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Handbuch ibaPDA mit ABB Antrieben ACS880 oder DCS880

1 Zu diesem Handbuch
Dieses Handbuch beschreibt die Anwendung der Software ibaPDA mit ABB Antrieben
ACS880 oder DCS880.
1.1 Zielgruppe
Im Besonderen wendet sich dieses Handbuch an ausgebildete Fachkréfte, die mit dem
Umgang mit elektrischen und elektronischen Baugruppen sowie der Kommunikations-
und Messtechnik vertraut sind. Als Fachkraft gilt, wer auf Grund seiner fachlichen
Ausbildung, Kenntnisse und Erfahrungen sowie Kenntnis der einschlagigen
Bestimmungen die ihm Ubertragenen Arbeiten beurteilen und mogliche Gefahren
erkennen kann.
1.2 Schreibweisen
In diesem Handbuch werden folgende Schreibweisen verwendet:
Aktion Schreibweise
Menubefehle Meni Funktionsplan
Aufruf von Menibefehlen Schritt 1 — Schritt 2 — Schritt 3 — Schritt x
Beispiel:
Wahlen Sie Meni Funktionsplan — Hinzufligen
— Neuer Funktionsblock
Tastaturtasten <Tastenname>
Beispiel: <Alt>; <F1>
Tastaturtasten gleichzeitig dricken | <Tastenname> + <Tastenname>
Beispiel: <Alt> + <Strg>
Grafische Tasten (Buttons) <Tastenname>
Beispiel: <OK>; <Abbrechen>
Dateinamen, Pfade ,Dateiname*, ,Pfad"
Beispiel: , Test.doc”
2
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1.3

> B B P

Verwendete Symbole

Wenn in dieser Dokumentation Sicherheitshinweise oder andere Hinweise verwendet
werden, dann bedeuten diese:

Gefahr! Stromschlag!

Wenn Sie diesen Sicherheitshinweis nicht beachten, dann droht die unmittelbare
Gefahr des Todes oder schwerer Kérperverletzung durch einen Stromschlag!

Gefahr!

Wenn Sie diesen Sicherheitshinweis nicht beachten, dann droht die unmittelbare
Gefahr des Todes oder der schweren Koérperverletzung!

Warnung!

Wenn Sie diesen Sicherheitshinweis nicht beachten, dann droht die mdgliche Gefahr
des Todes oder schwerer Korperverletzung!

Vorsicht!

Wenn Sie diesen Sicherheitshinweis nicht beachten, dann droht die mdgliche Gefahr
der Korperverletzung oder des Sachschadens!

Hinweis

Hinweis, wenn es etwas Besonderes zu beachten gibt, wie z. B. Ausnahmen von der
Regel usw.

Wichtiger Hinweis

Hinweis, wenn etwas Besonderes zu beachten ist, z. B. Ausnahmen von der Regel.

Tipp
Tipp oder Beispiel als hilfreicher Hinweis oder Griff in die Trickkiste, um sich die Arbeit
ein wenig zu erleichtern.

Andere Dokumentation

Verweis auf ergdnzende Dokumentation oder weiterfihrende Literatur.

Beispiel

Konfigurations- und Anwendungsbeispiele zum besseren Verstandnis

Ausgabe 1.2 3
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Systemvoraussetzungen

Folgende Voraussetzungen sind erforderlich:

ibaPDA:

U ibaPDA ab Version 6.33.1

U Basis-Lizenz fur ibaPDA

O Lizenz fur ibaPDA-Interface-Modbus-TCP-Client (31.001022)
U Netzwerkanschluss 10/100 Mbit

ABB:

U ACS880 oder DCS880 Antrieb

0 Kommunikationsinterface FENA-11 oder FENA-21
O Drive Composer ab Version V1.8

Sonstige Voraussetzungen an die eingesetzte PC-Hardware und die unterstitzten
Betriebssysteme entnehmen Sie der ibaPDA-Dokumentation.

Hinweis

Es wird empfohlen die TCP/IP- bzw. UDP-Kommunikation auf einem separaten
Netzwerksegment durchzuflihren, um eine gegenseitige Beeinflussung durch sonstige
Netzwerkkomponenten auszuschlieRen.

