares KE 3.10 und HMI 4.09 fir alle 10000er
Netzgerateserien verflighar ist. Ziel ist es hier, die Ausgangsspannung nach dem Ausschalten des DC-Anschlusses gezielt
schneller zu entladen. Das Feature kann wahlweise aktiviert werden (siehe Abschnitt 2.3.7.7). Dazu gehdren die drei Einstell-
werte Schnellentladestrom, Schnellentladespannung und Schnellentladedauer. Der Spannungswert bestimmt dabei, bis
wohin die Spannung durch den gesetzten Strom schnellentladen werden soll. Das Gerat Uiberschreibt den normalen gesetzten
Senke-Stromsollwert in dieser Situation mit dem Schnellentladestromwert und setzt den Leistungssollwert temporar auf das
Maximum von 102% Pyenn.

Da die Dauer der Entladung von der Startspannung, dem machbaren Senkestrom des Gerates, sowie der Ausgangskapazitat
abhangt, ist nicht genau definiert, welches Modell wann mit der Entladung fertig ist. Daher kann die Schnellentladedauer
den Zeitraum zum Einen ausreichend ausdehnen und zum Anderen auch eingrenzen. Das Maximum von 5 Sekunden sollte
in jedem Fall zeitlich ausreichend sein, die Spannung selbst bis auf 0 V zu entladen, auller eine externe Quelle verhindert das.

Als Effekt bleibt der DC-Anschluss statusmalig fur die gesetzte Schnellentladedauer eingeschaltet, nachdem per manueller
Betatigung der On/Off-taste oder per Befehl in der Fernsteuerung dem Gerat kommandiert wurde, den DC-Anschluss aus-
zuschalten. Im Normalfall springt dann die Spannung bei entsprechend hoch gesetztem Schnellentladestrom in kurzer Zeit
auf den gesetzten Wert der Schnellentladespannung und, sofern diese nicht 0 V ist, entladt sich danach langsamer weiter
wie sonst auch, wenn das Feature Schnellentladung deaktiviert ist.

Verdeutlichung:
u u
A A

Ustart = Ustart

60V 1

: : >t I >t

Tstart Teov Tstart

Bild 2 - Vergleich des Ausgangsspannungsverlaufs nach dem Ausschalten des DC-Anschlusses ohne (links) und mit Schnellentladung (auf 0 V, rechts)

z. B. einen Gerétealarm ausgeschaltet wird. Das inkludiert das Ausschalten des Gerates selbst.

0 Dieses Feature ist softwarebasiert und funktioniert daher nicht in Situationen, wo der DC-Anschluss durch

2.2.10 STBY Nullstabilisierung

Dieses ab den Firmwares KE 3.10 und HMI 4.09 fir alle Modelle der 10000er Serien verfligbare Feature ist standardmalig
deaktiviert und kann bei Bedarf im Einstellungsmenti (siehe Abschnitt 2.3.7.7) in der Gruppe Allgemein aktiviert werden. Es
dient lediglich der Stabilisierung des Spannungsistwertes nach dem Ausschalten des DC-Anschlusses und nachdem die
Spannung unter eine gewisse Schwelle (hier: 3 V, modellunabhéngig) gesunken ist. STBY steht fiir das englische stand-by
und meint den Zustand des ausgeschalteten DC-Anschlusses.

Technisch bedingt konnen der angezeigte Spannungsistwert und auch die tatsachliche Ausgangspannung schwanken bzw.
leicht Uber 0 V liegen. Griinde daflr sind die getakteten Leistungsstufe, parasitdare Kapazitaten, sowie Messfehler. Dieses
Feature, wenn aktiviert, Gberschreibt den Spannungsistwert mit 0V, solange sich die am DC-Anschluss gemessene, tatsach-
liche Spannung unter der Schwelle von 3 V befindet. Da das Gerat auch bei ausgeschaltetem DC-Anschluss die vorhandene
Spannung an diesem erfasst und somit auch die von angeschlossenen, externen Quellen messen wirde, sind in dem Fall
Istwertspriinge zwischen 3 V und 0 V in beide Richtungen zu erwarten und normal. Damit werden die Schwankungen um
dem Nullpunkt herum unterdrickt.
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2.3 Manuelle Bedienung (2)

manuellen Bedienung.

Bei manueller Bedienung und falls das Gerét iiber mindesten eine der vorhandenen Schnittstellen zu
einer steuernden Einheit (z. B. PC) verbunden ist, konnte jederzeit ohne Vorwarnung oder eine Best&-
A tigungsabfrage die steuernde Einheit die Kontrolle ibernehmen. Aus Sicherheitsgriinden wird emp-
fohlen die Fernsteuerung zu sperren, indem Modus ,Lokal’ aktiviert wird, zumindest fiir die Dauer der

2.31 Konfiguration im Men

Das Men dient zur Konfiguration aller Betriebsparameter, die nicht standig

bendtigt werden. Es kann per Fingerberihrung auf die Bedienfeld Menii O OV
erreicht werden, aber nur, wenn der DC-Anschluss ausgeschaltet ist, wie -

rechts in der Grafik gezeigt.

Ist der DC-Anschluss hingegen eingeschaltet, werden statt einem Einstell- 0 OOA
menuU nur Statusinformationen angezeigt. e ——

Die Navigation erfolgt in den Unterments mittels Fingerberthrung, Werte
werden mit einer eingeblendeten Zehnertastatur eingestellt.

Einige Einstellparameter sind selbsterklarend, andere nicht. Diese werden
auf den nachfolgenden Seiten im Einzelnen erlautert.

< Status Hauptmenu

f;.; Einstellungen E HMI-Einstellungen
@ Info HW, SW, .. O profile

-
@/\ Ubersicht "V Kommunikation
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2.3.1.1 Untermend ,Einstellungen”
Das Unterment kann man auch direkt erreichen, wenn man in der Hauptanzeige ,Einstell.” antippt.

Gruppe Einstellung & Beschreibung

Sollwerte Ul PR

Einstellung aller Sollwerte Uber Zehnertastatur

Schutz OVP, OCP, OPP

Schutzgrenzen setzen

Limits U-min, U-max usw.

Einstellgrenzen setzen (mehr dazu in «2.3.2 Einstellgrenzen (Limits)»)

Allgemein Fernsteuerung erlauben

Ist die Fernsteuerung nicht erlaubt kann das Gerat weder Uber eine der digitalen, noch Uber die analoge
Schnittstelle fernbedient werden. Der Status, dass die Fernsteuerung gesperrt ist, wird im Statusfeld
der Hauptanzeige mit Lokal angezeigt. Siehe auch Abschnitt 7.9.6.7 im Installationshandbuch.

Vorrang der Analogschnittstelle

Aktiviert bzw. deaktiviert den Vorrang der analogen Schnittstelle in Bezug auf Ubernahme der Fern-
steuerung mit Pin REMOTE. Mehr dazu in «2.4.4.8 Vorrang der Analogschnittstelle».

R-Modus aktivieren

Aktiviert bzw. deaktiviert die Innenwiderstandsregelung. Bei aktiviertem R-Modus wird der Innenwider-
standswert in der Normalanzeige eingeblendet. Mehr dazu in «2.2.4 Innenwiderstandsregelung (Quelle-
Betrieb)» in diesem Dokument, sowie «3.4.3 Sollwerte manuell einstellen» im Installationshandbuch.

Spannungsreglergeschwindigkeit

(Die Umschaltung funktioniert nur bei Geréten, die bereits mit Firmware KE/HMI 3.02 und DR 1.0.2.20
oder hbher ausgeliefert wurden)

Kann den internen Spannungsregler zwischen drei Geschwindigkeiten umschalten, welche die Aus-
regelung der Spannung beeinflussen. Siehe auch «2.2.7 Regelverhalten und Stabilitatskriteriumy.

° = Der Spannungsregler wird etwas langsamer, die Schwingneigung sinkt
o = Der Spannungsregler ist normal schnell (Standardeinstellung)

o = Der Spannungsregler wird etwas schneller, die Schwingneigung steigt
SEMI F47

(Wird nur angezeigt, wenn das Gerét bereits mit Firmware KE 3.02 oder héher ausgeliefert wurde)

Aktiviert bzw. deaktiviert eine Funktionalitdat namens SEMI F47, nach dem gleichnamigen Standard.
Siehe «3.2 SEMI F47» fir mehr Informationen.

Istwert-Filtermodus

Aktiviert mit oder eine Filterfunktion fur durch das Gerat am DC-Anschluss gemessene
Istwerte (Spannung, Strom, Leistung), wie sie auch auf dem HMI angezeigt bzw. auf den Schnittstellen
ausgegeben werden. Mehr dazu siehe «2.2.8 Istwertfilterung».

Istwert-FilterpuffergroBe

Gehort zum Istwert-Filtermodus, siehe oben und «2.2.8 Istwertfilterung». Einstellbereich:

STBY Nullistabilisierung

Aktiviert bzw. deaktiviert das in «2.2.10 STBY Nullstabilisierung» beschriebene Feature.

Schnellentladung

Aktiviert bzw. deaktiviert die sog. Schnellentladung (siehe «2.2.9 Schnellentladung»).
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Gruppe Einstellung & Beschreibung

Allgemein Schnellentladespannung

Gehort zu Schnellentladung. Definiert die Spannungsschwelle in Volt, bis zu der die Schnellentladung
aktiv sein soll. Einstellbereich: 0V...102% Uyenn

Schnellentladestrom

Gehort zu Schnellentladung. Definiert den maximalen Senkestrom in Ampere, der bei der Schnell-
entladung aktiv sein soll. Einstellbereich: 0A..102% Inemn

Schnellentladedauer

Gehort zu Schnellentladung. Definiert die maximale Dauer in Millisekunden, fiir welche die Schnell-
entladung aktiv sein darf. Einstellbereich:

Analogschnittstelle |Bereich

Wahlt den Spannungsbereich fir die analogen Sollwerteingéange, Istwertausgange und den Referenz-
spannungsausgang.

o = Der Bereich entspricht 0...100% Sollwert/Istwert, Referenzspannung 5 V
o = Der Bereich entspricht 0...100% Sollwert/Istwert, Referenzspannung 10 V
Siehe auch «2.4.4 Fernsteuerung tiber Analogschnittstelle».

REM-SB Pegel

Legt fest, wie der Eingang REM-SB an der eingebauten Analogschnittstelle logisch funktionieren soll,
gemal derin «2.4.4.3 Spezifikation der Analogschnittstelle» angegebenen Pegel. Siehe auch «2.4.4.7
Anwendungsbeispiele».

o = Pegel und Funktion wie in der Tabelle in Abschnitt 2.4.4.3 gelistet
o = Pegel und Funktion invertiert

REM-SB Verhalten

Legt fest, wie der Eingang REM-SB an der eingebauten Analogschnittstelle aulerhalb einer analogen
Fernsteuerung auf den Zustand des DC-Anschlusses wirken soll:

o = Der DC-Anschluss kann Uber den Pin nur ausgeschaltet werden
o = Der DC-Anschluss kann tber den Pin aus- und wieder eingeschaltet werden
Pin 6

Pin 6 der Analogschnittstelle (siehe Abschnitt 2.4.4.3) signalisiert standardmalig die Geratealarme OT
oder PF. Dieser Parameter erlaubt es, auch nur einen von beiden auf dem Pin auszugeben (3 mogliche
Auswahlmaoglichkeiten):

o = Pin 6 signalisiert ausschlielllich OT

o = Pin 6 signalisiert ausschlielilich PF

o = Standardeinstellung, Pin 6 signalisiert PF oder OT
Pin 14

Pin 14 der Analogschnittstelle (siehe Abschnitt 2.4.4.3) signalisiert standardmafig nur den Geréatealarm
OVP. Dieser Parameter erlaubt es, auch die Geratealarme OCP und OPP auf dem Pin auszugeben (7
mogliche Kombinationen):

o = Pin 14 signalisiert ausschliellich OVP

o = Pin 14 signalisiert ausschlieflich OCP

o = Pin 14 signalisiert ausschliellich OPP

o = Pin 14 signalisiert OVP oder OCP

o = Pin 14 signalisiert OVP oder OPP

o = Pin 14 signalisiert OCP oder OPP

o = Pin 14 signalisiert einen der drei
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Gruppe Einstellung & Beschreibung

Analogschnittstelle |Pin 15

Pin 15 der Analogschnittstelle (siehe Abschnitt 2.4.4.3) signalisiert standardmaBig nur die Regelungsart
CV. Dieser Parameter erlaubt es, einen anderen Geréatestatus auf dem Pin 15 auszugeben (2 Optionen):

o = Pin 15 signalisiert die Regelungsart CV
o = Pin 15 signalisiert den Zustand des DC-Anschlusses
VMON/CMON

Konfiguriert die Abbildung der Istwerte von Spannung und Strom. Falls nicht anders angegeben, wird
der gewabhlte Signalbereich (0-5 V oder 0-10 V) von der Einstellung nicht gedndert.

o = Strom (Quelle- oder Senke-Betrieb) an Pin 10, Spannung an Pin 9

o = Pin 10 signalisiert nur den Strom im Senke-Betrieb (EL)

o = Pin 10 signalisiert nur den Strom im Quelle-Betrieb (PS)

o = Pin 9 signalisiert nur den Strom im Quelle-Betrieb (PS), Pin 10 nur den Strom im Senke-
Betrieb (EL), die Spannung wird in diesem Modus nicht angezeigt

o = Pin 9 signalisiert nur den Strom im Senke-Betrieb (EL), Pin 10 nur den Strom im Quelle-
Betrieb (PS), die Spannung wird in diesem Modus nicht angezeigt

o = Pin 10 signalisiert eine Kombination des Stroms von Quelle- und Senke-

Betrieb als-100%...0...100%, wobei 0% dann in der Mitte des analogen Signalbereiches liegt, also bei
5V oder 2,5 V. Jeder der beiden Istwerte ist somit nur in halber Auflosung verfligbar.

DC-Anschluss Zustand nach Power ON

Bestimmt, wie der Zustand des DC-Anschlusses nach dem Einschalten des Gerétes sein soll.

= Der DC-Anschluss ist nach dem Einschalten des Gerates immer aus
o = Der Zustand des DC-Anschlusses wird wiederhergestellt, so wie er beim letzten
Ausschalten des Gerates war

Diese Option ist gemal Werkszustand oder nach Riicksetzen des Gerates
A auf ,Aus”. Aktivierung auf eigene Gefahr und Risiko. Das Geréat schaltet den
DC-Anschluss nach dem Hochfahren ggf. automatisch ein!

Zustand nach PF-Alarm

Bestimmt, wie der Zustand des DC-Anschlusses nach einem Power fail-Alarm verhalten soll:

° = Der DC-Anschluss bleibt aus
. = Der DC-Anschluss schaltet automatisch wieder ein, wenn er vor dem Auftreten des Alarm
auch eingeschaltet war

Zustand nach Remote

Bestimmt, wie der Zustand des DC-Anschlusses nach manuellem oder per Befehl veranlasstem
Beenden der Fernsteuerung sein soll.

o = Nach dem Verlassen der Fernsteuerung immer aus
o = Der Zustand wird beibehalten
Zustand nach OT-Alarm

Bestimmt, wie der Zustand des DC-Anschlusses nach einem Ubertemperatur-Alarm und erfolgter

Abkuhlung sein soll:

o = Der DC-Anschluss bleibt aus

o = Der DC-Anschluss schaltet automatisch wieder ein, wenn er vor dem Auftreten des Alarm
auch eingeschaltet war

Master-Slave Modus
Mit Option oder wird der Master-Slave-Modus (kurz: MS) aktiviert und gleichzeitig die
Funktion des Gerates im MS-Verbund festgelegt. Naheres zum MS-Modus siehe «3.7 Parallelschaltung
als Master-Slave (MS)».
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Gruppe Einstellung & Beschreibung

Master-Slave Abschlusswiderstand

Aktiviert/deaktiviert den sog. Busabschluss (Terminierung) des digitalen Master-Slave-Busses tber
einen schaltbaren Widerstand. Terminierung sollte auf Bedarf erfolgen, z. b. wenn Probleme mit dem
Bus auftreten.

Biaswiderstande

Zusatzlich zum Abschlusswiderstand (TERM) konnen noch Biaswiderstdnde eingeschaltet werden,
die helfen den Bus zusatzlich zu stabilisieren, falls notig. Tippen Sie auf das Informationssymbol auf
dem Bildschirm fur eine grafische Darstellung.

Beleuchtung aus nach 60s

Wenn aktiviert, schaltet sich die Hintergrundbeleuchtung aus, wenn 60 Sekunden lang keine Beruh-
rung des Bildschirms oder Tastenbetatigung oder Drehknopfbetéatigung erfolgte. Diese Einstellung ist
hauptsachlich flr Slave-Einheiten gedacht, wenn deren Bildschirm nicht standig an sein soll. Sie ist
identisch zu der im Menu ,HMI-Einstellungen”

Das Bedienfeld initialisiert das Master-Slave-System erneut, auch fir den Fall, dass die automatische
Erkennung aller Slave-Einheiten durch den Master einmal nicht funktionieren sollte und somit weniger
Gesamtleistung zur Verfiigung stehen wirde.

USB-Logging Trennzeichen-Format

Legt das Trennzeichen-Format der CSV-Datei beim USB-Logging (siehe auch den Abschnitt 2.3.4
in diesem Dokument, sowie Abschnitt 7.9.6.5 im Installationshandbuch) bzw. fiir das Einlesen bzw.
Speichern von CSV-Dateien fest.

o = Das Trennzeichen ist ein Komma (US-Format)
o = Das Trennzeichen ist ein Semikolon (deutsches bzw. europ. Format)

Logging mit Einheit (V,A,W)

Beim USB-Logging werden standardmanig alle Werte in der CSV-Datei mit Einheit aufgezeichnet. Dies
kann hier mit deaktiviert werden.

USB-Logging

Aktiviert/deaktiviert die Datenaufzeichnung (Logging) auf USB-Stick. Fiir mehr Informationen siehe
«2.3.4 Datenaufzeichnung auf USB-Stick (Logging)».

Logging-Intervall

Legt den zeitlichen Abstand zwischen zwei aufgezeichneten Datensétzen fest.
Auswahl: , 1s, 2s,

Start/Stopp

Definiert, wann das Logging starten bzw. stoppen soll.

o = Das Logging wird manuell Uber Bedienfeld Q im Schnellmend gestartet

o = Das Logging startet und stoppt bei jedem Zustandswechsel am DC-Anschluss,
egal wodurch verursacht und solange Logging aktiviertist. Achtung: Es wird bei jedem Logging-Start
eine neue Logdatei auf dem Stick erzeugt.

Reset / Neustart

Setzt alle Einstellungen (HMI, Profile usw.) auf Standardwerte zurick.

Bewirkt einen Warmstart des Gerates
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2.3.1.2 Untermend ,Profile”
Siehe «2.3.6 Nutzerprofile laden und speichern».

2.31.3 Untermenii ,,Ubersicht”

Dieses Untermenii zeigt eine Ubersicht der aktuellen Sollwerte (U, 1, Pbzw. U, |, P, R), Geratealarmschwellen, Einstellgrenzen,
sowie eine Alarmhistorie (Anzahl aufgetretener Geratealarme seit Einschalten des Geréates) an.

2.3.1.4 Unterment ,Info HW, SW, ...”
Dieses Untermenti zeigt eine Ubersicht gerdtebezogener Daten wie Seriennummer, Artikelnummer usw.

2.3.1.5 Unterment ,,Kommunikation”

Hier werden Einstellungen zur digitalen Kommunikation Uber die eingebauten digitalen Schnittstellen (USB, Ethernet) bzw. die
diversen, optional erhéltlichen Schnittstellen-Module (Interfaces, kurz: IF) der IF-AB-Serie getroffen. AuRerdem kdnnen sog.
Kommunikations-Timeouts angepasst werden. Mehr dazu in der externen Dokumentation ,Programmieranleitung ModBus
& SCPI". Der USB-Port bendtigt keine Einstellungen.

Einstellungen zur internen Ethernetschnittstelle

IF Einstellung Beschreibung

DHCP Das IF lasst sich von einem DHCP-Server eine IP und ggf. eine Subnetzmaske, sowie Gateway zuwei-
sen. Falls kein DHCP-Server im Netzwerk ist, werden die aufgelisteten Netzwerkparameter gesetzt.
IP-Adresse Hier kann die IP-Adresse des Geréates manuell festgelegt werden.
= Subnetzmake Hier kann eine Subnetzmaske manuell festgelegt werden.
g Gateway Hier kann eine Gateway-Adresse manuell festgelegt werden, falls benétigt.
T&,f DNS-Adresse Hier kann die Adresse eines Domain Name Servers festgelegt werden, falls bendtigt.
g Port Port im Bereich 0...65535 wahlen. Standardport:
= Reserviert Ports: 502, 537
Hostname Beliebig wahlbarer Hostname
Domane Beliebig wahlbare Domane
MAC-Adresse des internen Ethernetports

Einstellungen zu den optionalen Schnittstellenmodulen (IF-AB-xxx)

IF Einstellung

CANopen

Baudrate

Beschreibung

Einstellung der Busgeschwindigkeit fur die CANopen-Schnittstelle.
= Automatische Erkennung der Busgeschwindigkeit
= Setzt die Bus-Baudrate und die Knotenadresse automatisch
Feste Baudraten:

Knoten-Adresse

Einstellung der CANopen-Knotenadresse im Bereich von

IF Einstellung Beschreibung
Knoten-Adresse |Einstellung der Profibus- oder Knotenadresse im Bereich von 1...125 per Direkteingabe des Wertes
Funktions-Be- Texteingabefeld zur Eingabe eines beliebigen Textes zum Profibus-Tag ,Funktionsbeschreibung”
schreibung (Function tag). Max. Lange: 32 Zeichen
» | Standort-Be- Texteingabefeld zur Eingabe eines beliebigen Textes zum Profibus-Tag ,Standortbeschreibung”
3 |schreib. (Location tag). Max. Lénge: 22 Zeichen
“2' Datum der Instal- | Texteingabefeld zur Eingabe eines beliebigen Textes zum Profibus-Tag ,Installationdatum” (Instal-
a. |lation lation date). Max. Lange: 40 Zeichen

Beschreib. Texteingabefeld zur Eingabe eines beliebigen Textes zur Beschreibung des Profibus-Slaves. Max.
Lange: 54 Zeichen

Hersteller-1D Bei der internationalen Profibus-Organisation registrierte Herstellernummer

Produkt-1D Produkt-Kennnummer, wie z. B. auch in der GSD-Datei zu finden
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IF Einstellung

Profinet/IO (1 & 2 Port)

Beschreibung

Hostname Beliebig wahlbarer Hostname (Standard: )

Doméne Beliebig wahlbare Domane (Standard: )

Funktionsbe- Texteingabefeld zur Eingabe eines beliebigen Textes zum Profinet-Tag ,Funktionsbeschreibung”
schreibung (Function tag). Max. Lénge: 32 Zeichen

Standortbeschrei- | Texteingabefeld zur Eingabe eines beliebigen Textes zum Profinet-Tag ,Standortbeschreibung”
bung (Location tag). Max. Lénge: 22 Zeichen

Datum der Instal-
lation

Texteingabefeld zur Eingabe eines beliebigen Textes zum Profibus-Tag ,Installationdatum” (Instal-
lation date). Max. Lange: 40 Zeichen

Beschreibung

Texteingabefeld zur Eingabe eines beliebigen Textes zur Beschreibung des Profibus-Slaves. Max.
Lange: 54 Zeichen

Stationsname

Texteingabefeld zur Eingabe eines beliebigen Textes zur Beschreibung des Profinet-Stationsnamens.
Max. Lange: 200 Zeichen

e

Slot Ethernet / ModBus-TCP (1 & 2 Port)

Einstellung Beschreibung

DHCP Das IF lasst sich von einem DHCP-Server eine IP und ggf. eine Subnetzmaske, sowie Gateway zuwei-
sen. Falls kein DHCP-Server im Netzwerk ist, werden die aufgelisteten Netzwerkparameter gesetzt.

IP-Adresse Diese Option ist standardmalig aktiviert. Hier kann die IP-Adresse des Geradtes manuell festgelegt
werden.

Subnetzmake Hier kann eine Subnetzmaske festgelegt werden, falls die Standardsubnetzmaske nicht passt

Gateway Hier kann eine Gateway-Adresse festgelegt werden, falls bendtigt.

DNS-Adresse Hier kann die Adresse eines Domain Name Servers festgelegt werden, falls bendtigt.

Port Einstellbereich: 0...65535, Standardport: = Modbus RTU
Reservierte Ports: 502, 537

Hostname Beliebig wahlbarer Hostname (Standard: )

Domine Beliebig wahlbare Domane (Standard: )

Geschwindigkeit / | Manuelle Wahl der Ubertragungsgeschwindigkeit ( 0. ) und Duplexmodus. Es wird

Duplex Port 1

empfohlen, Option zu belassen und nur im Problemfall eine andere Einstellung zu wahlen.