Hinweis

Bei dem Betrieb auf einer virtuellen Maschine ist zu beachten, dass fir jede virtuelle
Maschine ein Dongle mit einer gultigen Lizenz auf dem Host gesteckt sein muss. Die
verwendeten USB-Ports sind den jeweiligen virtuellen Maschinen explizit zuzuweisen.

Ausgabe 1.2 @
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3

3.1

Konfiguration

Hinweis

Alle Angaben, die in den folgenden Kapiteln fir Antrieb ACS880 gemacht werden,
gelten auch fur Antrieb DCS880.

Allgemeines
Es gibt zwei Methoden, um die Daten des Antriebs zu lesen:

Q

Direkter Zugriff auf die Parameter tGber die Modbus-Registernummern.
Modbus-Register in ibaPDA:

100 x Par.Gruppe + Par.Nummer (16-Bit-Register) bzw.

20000 + 200 x Par.Gruppe + 2 x Par.Nummer (32-Bit-Register).

Damit kann auf die meisten Antriebsparameter zugegriffen werden. Nicht mdglich
ist ein Zugriff auf Parameter mit Nummern grofer 99.

Lesen der Daten von den ,Drive Profile Registers®.
Der Bereich kleiner Modbus-Registernummer 100 wird verwendet, um Signale
gemal den ,ABB Drive Profiles® zu lesen.

Bei ,ABB Drive Profile - Enhanced" oder ,ABB Drive Profile Transparent 16-bit"
kénnen mit Modbus-Register 51-65 die DATA IN Register gelesen bzw. mit Modbus-
Register 1-15 die DATA OUT Register beschrieben werden.

Belegung der Register 1-15 (DATA OUT, Parametergruppe 53 bzw. 56)

Register Adresse | Register Daten (16-bit)
00001 ABB Drives Profile Control
00002 ABB Drives Profile Reference 1
00003 ABB Drives Profile Reference 2
00004 DATAOUT 1
00005 DATA OUT 2
00006 DATA OUT 3
00007 DATA OUT 4
00008 DATA OUT 5
00009 DATA OUT 6
00010 DATA OUT 7
00011 DATA OUT 8
00012 DATAOUT 9
00013 DATA OUT 10
00014 DATA OUT 11
00015 DATA OUT 12
@ Ausgabe 1.2 5
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Belegung der Register 51-65 (DATA IN, Parametergruppe 52 bzw. 55):

Register Adresse | Register Daten (16-bit)
00051 ABB Drives Profile Status
00052 ABB Drives Profile Actual 1
00053 ABB Drives Profile Actual 2
00054 DATAIN 1

00055 DATA IN 2

00056 DATAIN 3

00057 DATA IN 4

00058 DATAIN 5

00059 DATA IN 6

00060 DATAIN 7

00061 DATAIN 8

00062 DATAIN 9

00063 DATAIN 10

00064 DATAIN 11

00065 DATAIN 12

Damit kénnen pro Antrieb nur max. 15 Signale gelesen werden, jedoch mit dem Vorteil
einer sehr schnellen Zugriffszeit (< 3 ms).

Die DATA IN und DATA OUT miuissen zuvor mittels Drive Composer mit einem
Antriebsparameter belegt werden.

Andere Dokumentation

Weitere Informationen finden Sie im ,FENA-11/-21 User’s Manual“ im Kapitel
»,Modbus-TCP-Communication profiles*.
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3.2 Geréatekonfiguration

3.21 Antrieb

Zum Testen der Zugriffe wurde ein ACS880-Demokoffer mit Ethernet-Adaptermodule
FENA-21 auf Slot 1 verwendet:

Systeminfo ACS820 {0H 1} _
Antriebsname: [EYSCEEN) 15.08.2017 13:45:22 14.002017 13:34:18