Geschwindigkeit /
Duplex Port 2

Unterschiedliche Einstellungen bei 2-Port-Modulen sind moglich, da diese einen Switch beinhalten.

e

RS232

Einstellung
Baudrate

Beschreibung

Die Baudrate ist einstellbar, weitere serielle Einstellungen sind wie folgt festgelegt: 8 Datenbits, 1
Stopbit, Paritat = keine
Baudrateneinstellungen: , : i , : ,
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IF Einstellung Beschreibung

CAN

Baudrate Einstellung der CAN-Busgeschwindigkeit in den typischen Werten zwischen 10 kbps
und TMbps. Standardwert:
ID-Format Wahl des CAN-ID-Formates zwischen (11 Bit IDs, Oh...7ffh) oder

(29 Bit IDs, Oh...1fffffffh)

Busabschluss

Ein- oder Ausschalten des elektronisch geschalteten, im Modul befindlichen
Busabschluss-Widerstandes. Standardeinstellung: aus

Datenldnge Festlegung der Nachrichtenlénge aller vom Gerét gesendeten Nachrichten (Antwor-
ten).
= Lange variiert je nach Objekt zwischen 3 und 8 Bytes
= [ange ist immer 8 Bytes, mit Nullen aufgefiillt
Basis-ID Einstellung der CAN-Basis-ID (11 Bit oder 29 Bit, Hexadezimalformat). Standardwert:

Broadcast ID

Einstellung der CAN-Broadcast-ID (11 Bit oder 29 Bit, Hexadezimalformat). Stan-
dardwert:

Basis-ID Zyklisches Lesen

Einstellung der CAN-Basis-ID (11 Bit oder 29 Bit, Hexadezimalformat) fur das zykli-
sche Lesen mehrerer Objektgrupen. Das Gerat sendet Uber diese IDs die Inhalte der
Objektgruppen automatisch in dem festgelegten Intervall, solange aktiviert. Mehr
dazu in der Programmieranleitung. Standardwert:

Basis-ID Zyklisches Senden

Einstellung der CAN-Basis-ID (11 Bit oder 29 Bit, Hexadezimalformat) fir das zyk-
lische Senden von Status und Sollwerten. Das Gerat empfangt Uber diese IDs die
Inhalte zweier bestimmter Objektgruppen im kompakteren Format. Mehr dazu in der
Programmieranleitung. Standardwert:

Lese-Timing: Status

Aktivierung/Deaktivierung und Zeiteinstellung zum automatischen Lesen des Sta-
tus’ Uber die eingestellte Basis-ID Zyklisches Lesen. Einstellbereich: 20...5000 ms.
Standardwert: (deaktiviert).

Lese-Timing: Sollwerte (PS)

Aktivierung/Deaktivierung und Zeiteinstellung zum automatischen Lesen der Soll-
werte flr den Quelle-Betrieb Uber die eingestellte Basis-ID Zyklisches Lesen + 2.
Einstellbereich: 20...5000 ms. Standardwert: (deaktiviert).

Lese-Timing: Limits 1 (PS)

Aktivierung/Deaktivierung und Zeiteinstellung zum automatischen Lesen der ,Limits
1" (U, I) fdr den Quelle-Betrieb (PS) tber die eingestellte Basis-ID Zyklisches Lesen
+ 3. Einstellbereich: 20...5000 ms. Standardwert: (deaktiviert)

Lese-Timing: Limits 2 (PS)

Aktivierung/Deaktivierung und Zeiteinstellung zum automatischen Lesen der ,Limits
2" (P, R) fur den Quelle-Betrieb (PS) Uber die eingestellte Basis-ID Zyklisches Lesen
+ 4. Einstellbereich: 20...5000 ms. Standardwert: (deaktiviert)

Lese-Timing: Istwerte

Aktivierung/Deaktivierung und Zeiteinstellung zum automatischen Lesen der Istwerte
Uber die eingestellte Basis-ID Zylisches Lesen + 1. Einstellbereich: 20...5000 ms.
Standardwert: (deaktiviert).

Lese-Timing: Sollwerte (EL)

Aktivierung/Deaktivierung und Zeiteinstellung zum automatischen Lesen der Soll-
werte fUr den Senke-Betrieb (EL) Uber die eingestellte Basis-ID Zyklisches Lesen +
5. Einstellbereich: 20...5000 ms. Standardwert: (deaktiviert).

Lese-Timing: Limits (EL)

Aktivierung/Deaktivierung und Zeiteinstellung zum automatischen Lesen der ,Limits”
(I, P, R) fiir den Senke-Betrieb (EL) Uber die eingestellte Basis-ID Zyklisches Lesen +
6. Einstellbereich: 20...5000 ms. Standardwert: (deaktiviert)

Modulfirmware

Anzeige der Firmware des CAN-Moduls
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Weitere, allgemeine Kommunikations-Einstellungen

Gruppe Einstellung & Beschreibung

Timeouts TCP Keep-Alive (intern) / TCP Keep-Alive (Slot)

Aktiviert/deaktiviert die Netzwerkfunktionalitat TCP keep-alive fur den eingebauten Ethernet-Port
und/oder einem im Slot installierten Ethernetmodul (IF-AB-ETHxx) und nutzt diese zur Aufrecht-
erhaltung der Socketverbindung. Sofern keep-alive im Netzwerk unterstutzt wird, deaktiviert das
Geréat das einstellbare Ethernet-Timeout (siehe unten bei Timeout ETH).

Timeout USB/RS232

Stellt die Zeit (in Millisekunden) ein, die max. bei zwischen der Ubertragung von zwei Bytes oder
Blocken von Bytes ablaufen darf. Mehr dazu in der externen Dokumentation ,Programming ModBus
& SCPI“. Standardwert: ,Bereich: 5 ms...65535 ms

Timeout ETH (intern) / Timeout ETH (Slot)

Findet wahrend der eingestellten Zeit (in Sekunden) keine Befehls-Kommunikation mit dem Gerat

statt, schliel3t sich die Socketverbindung von seitens des Gerates. Das Timeout wird unwirksam,

solange die zur jeweiligen Schnittstelle gehorige Option TCP Keep-Alive aktiviert ist und vom

Netzwerk aktiv unterstiitzt wird. Einstellwert O deaktiviert das Timeout dauerhaft. Standardwert:
, Bereich: 0/ 55s...65535 s (0 = Timeout deaktiviert)

Schnittstelleniiberwachung / Timeout Schnittstelleniiberwachung

Aktiviert/deaktiviert die Schnittstellenliberwachung (siehe Abschnitt «2.4.3.3 Schnittstelleniiber-
wachung»). Standardwerte: aus, 5s / Bereich: 1's...65535 s

Protokolle Kommunikationsprotokolle

Aktivieren / Deaktivieren der Kommmunikationsprotokolle SCPI oder ModBus. Jeweils eins von beiden
kann deaktiviert werden, wenn nicht bendtigt.

Einhaltung der ModBus Spezifikation

Kann von (Standardeinstellung) auf umgeschaltet werden, damit das Gerat Nach-
richten im ModBus RTU- oder ModBus TCP-Format sendet, die zu auf dem Markt erhaltlichen
Softwarebibliotheken kompatibel sind. Bei wird das frihere, teils nicht kompatible Nach-

richtenformat verwendet (siehe auch Programmieranleitung) .

2.3.1.6 Men ,,HMI-Einstellungen”
Diese Einstellungen beziehen sich ausschliellich auf die Bedieneinheit (HMI).

Gruppe Einstellung & Beschreibung

Sprache Umschaltung der Sprache in der Anzeige (Standard: Englisch)

Ton Tastenton

Aktiviert bzw. deaktiviert die Tonausgabe bei Betatigung einer Taste oder eines Bedienfeldes in
der Anzeige.

Alarmton

Aktiviert bzw. deaktiviert die zusatzliche akustische Signalisierung eines Geratealarms. Siehe auch
«3.5 Alarme und Uberwachung» im Installationshandbuch.

Uhrzeit Einstellen des Datums und Uhrzeit der internen, batteriegepufferten Uhr

Beleuchtung Beleuchtung aus nach 60s

Definiert, ob sich die Hintergrundbeleuchtung abschalten soll, wenn 60 s lange keine Eingabe Uber
Touchscreen oder Drehknopf erfolgte. Sobald dann eine erfolgt, schaltet sich die Beleuchtung au-
tomatisch wieder ein. Weiterhin kann die Helligkeit der Hintergrundbeleuchtung eingestellt werden.

Sperre Siehe «3.4.5 Bedieneinheit (HMI) sperren» und «3.4.6 Einstellgrenzen (Limits) und Benutzerprofile
sperren» im Installationshandbuch.
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2.3.2 Einstellgrenzen (Limits)

ﬁ Die Einstellgrenzen gelten nur fur die zugehorigen Sollwerte, gleichermallen bei manueller Bedienung wie
bei Fernsteuerung.

StandardmaRig sind alle Sollwerte (U, 1, P,R) von 0...102% einstell- } i
bar, mit Ausnahme der Spannung bei den 60 V-Modellen, die bis [N Einstellungen
100% einzustellen gehen.

Dieser Bereich kann, besonders zum Schutz gegen versehent-

liches Verstellen auf einen viel zu hohen Wert, eingeschrankt Cana 2100V,

werden. Es konnen jeweils fir Spannung (U) und, Strom (1) untere _ I-min (PS) 00.00A

. .. . Limits

und obere Einstellgrenzen, getrennt fir Quelle-und Senke-Betrieb Lmax (PS)  91.80A

festgelegt werden.

Fir die Leistung (P) und den Widerstand (R) kdnnen nur obere — s

Einstellgrenzen festgelegt werden. RHUER
i

» So konfigurieren Sie die Einstellgrenzen O TE— (F1\ 91 R’0A

e
g2l tippen.
Einstell.
2. Tippen Sie links auf die Gruppe Limits. Zusammengehdrige Werte sind hier gruppiert und farblich getrennt. Diese wer-
den durch Antippen eines Wertes zum Einstellen ausgewahlt. Weiter unten noch versteckte Werte sind durch vertikales
Wischen mit dem Finger zu erreichen.

1. Beiausgeschaltetem DC-Anschluss auf

3. Einstellen tiber die eingeblendete Zehnertastatur und Ubernahme mit |~ Enter

Die Einstellgrenzen sind an die Sollwerte gekoppelt. Das bedeutet, dass die obere Einstellgrenze (-max)
des Sollwertes nicht kleiner bzw. die untere Einstellgrenze (-min) nicht héher eingestellt werden kann als

0 der Sollwert momentan ist.
Beispiel: Wenn man die Einstellgrenze der Leistung (P-max) auf 6000 W einstellen mdchte und der Leis-
tungssollwert ist noch auf 8000 W eingestellt, dann muisste man den Leistungssollwert zuerst auf 6000
W oder geringer einstellen, um P-max auf 6000 W setzen zu kénnen.

2.3.3 Bedienart wechseln

Generell wird bei manueller Bedienung des Gerétes zwischen drei Bedienarten (U/P, U/I, U/R) unterschieden, die an die Soll-
werteingabe per Drehknopf oder Zehnertastatur gebunden sind. Diese Zuordnung kann bzw. muss gewechselt werden, wenn
einer der vier Sollwerte verstellt werden soll, der momentan keinem Drehknopf zugewiesen ist.

» So wechseln Sie die Bedienart (zwei Moglichkeiten)

1. Soferndas Gerat nichtin Fernsteuerung oder das Bedienfeld gesperrt ist, tippen Sie
auf die Abbildung des rechten Drehknopfes (siehe Abbildung rechts), dann wechselt
dessen Zuordnung zwischen |, P und R (wenn Widerstandsmodus aktiviert) fur
Senke-Betrieb (EL), danach zu I, P und R fr Quelle-Betrieb (PS) und der jeweilige
Sollwert wird invertiert dargestellt.

2. Sietippen auf die farblich hinterlegten Felder mit den Soll-/Istwerten, wie rechts
gezeigt. Wenn das Feld des gewahlten Sollwertes invertiert dargestellt wird, ist der
Wert dem Drehknopf zugeordnet. Im Beispiel rechts sind U und | (Senke) gewahlt.

Je nach getroffener Wahl wird dem rechten Drehknopf ein anderer Sollwert zum Ein-
stellen zugeordnet, wahrend der linke Drehknopf immer die Spannung stellt.

-14240W

Um den stéandigen Wechsel der Zuordnung zu umgehen, kénnen Sie, 100% %
0 bei z. B. Zuordnung U/l gewéhlt, auch die Leistung durch Direkteingabe (EL) -15000W (PS) 00000W
stellen. Siehe dazu 3.4.3 im Installationshandbuch. -1 1 . 23GQ

(EL)-010.00Q (PS)340.000

Was das Gerat bei eingeschaltetem DC-Anschluss dann tatsachlich als aktuelle Regelungsart bzw. Betriebsart einstellt, hangt
nur von den Sollwerten ab. Mehr Informationen dazu finden Sie in «2.2 Regelungsartens».
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2.3.4 Datenaufzeichnung auf USB-Stick (Logging)

Mittels eines handelsiiblichen USB-Sticks (USB 3.0 geht, aber nicht alle SpeichergroRen) konnen Daten vom Gerat aufgezeichnet
werden. Fir ndhere Spezifikationen zum Stick und zu den Dateien lesen Sie bitte Abschnitt «7.9.6.5 USB-Port (Vorderseite)»
im Installationshandbuch.

Durch das Logging erzeugte CSV-Dateien haben das gleiche Format wie jene, die von der App ,Logging" in der Software EA
Power Control erstellt werden, wo dann am PC geloggt wird. Der Vorteil beim Logging auf Stick ist, dass das Gerat nicht mit
dem PC verbunden sein muss. Die Funktion muss lediglich im Einstellungsmenu konfiguriert und aktiviert werden.

2.3.41 Konfiguration

Siehe auch Abschnitt 2.3.7.5. Nach der Aktivierung der Funktion USB-Logging und Setzen des Logging-Intervall sowie des
Start/Stopp-Verhaltens kann das Logging nach Verlassen des Einstellungsmenus gestartet werden.

Weiterhin siehe auch Abschnitt 2.3.7.7. Fur die durch das Logging erzeugte CSV-Dateien kann festgelegt werden, welches
Trennzeichen-Format (deutsch/europdisch bzw. US) verwendet werden soll und ob Werte in den einzelnen Spalten mit oder ohne
phys. Einheit aufgezeichnet werden. Letzteres zu deaktivieren vereinfacht die Verarbeitung der Log-Dateien in z. B. MS Excel.

2.3.4.2 Bedienung (Start/Stopp)

Wenn Einstellung Start/Stopp auf Bei DC ein/aus gesetzt ist
startet das Logging beim Einschalten des DC-Anschlusses, was
entweder durch manuelles Betatigen der Taste ,On/Off" auf der
Vorderseite des Gerates oder Steuerung derselben Funktion
Uber digitale oder analoge Schnittstelle erfolgen kann. Bei Ein-
stellung Manuell kann das Logging nur im Schnellmend (siehe @)\ n KQO g
Bild rechts) gestartet und gestoppt werden. Ubersicht  Info  HMI-Einst. Profie  Einstel. Komm.

Das Bedienfeld Q startet die Aufzeichnung und wird dann zu | @0 |, womit die Aufzeichnung wieder gestoppt werden kann.

Nach dem Start der Aufzeichnung erscheint in der Anzeige das Symbol B Sollte es wahrend des Log-Vorgangs zu einem
Fehler kommen (Stick voll, Stick abgezogen), erscheint ein entsprechendes Symbol . Mit jedem manuellen Stopp oder
Ausschalten des DC-Anschlusses wird das Logging beendet und die aufgezeichnete Log-Datei geschlossen.

2.3.4.3  Das Dateiformat beim USB-Logging
Typ: Textdatei im européischen bzw. US-amerikanischem CSV-Format (je nach Einstellung)

Aufbau:
1 A 1 E 1 C 1 D 1 E 1 F 1 G 1 H 1 l 1 J 1 K 1 L 1 M 1 N 1 0 1 P 1
1 |Uset Uactual Iset(PS) lactual Pset(PS) Pactual Rset(PS) Ractual Rmode I|set(EL) Pset({EL) Rset(EL) Output/Input Device mode Error Time
2 |0,0v 30,00  5,00A -30,00A 15000W -1500W N/A N/A OFF 50,00A 15000W N/A ON NONE NOME 00:00:00,354
3 |0,0v 50,0  5,00A -40,00A 15000\ -2000W N/A N/A OFF 50,00A 15000W N/A ON NONE NOME 00:00:00,854
4 |0,0v 50,0 5,004  -20,00A 15000W -1000W N/A N/A OFF 50,004 15000W N/A ON NONE NOME 00:00:01,354
5 |0,0v 50,0 5,004 0,004 15000W OW N/A N/A OFF 50,00A 15000W N/A OFF NONE NOME 00:00:01,854
Legende:

U set: Sollwert Spannung

U actual / | actual / P actual / R actual: Istwerte

I set (PS) / P set (PS) / R set (PS): Sollwerte |, P und R vom Quelle-Betrieb (PS)
I set (EL) / P set (EL) / R set (EL): Sollwerte |, P und R vom Senke-Betrieb (EL)
R mode: Widerstandsregelung (auch genannt ,UIR-Modus') ein-/ausgeschaltet
Output/Input: Status DC-Anschluss

Device mode: Aktuelle Regelungsart (siehe auch «2.2 Regelungsarten»)

Error: Geratealarme

Time: Zeit ab Start des Logging

Hinweise:
e R setund R actual werden nur aufgezeichnet, wenn der ,UIR-Modus" aktiv ist (siehe dazu Abschnitt 2.3.3)

e Im Unterschied zum Logging am PC erzeugt jeder neue Log-Vorgang beim USB-Logging eine weitere Datei, die am Ende des
Dateinamens eine hochgezahlte Nummer erhalt; dabei werden bereits existierende Logdateien berlcksichtigt
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2.3.4.4  Besondere Hinweise und Einschrankungen
e Max. Dateigrole einer Aufzeichnungsdatei, bedingt durch FAT32: 4 GB
e Max. Anzahl von Aufzeichnungs-Dateien im Ordner HMI_FILES: 1024

e Wenn in den Einstellungen Start/Stopp auf Bei DC ein/aus gesetzt wurde, stoppt das Logging auch bei Alarmen, weil diese
den DC-Anschluss ausschalten

e Bei Einstellung Start/Stopp auf Manuell zeichnet das Gerat bei Alarmen weiter auf, damit so z. B. die Dauer von temporaren
Alarmen wie OT und PF ermittelt werden kann

2.3.5 Das Schnellmeni

Das Gerat bietet ein Schnellment fur den direkten Zugriff zu den wichtigsten Einstellungen. Es ist in der Hauptanzeige jederzeit
durch Fingerwischen vom unteren Bildschirmrand nach oben oder Antippen der Leiste erreichbar:

N Bk O
Ubersicht Info HMI-Einst. Profile Einstell. Komm.

Durch Antippen wird die zugehorige Funktion aktiviert oder deaktiviert. Symbole mit Schwarz auf Weil} zeigen eine momentan
aktivierte Funktion an:

Symbol Gehort zu Bedeutung
USB-Logging lauft (das Symbol ist nur verfligbar, wenn USB-Logging

- USB-Logging im Men(i ,Einstellungen” aktiviert wurde)
M Master-Slave Master-Slave aktiviert, Gerat ist Master
S Master-Slave Master-Slave aktiviert, Gerat ist Slave
Aus Master-Slave Master-Slave nicht aktiviert
Q Widerstandsmodus | Widerstandsmodus = ein
) HMI Alarmton = ein
HMI Tastenton = ein
HMI Offnet den Graphen

Umschaltung der Spannungsreglergeschwindigkeit zwischen Lang-

Betriebsarten sam, Normal (Standard) und Schnell (siehe Abschnitt 2.2.7)
HMI Helligkeit der Hintergrundbeleuchtung einstellen
HM| Offnet das Hauptment

© EA Elektro-Automatik 2025 / Irrtiimer und Anderungen vorbehalten Revision: 01



2.3.6 Nutzerprofile laden und speichern

Das Menl Profile dient zur Auswahl eines Profils zum Laden bzw. zum Wechsel zwischen einem Standard-Profil und 5
Nutzer-Profilen. Ein Profil ist eine Sammlung aller Einstellungen und aller Sollwerte. Bei Auslieferung des Gerates bzw. nach
einem Zurlicksetzungsvorgang haben alle sechs Profile dieselben Einstellungen und die meisten Sollwerte sind auf 0. Werden
vom Anwender dann Einstellungen getroffen und Werte verandert, so geschieht das in einem Arbeitsprofil, das auch Uber das
Ausschalten hinweg gespeichert wird. Dieses Arbeitsprofil kann in eins der fiinf Nutzerprofile gespeichert bzw. aus diesen
funf Nutzerprofilen oder aus dem Standardprofil heraus geladen werden. Das Standardprofil selbst kann nur geladen werden.

Der Sinnvon Profilenist es, z. B. einen Satz von Sollwerten, Einstellgrenzen und Uberwachungsgrenzen schnell zu laden, ohne
diese alle jeweils immer neu einstellen zu missen. Da samtliche Einstellungen zum HMI mit im Profil gespeichert werden,
also auch die Sprache, ware beim Wechsel von einem Profil zum anderen auch ein Wechsel der Sprache des HMI maglich.

Bei Aufruf der Meniseite Profile und Auswahl eines Profils konnen dessen wichtigsten Einstellungen, wie Sollwerte, Einstell-
grenzen usw. betrachtet und auch verstellt werden.

» So speichern Sie die aktuellen Einstellungen (Arbeitsprofil) in ein Nutzerprofil

1. Beiausgeschaltetem DC-Anschluss tippen Sie in der Haupt-

< Hauptmend Profile

seite auf das Bedienfeld .

S DI oo |

enu

2. Inder Hauptmendiseite tippen Sie auf Profile. )

3. In der nun erscheinenden Auswahl (Beispiel siehe rechts)
wahlen Sie zwischen Nutzer-Profil 1-5 aus, in welches Sie
speichern wollen. Das gewahlte Nutzerprofil wird daraufhin
angezeigt. Sie konnen hier die Einstellungen und Werte noch
einmal Uberprifen. R

Sichern/Laden

4. Betéatigen Sie Bedienfeld Sichern/Laden und speichern Sie USB Import/Export
in der darauf folgenden Abfrage Profil sichern? mit Sichern.

oder gesichert werden. Der Anwender muss die Anderung entweder mit ,Anderungen sichern” (iberneh-

0 Wird in einem Nutzer-Profil irgendeine Anderung vorgenommen, kann das Profil zundchst nicht geladen
men oder mit ,Abbrechen” verwerfen.

Das Laden eines Nutzer-Profils geht auf demselben Weg, nur dass man am Ende auf Laden unter Profil laden? tippen muss.

Die Nutzer-Profile konnen auch auf einem USB-Stick gespeichert bzw. vom diesem geladen werden. Das geschieht tber USB
Import/Export.

» So editieren Sie ein Nutzerprofil

1. Beiausgeschaltetem DC-Anschluss tippen Sie in der Hauptseite auf das Bedienfeld .
In der Hauptmenseite tippen Sie auf Profile. Menu

In der nun erscheinenden Auswahl wahlen Sie das Nutzer-Profil aus, welches Sie @ndern wollen. Das gewahlte Nutzer-
profil wird daraufhin angezeigt.

Tippen Sie auf einen zu andernden Wert und geben Sie einen neuen ein. Sobald einer der Werte verandert wurde, andert
sich das Bedienfeld Sichern/Laden in Anderungen sichern.

Wenn fertig, tippen Sie auf Anderungen sichern um das Profil zu speichern. In dem Moment ist es noch nicht aktiv.

Optional: um das soeben veranderte Profil zu nutzen, muss es in das Arbeitsprofil geladen werden, was wiederum durch
Tippen auf Sichern/Laden und n der darauf folgenden Abfrage Profil laden? mit Laden.

o ~ WN
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2.3.7 Der Graph

Das Gerat verfiigt Uber eine nur bei Bedienung am HMI aufrufbare, visuelle Darstellung des Verlaufs von Spannung, Strom
und Leistung, genannt Graph. Dieser stellt keine Aufzeichnungsfunktion dar. Zur Datenaufzeichnung im Hintergrund dient
weiterhin das ,USB-Logging"” (siehe Abschnitt 2.3.4).

Der Graph kann nur per Schnellmenu gestartet werden. Nach dem Aufruf wird er vollflachig dargestellt.

C Nur eingeschrankter Status und Bedienmaoglichkeiten im Graph-Bildschirm! Aus Sicherheitsgriinden ist
es jedoch jederzeit moglich, den DC-Anschluss per Taste ,0n/Off" auszuschalten.

Ubersicht:

15.31V o 800.0A 12245W Alarm: Keiner

uv) 1{A) P(W)
100.00 1250.0 37500

90.00 1000.0 30000
80.00 750.0 22500
70.00 500.0 15000
60.00 250.0 7500
50.00 0.0 ]
40.00 -250.0  -7500
30.00 -500.0 -15000
20.00 -750.0 -22500
10.00

0.00

Bedienmaoglichkeiten:

e Tippen auf die Graphflache pausiert den Graphen bzw. erneutes Tippen startet ihn wieder

Tippen auf die Mitte der drei rot/griin/blauen Bedienflachen deaktiviert bzw. aktiviert den zugehorigen Plot
Tippen auf die Seiten (Pfeile link/rechts) der drei rot/griin/blauen Bedienflachen &ndert die vertikale Auflosung
Tippen auf die Seiten (Pfeile link/rechts) der schwarzen Bedienflache dndert die zeitliche Auflosung

Wischen auf den drei Skalen (Y-Achse) verschiebt diese

Tippen auf das Mentsymbol (§) verlasst den Graphen jederzeit
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2.4 Fernsteuerung

2.4 Allgemeines

Fernsteuerung ist grundsatzlich tber eine der eingebauten Schnittstellen (analog, USB, Ethernet) oder {ber eins der optional
erhaltlichen digitalen Schnittstellen-Module moglich. Zu den digitalen zahlt auch der Master-Slave-Bus. Das heilst flr Slave-
Modelle, dass sie daflir gedacht sind, immer von einem Master Uiber den Master-Slave-Bus gesteuert zu werden. Fernsteuerung
eines Slave-Gerates Uber seine rlickseitige USB-Buchse ist eher die Ausnahme.

Wichtig ist dabei, dass entweder nur die analoge oder eine der digitalen im Eingriff sein kann. Das bedeutet, wenn man zum
Beispiel versuchen wiirde bei aktiver analoger Fernsteuerung (Pin REMOTE = LOW) auf Fernsteuerung per digitaler Schnitt-
stelle umzuschalten, wirde das Gerat auf der digitalen Schnittstelle einen Fehler zurickmelden. Im umgekehrten Fall wiirde
die Umschaltung per Pin REMOTE einfach ignoriert. In beiden Fallen ist jedoch Monitoring, also das Uberwachen des Status'’
bzw. das Auslesen von Werten, immer moglich.

2.4.2 Bedienorte

Bedienorte sind die Orte, von wo aus ein Gerat bedient wird. Grundsétzlich gibt es da zwei: am Geréat (manuelle Bedienung)
und aulerhalb (Fernsteuerung). Folgende Bedienorte sind definiert:

Bedienort laut Anzeige Erlauterung

Fernsteuerung: Keine Wird keiner der anderen Bedienorte im Statusfeld angezeigt, ist manuelle
Bedienung aktiv und der Zugriff von der analogen bzw. digitalen Schnittstelle
ist freigegeben.

Fernsteuerung: <Schnittstellenname> Fernsteuerung Uber eine der Schnittstellen ist aktiv

Lokal Fernsteuerung ist gesperrt, Gerat kann nur manuell bedient werden

Fernsteuerung kann Uber die Einstellung Fernsteuerung erlauben (siehe «2.3.1.7 Untermen(i ,Einstellungen“») erlaubt oder
gesperrt werden. Im gesperrten Zustand ist im Statusfeld in der Anzeige oben rechts der Status Lokal zu lesen. Die Aktivie-
rung der Sperre kann dienlich sein, wenn normalerweise eine Software oder eine Elektronik das Gerat standig fernsteuert,
man aber zwecks Einstellung oder auch im Notfall daran hantieren muss, was bei Fernsteuerung sonst nicht moglich ware.

Die Aktivierung der Sperre bzw. des Zustandes Lokal bewirkt folgendes:

e Falls Fernsteuerung Uber digitale Schnittstelle aktiv ist (z. B. Fernsteuerung: USB), wird die Fernsteuerung sofort beendet
und muss spater auf der PC-Seite, sobald Lokal nicht mehr aktiv ist, erneut ibernommen werden, sofern notig

e Falls Fernsteuerung Uber analoge Schnittstelle aktiv ist (Fernsteuerung: Analog), wird die Fernsteuerung nur solange
unterbrochen bis Lokal wieder beendet, sprich die Fernsteuerung wieder erlaubt wird, weil der Pin REMOTE an der Analog-
schnittstelle weiterhin das Signal ,Fernsteuerung = ein” vorgibt, es sei denn dies wird wahrend der Phase mit Lokal geandert

2.4.3 Fernsteuerung Gber eine digitale Schnittstelle

2.4.31 Schnittstellenwahl

Zusatzlich zur serienmalig eingebauten USB- und Ethernetschnittstelle unterstiitzen alle Modelle dieser Serie folgende op-
tional erhaltliche Schnittstellen-Module:

Kurzbezeichnung Typ Ports Beschreibung*

IF-AB-CANO CANopen 1 CANopen Slave mit Generic EDS
IF-AB-RS232 RS232 ] Standard RS232, seriell
IF-AB-PBUS Profibus 1 Profibus DP-V1 Slave
IF-AB-PNET1P Profinet/I0 1 Profinet DP-V1 Slave
IF-AB-PNET2P Profinet/I10 2 Profinet DP-V1 Slave, mit Switch
IF-AB-CAN CAN 1 CAN20A/208B

IF-AB-ECT EtherCAT 2 Standard EtherCAT-Slave mit CoE
IF-AB-MBUS1P ModBus TCP |1 ModBus TCP Protokoll Giber Ethernet
IF-AB-MBUS2P ModBus TCP |2 ModBus TCP Protokoll Uber Ethernet

* FUr technische Details zu den einzelnen Modulen siehe separate Dokumentation ,Programmieranleitung Modbus & SCPI”

2.4.3.2 Programmierung

Details zur Programmierung der hinteren Schnittstellen, die Kommunikationsprotokolle usw. sind in der externen Dokumen-
tation ,Programmieranleitung ModBus & SCPI” zu finden, die mit dem Gerat auf einem USB-Stick mitgeliefert wird bzw. als
Download auf der Webseite des Gerateherstellers verfligbar ist.
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2.4.3.3  Schnittstellentiberwachung

Die ab Firmware KE 2.06 verfiigbare und ab Firmware HMI 2.08 auch am Bedienteil konfigurierbare Funktionalitat ,Schnittstel-
lentiberwachung” dient zur Uberwachung der digitalen Kommunikationsverbindung zwischen einer steuernden Einheit (PC,
SPS usw.) und dem Gerét. Ziel der Uberwachung ist es sicherzustellen, dass das Gerét bei einem Abbruch der Kommunika-
tionsverbindung nicht undefiniert weiterarbeitet. Ein Abbruch kann entstehen, wenn eine Datenleitung physikalisch getrennt
wird (Defekt, schlechter Kontakt, Kabel entfernt) oder die Schnittstelle im Geréat nicht mehr erwartungsgeman funktioniert.

Uberwacht wird dabei immer nur die digitale Schnittstelle, Gber die das Gerat gesteuert wird. Das bedeutet auch, dass diese
Uberwachung inaktiv wird, solange ein Gerat sich nicht in Fernsteuerung befindet. Die Uberwachung kann nur funktionieren,
wenn innerhalb einer definierbaren Zeitspanne mindestens einmal mit dem Gerat kommuniziert wird. Dazu wird vom Anwen-
der ein Timeout eingestellt, das vom Gerat jedesmal zuriickgesetzt wird, wenn eine Nachricht eingeht. Lauft das Zeitfenster
jedoch ab, ist als Reaktion des Gerates folgendes definiert:

e Die Fernsteuerung wird beendet

e Der DC-Anschluss, sofern eingeschaltet, wird entweder ausgeschaltet oder bleibt eingeschaltet, wie mit der Einstellung DC-
Anschluss -> Zustand nach Remote festgelegt (siehe Abschnitt 2.3.7.7)

Hinweise zur Benutzung:

e Das Timeout der Schnittstellentberwachung kann jederzeit geandert werden; der geanderte Wert wird erst wirksam, nach-
dem die Zeit des aktuellen Timeouts abgelaufen ist

¢ Die Schnittstelleniberwachung deaktiviert nicht das Ethernet-Timeout (siehe Abschnitt 2.3.7.5) , somit konnen sich beide
Timeouts uberschneiden
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2.4.4 Fernsteuerung Gber Analogschnittstelle

2.4.41 Allgemeines

Die galvanisch getrennte, 15-polige analoge Schnittstelle, ist fest eingebaut wird unten kurz als AS referenziert, befindet sich
auf der Rickseite des Gerates und bietet folgende Moglichkeiten:

e Fernsteuerung von Strom, Spannung, Leistung und Widerstand
e Fernliberwachung Status (CV, DC-Anschluss)

e Fernliberwachung Alarme (OT, OVP, PF, OCP, OPP)
Ferndberwachung der Istwerte

Ferngesteuertes Ein-/Ausschalten des DC-Anschlusses

Das Stellen der drei Sollwerte U, I, P bzw. vier (U, |, P, R) Gber analoge Schnittstelle geschieht immer zusammen. Das heil3t,
man kann nicht z. B. die Spannung Uber die AS vorgeben und gleichzeitig Strom und Leistung am Geréat mittels Drehknopf
einstellen oder umgekehrt. Im Gegensatz zur manuellen Bedienung oder Fernsteuerung Uber digitale Schnittstelle konnen
hier keine getrennten Sollwerte Strom/Leistung fiir Quelle- und Senke-Betrieb vorgegeben werden.
Die analogen Sollwerte konnen Uber eine externe Spannung eingespeist oder durch die am Pin 3 ausgegebene Referenzspan-
nung erzeugt werden. Sobald die Fernsteuerung Uber analoge Schnittstelle aktiviert wurde, zeigt die Anzeige vorn am Gerat
die Sollwerte an, die hinten Uber die analoge Schnittstelle vorgegeben werden. Die AS kann mit den gangigen Spannungsbe-
reichen 0...5 V oder 0...10 V betrieben werden. Die Wahl des Spannungsbereiches findet im Gerate-Setup statt, siehe «2.3.7
Konfiguration im Mendii». Die am Pin 3 (VREF) herausgegebene Referenzspannung wird mit angepasst. Es gilt somit folgendes:

:Referenzspannung =5V, 0..5V Sollwert (VSEL, CSEL, PSEL, RSEL) entsprechen 0..100% Nennwert (beim Widerstand
dann Ruin...Rwax), 0..100% Istwert entsprechen 0...5 V an den Istwertausgangen (CMON, VMON), zumindest solange VMON/
CMON nicht anders konfiguriert wurden (siehe «2.3.7 Konfiguration im Meni»).

- Referenzspannung = 10V, 0...10 V Sollwert (VSEL, CSEL, PSEL, RSEL) entsprechen 0..100% Nennwert (beim Wider-

stand dann Ruin...Ruay), 0..100% Istwert entsprechen 0...10 V an den Istwertausgangen (CMON, VMON), zumindest solange
VMON/CMON nicht anders konfiguriert wurden (siehe «2.3.7 Konfiguration im MenU»)..

Die Vorgabe von Sollwerten wird auRerdem stets auf die jeweilig zugehorige Einstellgrenze (Limit) U-max, I-max usw. begrenzt,
was die Vorgabe von zu hohen Stellwerten an den DC-Anschluss verhindern soll. Siehe dazu auch «2.3.2 Einstellgrenzen
(Limits)>».

Bevor Sie beginnen: Unbedingt lesen, wichtig:

Nach dem Einschalten des Gerétes, wahrend der Startphase, zeigt die AS unbestimmte Zustéande an den digi-
talen Ausgéngen, die bis zum Erreichen der Betriebsbereitschaft ignoriert werden miissen.

e Fernsteuerung des Gerates erfordert die Umschaltung auf Fernsteuerbetrieb mit Pin REMOTE (5). Einzige Ausnahme ist der
Pin REM-SB, der auch einzeln betrieben werden kann

e Bevor die Steuerung verbunden wird, welche die analoge Schnittstelle bedienen soll, ist zu priifen, dass die Steuerung keine
hoheren Spannungen als spezifiziert auf die Pins geben kann

¢ Die Sollwerteingange VSEL, CSEL, PSEL bzw. RSEL (falls R-Modus aktiviert) diirfen bei Fernsteuerung Uber die analoge
Schnittstelle nicht unbeschaltet bleiben, da sonst schwebend (floating). Sollwerte, die nicht gestellt werden sollen, konnen
auf einen festen Wert oder auf 100% gelegt werden (Briicke nach VREF oder anders)

e Die Umschaltung zwischen Quelle- und Senke-Betrieb kann nur mittels der Spannungsvorgabe an Pin VSEL erfolgen. Siehe
dazu auch Beispiel d) in Abschnitt 2.4.4.7.

2.4.4.2  Quittieren von Alarmmeldungen

Tritt wahrend der Fernsteuerung Uber analoge Schnittstelle ein Geratealarm auf, schaltet der DC-Anschluss genauso aus wie
bei manueller Bedienung. Daraufhin vom Geréat ausgegebene Alarmmeldungen (siehe Abschnitt 3.5im Installationshandbuch)
erscheinen immer in der Anzeige, die meisten davon konnen aber auch als Signal auf der analogen Schnittstelle ausgege-
ben werden (siehe die Tabelle in Abschnitt 2.4.4.3). Welche Alarme genau, das ist im Setup-Menti (siehe «2.3.1.7 Untermenti
,Einstellungen“») konfigurierbar.

Die meisten Geratealarme missen quittiert werden (siehe auch «3.5.2 Gerétealarme und Events handhaben» im Installati-
onshandbuch). Das kann nur durch Aus- und Wiedereinschalten des DC-Anschlusses per Pin REM-SB erfolgen, also eine
HIGH-LOW-HIGH-Flanke (mind. 50ms fiir LOW) bei gewahlter Standardeinstellung fir den logischen Pegel des Pins.

Ein Sonderfall ist der nur beim 60 V-Modell zuséatzlich mogliche Alarm SOVP (Safety OVP). Dieser kann nicht quittiert werden,
sondern erfordert das Aus- und Wiedereinschalten des Gerates. Das Auftreten eines SOVP-Alarm kann auch tber analoge
Schnittstelle erfasst werden, aber nur wenn fir Pin 6 die Alarmausgabe PF (einzeln oder zusammen mit OT) und fir Pin 14
fur die Alarmausgabe eine Kombi gewahlt wurde, die OVP enthalt. Der Alarm SOVP wird durch gleichzeitige Signalisierung
von PF und OVP angezeigt.
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2.4.4.3  Spezifikation der Analogschnittstelle
Pin Name Typ " Bezeichnung Standardpegel Elektrische Eigenschaften
1 | VSEL Al |Solwert Spannung | 910V bzw. 0.5V entspre- | gon 0 igkeit 0-5 V Bereich: < 0,4% ©
chen 0..100% von Unen ke ich: o 5
5 | esEL Al Sollwert Strom 0..10 V bzw. 0...5 V entspre- G_ena“'g ,e't 0-10V Bereich: < 0.2%
(Quelle & Senke) chen 0.100% von lyem Eingangsimpedanz R;>40 k...100 k
Genauigkeit < 0,2% bei lnax = +5 MA
3 |VREF AO | Referenzspannung 10V oder 5V Kurzschlussfest gegen AGND
4 |DGND poT | Bezugspotential fur Fir Steuer- und Meldesignale
alle digitalen Signale
Umschaltung zwischen | Extern = LOW, Ujoy <1V lSpar_wrj;Jr:T?ibbeerieécC =0..30V
5 |REMOTE DI [ manueller und externer | Manuell = HIGH, Uyig, >4 V Jax - -3V
. LOW nach HIGH typ. =
Steuerung Manuell, wenn Pin unbeschaltet Empf. Sender: Open collector gegen DGND
Quasi-Open-Collector mit Pull-up gegen Vcc @
g Bei 5V .am Pin flielen max. +1 mA
Ubertemperaturalarm / = .
6 |ALARMS 1| DO P Alarm = HIGH, Usgn >4V | =-10mA bei Uge= 0,3V
Power fail Kein Alarm = LOW, Uow <1V L“JAaX ~30V
Max
Kurzschlussfest gegen DGND
Sollwert Widerstand -
7 |RSEL Al 5 V\lller& Sl ekrs an gh;2 \Fg bsz.a 0..5Ventspre Genauigkeit 0-5 V Bereich: < 0,4% ©
zw. 0.5V entspre- ) :
8 |PSEL Al (Quelle & Senke) chen 0.100% von Pren, Eingangsimpedanz R;>40 k...100 k
: — — %6
9 | VMON A0 | Istwert Spannung O.H.TO \Y bZW;JO.HS V entspre Genauigkeit 0-5 V Bereich: < 0,4%
chen 0.100% von Unemn Genauigkeit 0-10 V Bereich: < 0,2% ©
10 | cMON A0 |istwert Strom 0.10V bzwAO“.S Ventspre- |, = +2 mA
chen 0..100% von Iyem Kurzschlussfest gegen AGND
11 | AGND po | Bezugspotential fur Fir xSEL, xMON, VREF
alle analogen Signale
: Spannungsbereich =0..30 V
: Ein = LOW, Uiow<1V o )
12 | R-ACTIVE DI Wlderstandsregelung Aus = HIGH, Urig >4 V Ivax = -1 MA be|_5 \Y
ein/aus Aus, wenn Pin unbeschaltet | Jowneehtioniyp = 3V
' Empf. Sender: Open collector gegen DGND
DC-Anschluss aus AuS = LOW, Uy <1V Spannungsbereich = 0..30 V
13 | REM-SB DI | (DC-Anschluss ein) Ein = HIGH, Uyigh >4 V Ivax = +1 MA bei 5V
it @ in, wenn Pin unbeschaltet mpf. Sender: Open-Collector gegen
(Alarm quittieren ©) Ei Pi beschal Empf. Sender: O Coll DGND
Uberspannung
14 |ALARMS 2| DO | Uberstrom ﬁ@"&fH“¥tgwqj4Z1v
Uberleistung en Alarm = " low Quasi-Open-Collector mit Pull-up gegen Vcc @
Bei 5V am Pin flielen max. +1 mA
Spannungsregelung CV=LOW, U, <1V =10 MAbei U =03V Uyoe=0..30V
15 | STATUS @ DO aktiv EC/CPSS\/ZUHIGH{ L\J/Hiqh>4 V| Kurzschlussfest geegen DGND
- us = ! Low<
DC-Anschluss Fin = HIGH, U, >4 V

1 Al = Analoger Eingang, AO = Analoger Ausgang, DI = Digitaler Eingang, DO = Digitaler Ausgang, POT = Potential

2 Interne Vec ca. 10V

4 Nur wahrend Fernsteuerung

(
(
(3 Nur eins von beiden Signalen maglich, siehe Abschnitt 2.3.7.7
(
(

5 Der Fehler eines Sollwerteinganges addiert sich zum allgemeinen Fehler des zugehdrigen Wertes am DC-Anschluss des Geréates

2.4.4.4

Auflésung

Intern wird die analoge Schnittstelle digital verarbeitet. Das bedingt eine bestimmte, maximal stellbare Auflosung. Diese ist
fur alle Sollwerte (VSEL usw.) und Istwerte (VMON/CMON) gleich und betragt 26214 fiir 0...100%, bei Verwendung des 10 V-
Bereiches. Bei gewahltem 5 V-Bereich halbiert sich die Auflosung. Durch Toleranzen am analogen Eingang kann sich die
resultierende Auflosung zusatzlich leicht verringern.
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2.4.4.5 Ubersicht Sub-D-Buchse

O

CMON —
STATUS —
ALARMS 2
REM-SB
PSEL—
R-ACTIVE |
AGND —
ALARMS 1—

@©

2.4.4.6  Prinzipschaltbilder der Pins

Ein digitaler Ausgang einer Schaltung oder AR

SPS konnte nicht ausreichend sein, wenn nicht
vom Typ ,open collector”.

Digitaler Eingang (DI) Analoger Eingang (Al)

Es ist ein moglichst niederohmiger Schalter veos Hochohmiger Eingang (Impedanz: >40 kQ)
zu verwenden (Relaiskontakt, Schalter, Schiitz einer OP-Schaltung.

0.4.), um das Signal sauber nach DGND zu

schalten.

Digitaler Ausgang (DO) Analoger Ausgang (AO)

+10V 12v

4K7

Zustand LOW und kann keine Lasten treiben, belle oben.
sondern nur schalten (schwache Stromsenke).

|| Ein Quasi-Open-Collector, weil mit hochohmi- V-2 Ausgang einer OP-Schaltung, nicht oder
""" \ gem Pullup-Widerstand. Ist im geschalteten @—() nur sefr gering belastbar. Siehe die Ta-

2.4.4.7  Anwendungsbeispiele

a) DC-Anschluss ein- oder ausschalten iiber Pin REM-SB
0 Ein digitaler Ausgang, z. B. von einer SPS, kann diesen Eingang unter Umstanden nicht

sauber ansteuern, da eventuell nicht niederohmig genug. Priifen Sie die Spezifikation der
steuernden Applikation. Siehe auch die Prinzipschaltbilder oben.

Pin REM-SB wird bei analoger Fernsteuerung zum Ein- und Ausschalten des DC-Anschlusses des Gerates
genutzt. Er funktioniert aber auch ohne aktivierte analoge Fernsteuerung. Dann kann er zum Einen das ma-
nuelle oder digital ferngesteuerte Einschalten des DC-Anschlusses blockieren und zum Anderen ein- oder
ausschalten, jedoch nicht ohne Weiteres. Siehe unten bei Fernsteuerung wurde nicht aktiviert.

Pin REM-SB kann nicht im Sinne eines Not-Aus’ verwendet werden, um im Gefahrenfall
A den DC-Anschluss sicher abzuschalten! Dafiir wére ein externes Not-Aus-System erfor-
derlich.

Es wird empfohlen, einen niederohmigen Kontakt wie einen Schalter, ein Relais oder Transistor zum Schalten
des Pins gegen Masse (DGND) zu benutzen.

Folgende Situationen kénnen auftreten:
*  Fernsteuerung wurde aktiviert

'_

@®

REM-SB

Nachdem die Fernsteuerung uber Pin REMOTE aktiviert wurde, gibt nur Pin REM-SB den Zustand des DC-Anschlusses des
Gerates gemal der Tabelle in Abschnitt 2.4.4.3 vor. Die logische Funktion des Eingangspegels kann durch eine Einstellung

im Setup-MenU des Gerat invertiert werden. Siehe Abschnitt 2.3.7.7.
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Wird der Pin nicht beschaltet bzw. der angeschlossene Kontakt ist offen, ist der Pin auf HIGH. Bei Ein-

0 stellung ,Analogschnittstelle” -> ,REM-SB Pegel” auf ,Normal” entspricht das der Vorgabe ,DC-Anschluss
einschalten”. Das heil8t, sobald mit Pin REMOTE auf Fernsteuerung umgeschaltet wird, schaltet auch der
DC-Anschluss ein!

*  Fernsteuerung wurde nicht aktiviert

In diesem Modus stellt Pin REM-SB eine Art Freigabe der Taste ,0n/Off” am Bedienfeld des Gerates bzw. des Befehls ,DC-
Anschluss ein/aus” (bei digitaler Fernsteuerung) dar. Daraus ergeben sich folgende mogliche Situationen:

DC- Pegel an Parameter
#= PinREM- <= ,REM-SB =>» Verhalten
Anschluss SB Pegel”
HIGH + Der DC-Anschluss ist nicht gesperrt. Er kann mit Taste On/Off oder
+ > |Befehl (dig. Fernsteuerung) eingeschaltet werden.
LOW +
Ist aus HIGH + Der DC-Anschluss ist gesperrt. Er kann nicht mit Taste On/Off oder
+ > Befehl (dig. Fernsteuerung) eingeschaltet werden. Bei Versuch wird das
LOW + Gerét nicht reagieren, jedoch eine Fehlermeldung (digitale Schnittstelle
oder Anzeige) ausgegeben.

Ist der DC-Anschluss bereits eingeschaltet, bewirkt der Pin dessen Abschaltung bzw. spater erneutes Einschalten, ahnlich
wie bei aktivierter Fernsteuerung:

DC- Pegel an Parameter
# PinREM- <= ,REM-SB =>» Verhalten
Anschluss SB Pegel”
HIGH + Der DC-Anschluss bleibt eingeschaltet. Er kann mit der Taste On/Off am
e . => | Bedienfeld oder per digitalem Befehl ein- oder ausgeschaltet werden
o LOW +
stein HIGH + Der DC-Anschluss wird ausgeschaltet und bleibt gesperrt, solange
4 => | der Pin den Zustand behalt. Erneutes Einschalten durch Wechsel des
LOW + Zustandes des Pins.
b) Fernsteuerung von Strom und Leistung (Quelle-Betrieb) @ @

Erfordert aktivierte Fernsteuerung (Pin REMOTE = LOW).

Uber je ein Potentiometer werden die Sollwerte PSEL und CSEL aus bei- o
spielsweise der Referenzspannung VREF erzeugt. Das Gerat kann somit ]8
wahlweise in Strombegrenzung oder Leistungsbegrenzung arbeiten.

VREF

GemaR der Vorgabe von max. 5 mA Belastung fiir den Ausgang VREF A2 AGHD
sollten hier Potentiometer von mindestens 10 kOhm benutzt werden. .
Der Spannungssollwert wird hier fest auf VREF (=100%) gelegt und @ @ &
beeinflusst somit Konstantstrom- oder Konstantleistungsbetrieb nicht.
Das bedeutet zudem, dass das Gerat nur als Quelle arbeiten kann. Bei o
Einspeisung der Steuerspannungen von einer externen Spannungs- CoEL [ = / 310k__.
quelle ware die Wahl des Eingangsspannungsbereiches flir Sollwerte V4
(0..5V oder 0..10 V) zu beachten. //\ PSEL p— o
</ o / >10K
0 Bei Benutzung des 0..5 V Bereiches fiir 0..100% Beispiel mit ext V4
Sollwert halbiert sich die effektive Auflosung. Spannungsquelle Beispiel mit Potis

CMON @

c) Istwerte erfassen

Uber die AS werden die Ausgangswerte von Strom und Spannung mittels 0...10 V oder 0...5

V abgebildet. Zur Erfassung dienen handelsibliche Multimeter o.4. VMON

AGND

© EA Elektro-Automatik 2025 / Irrtiimer und Anderungen vorbehalten Revision: 01 29



d) Umschaltung Quelle-Betrieb<->Senke-Betrieb

Auch bei Fernsteuerung Uber analoge Schnittstelle kann zwischen Quelle- und Senke-Betrieb umgeschaltet werden. Das
geschieht ber den Spannungssollwert (VSEL). Dieser darf dann, z. B. entgegen dem was in Beispiel b) gezeigt ist, nicht auf
ein festes Potential gelegt werden. Grundsatzlich gilt dann:

e ist der Sollwert VSEL geringer als die Spannung am DC-Anschluss, schaltet das Gerat auf Senke-Betrieb um, egal ob die
Spannung intern erzeugt wurde oder von extern eingespeist ist

e ist der Sollwert VSEL hoher als die Spannung DC-Anschluss, schaltet das Gerat auf Quelle-Betrieb um.

e) Erkennung von Quelle- oder Senke-Betrieb

Aufgrund der geringen Anzahl an Pins bietet die AS kein dediziertes Signal zur Anzeige der Betriebsart Quelle-/Senke. Eine
Erkennung bei Fernsteuerung tiber AS kann auf zwei Arten erfolgen:

e Man erfasst VMON, VSEL und CMON -> wenn VMON groRer als VSEL ist und CMON ist ungleich 0 V, dann ist das Gerat im
Senke-Betrieb und bei VMON gleich oder kleiner als VSEL ist es im Quelle-Betrieb

e Man konfiguriert die Pins 9 (VMON) und 10 (CMON), siehe auch Abschnitt 2.3.7, fir oder ; wenn ein DC-
Strom flieRt, egal in welche Richtung, zeigt einer der beiden Pins bei > 0 V die Betriebsart an

2.4.4.8 Vorrang der Analogschnittstelle

Eine neue, ab den Firmwares KE 3.10 und HMI 4.09 fir alle 10000er Serien mit Analogschnittstelle verfligbare Funktionalitat
kann wahlweise die Analogschnittstelle bei der Ubernahme der Fernsteuerung priorisieren. Bisher war und ist die Regel, dass
sich die analoge und die digitalen Schnittstellen nicht gegenseitig tberstimmen konnen, was die Fernsteuerung angeht. Das
heil3t, wenn man bisher ein Gerat per analoger Fernsteuerung steuern wollte, welches sich momentan in Fernsteuerung durch
eine der digitalen Schnittstellen befand, dass man die Fernsteuerung tiber einen Befehl, gesendet tiber die verwendete digitale
Schnittstelle, explizit verlassen musste.

Mit diesem auf Bedarf aktivierbaren Feature (siehe Abschnitt 2.3.7.7) kann die analoge Schnittstelle jederzeit die Fernsteuerung
ubernehmen, mit Ausnahme des Zustands Lokal. Im Moment des Umschaltens werden die an den Pins der Analogschnittstelle
vorgegebenen Sollwerte und der Zustand des DC-Anschlusses sofort wirksam. Das Deaktivieren der analogen Fernsteuerung
(Pin: REMOTE) wiirde aber das Gerét nicht in den vorherigen Zustand der digitalen Fernsteuerung zurlickversetzen bzw. vor-
mals gesetzte Sollwerte wiederherstellen. Diese Situation behalt immer den letzten Satz an Sollwerten bzw., in Bezug auf den
Zustand des DC-Anschlusses das, was mit dem Parameter Zustand nach Remote (siehe Abschnitt 2.3.7.7) definiert wurde.
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3. Weitere Anwendungen (2)

31 Parallelschaltung als Master-Slave (MS)

Mehrere Gerate gleicher Art konnen zu einer Parallelschaltung verbunden werden, um eine hohere Gesamtleistung zu erzielen.
Fur die Parallelschaltung werden Ublicherweise alle Einheiten an ihren DC-Anschlissen, dem Share-Bus und dem Master-
Slave-Bus verbunden. Der Gerateverbund kann dann wie ein System, wie ein grofleres Gerat mit mehr Leistung betrachtet
und behandelt werden.

Der Share-Bus wiederum dient zur dynamischen Ausregelung der Spannung am DC-Anschluss der Gerate, d. h. im CV-Betrieb,
besonders wenn am Mastergerat der Funktionsgenerator (falls dort vorhanden) genutzt werden soll. Es missen zumindest
die DC-Minus-Anschlisse aller Gber Share-Bus verschalteten Geréate verbunden sein, damit der Share-Bus sauber regeln kann.

Prinzipdarstellung ohne Last bzw. externe Quelle:

Share-Bus-Verbindung

Share BUS

Master-Slave-Bus o

3.1 Einschrankungen
Gegenuber dem Normalbetrieb eines Einzelgerates hat Master-Slave-Betrieb folgende Einschrankungen:

e Das MS-System reagiert auf Alarmsituationen zum Teil anders (siehe unten bei Abschnitt 3.7.8)

e Obwohl die Share-Bus-Verbindung dem System hilft, die Spannung aller beteiligter Gerate so schnell wie mdglich auszuregeln,
ist eine Parallelschaltung nicht so dynamisch wie ein Einzelgerat

e Verbindung zu identischen Modellen aus anderen Serien wird zwar unterstutzt, ist aber begrenzt auf PSBE 10000 Serien, deren
Modelle dann als Slave-Einheiten dienen konnen, sowie zu PSB 10000 Serien woflr ein PSBE als Slave-Einheit dienen kann

31.2 Verkabelung der DC-Anschliisse

Der DC-Anschluss jedes beteiligten Gerates wird mit dem des nachsten Gerates polrichtig verbunden usw. Dabei sind moglichst
kurze Kabel oder Kupferschienen mit ausreichendem Querschnitt (=niederinduktiv) zu benutzen. Der Querschnitt richtet sich
nach dem Gesamtstrom der Parallelschaltung.

© EA Elektro-Automatik 2025 / Irrtiimer und Anderungen vorbehalten Revision: 01 31



31.3 Verkabelung des Share-Bus’

Der Share-Bus wird tiber handelsiibliche BNC-Leitungen (koaxiales Kabel, Typ 50 Q) mit z. B. 0,5 m Lange von Gerat zu Gerat
verbunden. Die beiden Anschlisse sind durchverbunden und stellen keinen dedizierten Eingang und Ausgang dar. Die Be-
schriftung dient lediglich der Orientierung.

0 «  Es kénnen max. 64 Gerate (iber den Share-Bus verbunden werden.

Wird der Share-Bus zu einem anderen, eingeschalteten Gerat verbunden wahrend Master-Slave noch
nicht aktiviert wurde (Einstellung: Slave oder Master), tritt ein SF-Alarm auf

31.4 Verkabelung des Master-Slaves-Busses

Der Master-Slave-Bus ist fest im Gerat integriert und muss vor der Benutzung per Netzwerkkabel (>CAT3, Patchkabel) ver-
bunden und dann manuell oder per Fernsteuerung konfiguriert werden. Folgendes ist dabei gegeben:

e Maximal 64 Gerate kdnnen Uber den Bus zusammengeschaltet werden: 1 Master, bis zu 63 Slaves

e Nur Verbindung zu Geraten gleicher Art, also Netzgerat zu Netzgerat; unterschiedliche Leistungsklassen sind zulassig und
unterstitzt, z. B. ein 15 kW 3U mit einem 30 kW 4U um auf 45 kW zu kommen, setzt aber auf allen Geraten die Mindest-
firmwareversion KE/HMI 3.02 voraus

e Eine Verknlpfung von unterschiedlichen Serien innerhalb eines MS-Systems ist bedingt moglich. Es gilt:

e Es konnen Modelle der PSBE 10000 Serien als Slave in Verbindung mit Modellen der PSB 10000 Serien als Master
verwendet werden, umgekehrt nicht

e Gerdte an den Enden des Busses mussen terminiert werden (siehe unten)

& Der Master-Slave-Bus darf nicht Giber Crossover-Kabel verbunden werden!

Fur den spateren Betrieb des MS-Systems gilt dann:

e Am Master werden die Istwerte aller Gerate aufsummiert und angezeigt bzw. sind per Fernsteuerung auslesbar

¢ Die Einstellbereiche der Sollwerte, Einstellgrenzen (Limits), Schutzgrenzen (OVP usw.) werden beim Master an die Anzahl der
initialisierten Slaves angepasst. Wenn also z. B. fuinf Einheiten mit je 15 kW Leistung zu einem 75 kW-System zusammen-
geschaltet werden, kann am Master 0...75 kW als Leistungssollwert eingestellt werden (manuell oder bei Fernsteuerung)

e Die Slaves sind nicht bedienbar, solange wie vom Master gesteuert

e Slaves zeigen den Alarm ,MSS" in der Anzeige, solange sie noch nicht durch den Master initialisiert wurden. Derselbe Alarm
wird bei einem Verbindungsverlust zum Master ausgegeben

e Soll der Funktionsgenerator am Master, sofern dort vorhanden, verwendet werden, muss zusatzlich der Share-Bus verbun-
den werden

» So stellen Sie die Master-Slave-Verbindung her

1. Alle zu verbindenden Geréte ausschalten und mittels Netzwerkkabel (CAT3 oder besser, nicht im Lieferumfang des
Gerétes enthalten) untereinander verbinden. Dabei ist es egal, welcher der beiden Master-Slave-Busanschlisse (RJ45,
Rickseite) zum jeweils ndchsten Gerat verbunden wird.

2. Je nach gewiinschter Konfiguration nun auch die Gerdte DC-seitig verbinden. Die beiden
Gerate am Anfang und am Ende des Busses mussen immer terminiert werden, der Master
benotigt eine separate Einstellung, siehe die Tabelle unten.

Die Terminierung erfolgt mittels elektronischer Schalter, die im Einstellungsmenu des Gerates

in Gruppe Master-Slave zuganglich sind. Das kann als Teil der Konfiguration der einzelnen A
Gerate und Wahl von Master- oder Slave-Modus erfolgen, sollte aber vorher schon erledigt MS
TERM Bus

B

+

BIAS

werden, da beim Master durch Setzen des Modus' sofort eine Businitialisierung er-

folgt. In der Menlgruppe Master-Slave konnen die beiden BIAS-Widerstédnde (siehe die Grafik
rechts) und der Abschlusswiderstand je Gerét separat geschaltet werden.
BIAS

Ubersichtsmatrix, was bei welchem Gerat am Bus zu setzen ware:

|_/

Position des Gerates Terminierungseinstellung(en)
Master (am Ende des Buses) BIAS + TERM

Master (mittig im Bus) BIAS

Slave (am Ende des Buses) TERM

Slave (mittig im Bus) -
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315 Gemischte Systeme

Unter gemischten Systemen wird hier folgendes verstanden:

e Unterschiedliche Leistungsklassen, wie z. B. 5 kW, 15 kW und 30 kW in einem Verbund (erfordert mind. Firmware KE 3.02)
e Unterschiedliche Serien wie, hier konkret, PSBE 10000 mit PSB 10000 im Verbund (erfordert mind. Firmware KE 3.02)

Die Kombinationen beider Mischsysteme ist zulassig und unterstitzt. Die Verwendung eines ,PSBE" als Slave fir ein ,PSB"-
Master war friiher nicht moglich, weil ein PSBE keinen Widerstandsmodus hatte, ein PSB schon. Heutzutage wird das umgangen,
indem ein PSBE nun auch den Widerstandsmodus nutzen kann. Andersherum kann ein PSBE nicht Master eines PSB sein.
Empfehlung: wenn man Gerate mit unterschiedlicher Ausstattung im Master-Slave-Verbund nutzen mochte, macht es Sinn,
immer eins mit der hochstens Ausstattung als Master zu verwenden.

Bei der Kombination unterschiedlicher Leistungsklassen ist noch zu beachten dass, je nach dem welches Geréat der Master
ist, die sich ergebende Gesamtleistung, wie am Master nach der Initialisierung des Busses angezeigt, geringer als erwartet
sein kann. In so einem Fall gilt, dass moglichst immer eins von den Geraten mit der hochsten Nennleistung als Master defi-
niert werden sollte.

Beispiel: ein 3 kW-Modell als Master eines 15 kW-Modells ergibt bei Firmware KE 3.02 nur 15.75 kW Systemleistung. Wechselt
man auf das 15 kW als Master ergeben sich 18 kW Gesamtleistung.

3.1.6 Konfiguration des Master-Slave-Betriebs

Nun muss das Master-Slave-System noch auf jedem Gerat flr Master bzw. Slave konfiguriert werden. Als Reihenfolge emp-
fiehlt es sich, zuerst alle Slave-Gerate zu konfigurieren und dann das Master-Gerat.

» Schritt 1: So konfigurieren Sie die Slave-Gerate

1. Beiausgeschaltetem DC-Anschluss tippen Sie in der Hauptanzeige auf %38 und wischen dann in der Gruppenauswahl
links hoch bis Gruppe Master-Slave erscheint. Antippen. Einstell.
2. Durch Tippen auf die Einstellung Modus rechts erscheint eine Auswahl. Durch Wahl von , sofern nicht bereits

gesetzt, aktivieren Sie den Master-Slave-Modus und legen gleichzeitig das Gerat als Slave-Gerat fest. Zusatzlich kann
hier noch die Terminierung erfolgen, sofern fir das gerade konfigurierte Gerat notig.

3. Verlassen Sie das Einstellmendi.

Das Slave-Gerat ist hiermit fertig konfiguriert. Fur jedes weitere Slave-Gerat genauso wiederholen.

» Schritt 2: So konfigurieren Sie das Master-Gerat

2%

1. Bei ausgeschaltetem DC-Anschluss tippen Sie in der Hauptanzeige auf &2 und rollen dann in der Auswahl links

runter bis zu Master-Slave. Einstell

2. Durch Tippen auf die Einstellung Modus rechts erscheint eine Auswahl. Durch Wahl von , sofern nicht bereits
gesetzt, aktivieren Sie den Master-Slave-Modus und legen gleichzeitig das Gerat als Master-Gerat fest und aktiviert die
Terminierung durch die BIAS-Widerstande, wie flr den Master erforderlich.

» Schritt 3: Master initialisieren

Durch den Wechsel auf Modus wird sofort eine Initialisierung des MS-Systems gestartet und das Ergebnis im selben
Fenster angezeigt. Sollte die Initialisierung nicht erfolgreich sein, was sich an der Anzahl der Slaves bzw. an der Gesamtleis-
tung erkennen lasst, kann man die Initialisierung hier auch wiederholen:

o L Betatigung von wiederholt die Initialisierung,
Initialization state Initialisiert falls nicht alle Slaves erkannt wurden, das System umkonfiguriert
ST BT R 1 wurde, wenn z. B. ein Verdrahtungsfehler am digitalen MS-Bus vorliegt
Systemspannung 80.00V oder noch nicht alle Slave-Geréte als konfiguriert wurden. Das
Systemstrom 2000.0A Fenster listet auf, wieviele Slaves gefunden wurden, sowie die sich
Systemleistung 60.00kW aus dem Verbund ergebende Gesam’;leistung, Gegamtstrom und Ge-
Systemwiderstand 500000 samtwiderstand. Im Fall, dass gar kein Slave-Gerat gefunden wurde,

wird das MS-System mit nur dem Master verwendet.
System Initialisieren

Die Initialisierung des Masters und des Master-Slave-Systems wird, solange der Master-Slave-Modus

0 aktiviert ist, nach dem Netzeinschalten des Mastergerétes jedesmal automatisch ausgefiihrt. Die Initia-
lisierung kann tiber das Menli ,Einstellungen” des Mastergerétes, in Gruppe ,Master-Slave” jederzeit wie-
derholt werden.
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3.1.7 Bedienung des Master-Slave-Systems

Nach erfolgreicher Initialisierung des Masters und aller Slaves zeigen diese ihren Status in der Anzeige an. Der Master zeigt
MS-Modus: Master (n Sl) im Statusfeld, die Slaves entsprechend MS-Modus: Slave, sowie Fern: Slave n, so lange wie sie
vom Master ferngesteuert werden.

Die Slaves sind dann nicht manuell bedienbar und auch nicht per analoger oder digitaler Schnittstelle fernsteuerbar. Sie konn-
ten jedoch, falls notig, Gber diese Schnittstellen Gberwacht werden (Monitoring), durch Auslesen der Istwerte und des Status'.
Nach der Initialisierung und Rickkehr aus dem Menu zeigt der Master nun die Ist- und Sollwerte des Gesamtsystems an. Je
nach Anzahl der Gerate vervielfacht sich der Einstellbereich flir Strom und Leistung, wogegen sich der Widerstandsbereich
verkleinert. Es gilt dann:

e Der Master ist bedienbar wie ein Einzelgerat

e Der Master gibt die eingestellten Sollwerte usw. an die Slaves weiter und steuert diese

e Der Master ist liber seine analoge oder eine seiner digitalen Schnittstellen fernsteuerbar

o Samtliche Einstellungen zu den Sollwerten U, |, P und R, sowie alle darauf bezogenen Werte wie Uberwachung, Einstellgren-
zen usw. werden am Master an die neuen Gesamtwerte angepasst

e Bei allen initialisierten Slaves werden Einstellgrenzen (U, lu. €tc.), Uberwachungsgrenzen (OVP, OPP ect.) und Event-
Einstellungen (UCD, OVD) auf Standardwerte zuriickgesetzt, damit diese nicht die Steuerung durch den Master storen.
Werden diese Grenzen spater am Master angepasst, werden sie 1:1 an die Slaves Ubertragen.

e Beim spateren Master-Slave-Betrieb konnen Slaves durch ungleichmaRige Lastverteilung und unterschiedlich schnelle
Reaktion der Gerate anstelle des Masters unerwartete Alarme wie OCP, OVP oder Events usw. ausldsen

0 Um alle diese Werte nach dem Verlassen des MS-Betriebs schnell wieder herstellen zu kbnnen, wird die
Verwendung von Nutzerprofilen empfohlen (siehe «2.3.6 Nutzerprofile laden und speichern»)

e Wenn ein oder mehrere Slaves einen Geratealarm melden, so wird dies am Master angezeigt und muss auch dort bestatigt
werden, damit das System weiterarbeiten kann. Da ein Alarm immer alle DC-Anschlisse des Systems abschaltet und der
Master diese nur nach einem Alarm PF oder OT automatisch wieder einschalten kann, was zudem abhéangig von Einstell-
parametern ist, kann unter Umstanden der Eingriff des Bedieners oder einer Fernsteuerungssoftware erforderlich werden.

o Verbindungsabbruch zu einem oder mehreren Slaves flihrt aus Sicherheitsgriinden auch zur Abschaltung aller DC-Anschliisse
und der Master meldet diesen Zustand als ,Master-Slave-Sicherheitsmodus”. Dann muss das MS-System durch Betatigung
des Bedienfeldes Initialisieren neu initialisiert werden, mit oder ohne den/die Slaves, die den Verbindungsabbruch verur-
sachten. Das gilt ebenso fiir Fernsteuerung.

o Alle Gerate, auch die Slaves, konnen uber den Pin REM-SB der analogen Schnittstelle DC-seitig ausgeschaltet werden. Das
kann als eine Art Notfallabschaltung (kein Not-Aus!) dienen, die Ublicherweise, Giber einen Kontakt gesteuert, zu allen betei-
ligten Geraten parallel verdrahtet wird.

3.1.8 Alarm- und andere Problemsituationen

Beim Master-Slave-Betrieb konnen, durch die Verbindung mehrerer Gerate und deren Zusammenarbeit, zusatzliche Prob-
lemsituationen entstehen, die beim Betrieb einzelner Gerate nicht auftreten wirden. Es wurden fir solche Falle folgende
Festlegungen getroffen:

e Wenn der Master die Verbindung zu irgendeinem der Slaves verliert, wird immer ein MSS-Alarm (Master-Slave Sicherheits-
modus) ausgeldst, der zur Abschaltung des DC-Anschlusses des Masters und einem Pop-up in der Anzeige fuhrt. Alle Slaves
fallen zurlick in den Einzelbetrieb und schalten auch ihren DC-Anschluss aus. Der MSS-Alarm kann geloscht werden, indem
der Master-Slave-Betrieb erneut initialisiert wird. Das kann direkt im Pop-up-Fenster des MSS-Alarms oder im MenU des Mas-
ters oder per Fernsteuerung geschehen. Alternativ kann zum Loschen des Alarms auch der MS-Modus deaktiviert werden.

e Falls ein oder mehrere Slave-Gerate AC-seitig ausfallen (ausgeschaltet am Netzschalter, Stromausfall, auch bei Netzun-
terspannung) werden sie nach der Wiederkehr nicht automatisch wieder als Slaves eingebunden. Die Initialisierung des
MS-System muss dann vom Anwender explizit wiederholt werden.

o Falls das Master-Gerat AC-seitig ausfallt (ausgeschaltet am Netzschalter, Stromausfall) und spater wiederkommt, initialisiert
es automatisch das MS-System neu und bindet alle erkannten Slaves ein. In diesem Fall kann der MS-Betrieb automatisch
fortgeflhrt werden, wenn z. B. eine Software das Master-Gerat Giberwacht und steuert.

e Falls mehrere Master-Gerate oder gar keines definiert wurde, kann das Master-Slave-System nicht initialisiert werden.

In Situationen, wo ein oder mehrere Gerate einen Geratealarm wie OVP o. a. erzeugen, gilt Folgendes:
e Jeder Geratealarm eines Slaves wird auf dem Display des Slaves und auf dem des Masters angezeigt.
e Beigleichzeitig auftretenden Alarmen mehrerer Slaves zeigt der Master nur den zuletzt aufgetretenen Alarm an. Hier konnten

die konkret anliegenden Alarme dann nur bei den Slaves selbst erfasst werden, z. B. durch das Auslesen der Alarmhistorie
Uber eine Software.

e Alle Gerate im MS-System tiberwachen ihre eigenen Werte hinsichtlich Uberstrom (OCP) und anderer Schwellen und melden
Alarme an den Master. Es kann daher auch vorkommen, hauptsachlich wenn durch irgendeinen Grund der Strom zwischen
den Geraten nicht gleichmaRig aufgeteilt ist, dass ein Gerat bereits OCP meldet, auch wenn die globale OCP-Schwelle des
MS-Systems noch gar nicht erreicht wurde. Das Gleiche gilt flir OPP.
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3.2 SEMI F47

SEMI F47, wobei das SEMI von semiconductor, dem englischen Wort fiir Halbleiter kommmt, ist eine Spezifikation die es er-
fordert, dass das Gerat bei einer bestimmten Netzspannungsschwankung von max. 1,7 s Dauer und einer Unterspannung
von max. -50% Nenn-AC-Spannung ohne Unterbrechung weiterarbeiten kann. Ab Firmware KE 3.02 und HMI 3.02 ist diese
Funktionalitat in allen 70000er Netzgerateserien implementiert, kann jedoch nicht durch ein Update installiert werden. Der
nach SEMI F47 definierte Spannungseinbruch erfolgt in ansteigenden Stufen:

Stufe Dauer bei 50 Hz Dauer bei 60 Hz Dauer
50% 10 Perioden 12 Perioden 02s
70% 25 Perioden 30 Perioden 05s
80% 50 Perioden 60 Perioden 1s
3.241 Einschrankungen

e Die Funktionalitat wird automatisch deaktiviert und gleichzeitig gesperrt, sollte das Gerat bei ohnehin niedriger Netzspannung
starten, z. B. 208 V statt 400 V (L-L), wodurch es die geforderten 1,7 s nicht mehr Gberbriicken kénnte. SEMI F47 funktioniert
daher nicht im sog. Derating-Betrieb.

e Die Funktionalitat bedingt zwecks Aufrechterhaltung der eingestellten Werte eine gewisse Maximalleistung, die geringer als
die Nennleistung des Gerates ist; es ist somit auch eine Art von Leistungsreduktion, die aber durch Ein-/Ausschalten von
SEMI F47 mit aktiviert bzw. deaktiviert wird und nicht netzspannungsabhangig ist

3.2.2 Einstellméglichkeiten

SEMI F47 kann manuell am HMI (siehe Abschnitt 2.3.7.7) oder per Fernsteuerung tber digitale Schnittstelle ein- oder ausge-
schaltet werden, sofern nicht durch einen bestimmten Umstand blockiert

3.2.3 Anwendung

SEMIF47 kann jederzeit aktiviert werden, sofern nicht durch die netzspannungsbedingte Leistungsreduzierung (siehe Abschnitt
2.2.3.7) blockiert. Ab den Firmwareversionen KE 3.10 und HMI 4.09 ist die Aktivierung um den Modus Dynamisch erweitert
worden. Wird SEMI F47 nur aktiviert, wie vorher auch, erscheint nach dem Verlassen des Ments auf der Anzeige eine Meldung
und die flr SEMI F47 definierte Maximalleistung wird sofort ibernommen, sowie der aktuell gesetzte Leistungssollwert, sollte
er hoher sein als die neue Maximalleistung, entsprechend heruntergesetzt. Umgekehrt erfolgt die Anpassung der maximal
einstellbaren Leistung ebenso, nur der Sollwert bleibt in dieser Situation unverandert. Da die Aktivierung von SEMI F47 Uber
das Ausschalten des Gerates hinaus gespeichert wird, kann das Gerat direkt im Modus SEMI F47 hochfahren und wiirde
dann die 0. g. Meldung einmal nach jedem Hochfahren anzeigen, was deaktiviert werden kann. Bei Wahl des neuen Modus'
Dynamisch wird die Nennleistung des Gerates nicht dauerhaft reduziert, im Gegensatz zum Modus Aktiviert, sondern nur
temporar, fur die Dauer des Spannungseinbruchs.

Tritt spater Netzunterspannung auf, entscheidet deren Dauer oder momentaner AC-Spannungswert darlber, ob das Gerat
ohne Ausschalten des DC-Anschlusses weiterarbeitet oder ob es den DC-Anschluss abschaltet und Alarm PF meldet. Ohne
aktiviertes SEMI F47 kommmt der PF-Alarm sofort, mit aktiviertem SEMI F47 frihestens nach 2 Sekunden. Ist die Netzunter-
spannung von einer geringeren Dauer und ausreichender Spannungshohe erfolgt keine Reaktion des Gerates. Das Auftreten
wird dann auch nicht anderweitig registriert.
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4. Instandhaltung und Wartung (2)
4.1 Firmware-Aktualisierungen

2 Firmware-Updates sollten nur dann durchgefiihrt werden, wenn damit Fehler in der bisherigen Firmwa-
re des Gerates behoben werden kdnnen!

Die Firmwares der Bedieneinheit HMI, der Kommunikationseinheit KE und des digitalen Reglers DR konnen (ber die riickseitige
USB-Schnittstelle aktualisiert werden. Dazu wird die Software EA Power Control benétigt, die mit dem Gerat mitgeliefert wird,
welche aber auch als Download von der Herstellerwebseite erhaltlich ist, zusammen mit einer Firmware-Datei.

Es wird jedoch davor gewarnt, Updates bedenkenlos zu installieren. Jedes Update birgt das Risiko, das Gerat oder ganze
Prifsysteme vorerst unbenutzbar zu machen. Daher wird empfohlen, nur dann Updates zu installieren, wenn...

e damit ein am Gerat bestehendes Problem direkt behoben werden kann, insbesondere wenn das von uns im Rahmen der
Unterstitzung zur Problembehebung vorgeschlagen wurde.

e neue Funktionen in der Firmware-Historie aufgelistet sind, die genutzt werden mochten. In diesem Fall geschieht die Aktu-
alisierung des Gerates auf eigene Gefahr!

Aullerdem gilt im Zusammenhang mit Firmware-Aktualisierung folgendes zu beachten:

e Simple Anderungen in Firmwares konnen fir den Endanwender zeitaufwendige Anderungen von Steuerungs-Applikationen
mit sich bringen. Es wird empfohlen, die Firmware-Historie in Hinsicht auf Anderungen genauestens durchzulesen

e Beineuen Funktionen ist eine aktualisierte Dokumentation (Handbuch und/oder Programmieranleitung, sowie LabView VIs)
teils erst viel spater verfiighar
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