Products .
Antriebstyp: ACS830 |nig SRIC IS
Antriebsmodell: Not selected -
Seriennummer: DCP Version: 00411
Firmware Version: AINFT v2.21 Sicherung/Wiederher. Version: 0.1.0.0
Beschreibung: Ladepaket: AINLT w221
Antriebsname: ACS220 Anwendungsaerate ID: 0x1612 0010
MRP Kode: Anwendungserate-\ersion: 34310
S Schnittstellen Version: 3.0.01
Application _ Anwendungsystem Library Name
Anwendungsname Application System library version: 1.9.0.8
Anwendungsversion 1.0.285.2585
Anwendungs id G67.26.98 4F
Int Anwendungsname
Int Anwendungsversion
Int Anwendungs id
Option modules
Embedded ethernet

3.2.2 Software
ABB Drive Composer pro v1.8.0.9

ibaPDA v6.35.0

3.2.3 Netzwerkeinstellungen

Hinweis

Wir verwenden hier die Parametersatze fiir FBA B (54 f.), da das FENA-Modul bei
unserem Test in Slot B steckt.

Einstellung im ACS880/DCS880 mit Drive Composer:
Q IP-Adresse des ACS880: 192.168.50.53

Q Protokoll/Profil: "Modbus TCP ABB Classic" bzw. "Modbus TCP ABB Enhanced"
oder ,Modbus TCP ABB Transparent 16-bit".

= Parametersatz 50 "Fieldbus adapter (FBA)"

26 FBA A comm supervision f._. Ob00D0 | NoUnit Ob000D Ob1111... ObO000
3 FBA B enable Option slot 1 NoUnit Disable
32 FBA B comm loss func Mo action Molnit Mo action

@ Ausgabe 1.2 7
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» Parametersatz 54 "FBA B settings"

|v 54. FBA B settings

1 FBAEB type Ethernet Molnit Mone
2 Protocol/Profile MBITCP ABB C NoUnit MBITCP ABEB C
3 Commrate Auto MoUnit Auto
4 IP configuration Static IP Nolnit Static IP
5 IP address 1 192 Molnit 0 285 0
& IP address 2 168 Nolinit 1] 255 0
7 IP address 3 50 MoUnit 0 285 0
= IP address £ 53 Nolnit 1] 255 0
9 Subnet CIDR 24 MoUnit i} 32 0
18 FBAB Par12 0 NoUnit 0 65535 0
19 T16 scale 99 NoUnit 0 65535 0
20 Timeout time 20 NoUnit 0 65535 0
21 Timeout mode Control RW NoUnit None
22 Word order HiLe MoUnit LoHi
23 Address mode IMode 0 NoUnit Made 0
24 FEAB Par24 128 MoUnit 0 65535 0

3.24 Netzwerkkonfiguration

ACS880 and DCS880 drives

with FENA ethernet modules
iba PDA

v . |

Switch

’
i

srnael

daisy chaining
through FENA-21

... more nodes

8 Ausgabe 1.2 @
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3.3 ibaPDA-Konfiguration

«7 . Andere Dokumentation

% / In diesem Dokument werden nur die spezifischen Einstellungen zum Anschluss des
' ACS880 beschrieben. Weitere Angaben finden Sie im Handbuch "ibaPDA-Interface-
Modbus-TCP-Client".

Wichtiger Hinweis

Beachten Sie die Einstellungen der TCP/IP-Protokollvariante, siehe Anhang.

Starten Sie den I/O-Manager und prifen Sie, ob die Lizenz fur ,Modbus TCP Client*
vorhanden ist und die Datenschnittstelle ,Modbus TCP Client“ in der Schnittstellen-
Baumstruktur sichtbar ist.

s ~
iba I/O-Manager — Llﬂli—hl
1 5 55 [ #) » - | Hardware | Gruppen Technostring  Ausginge
Fo) - Allg
=B baFOB-4ioD L !
: ) 4% Einstellungen| % Interrupt Infa | & Timing Karten Schnittstellen | %5 \Watchdog
Allgemeine Einstellungen
. icken, um Modul snaufigen Intamrupt-Quelle: [ibaFOBio-D, bus 4, st 7 - Intemupt-Zahler 19853386
M_D‘jhus TCP Client Erfassungszeitbasis 1000 | ms [] Efassung statten. wenn Server startet, nach |0 2 s
* Klicken, um Modul anzufigen
[] Treibemeustart einmalig beim Starten der Messung erzwingen [] Meustart wegen nicht behebbarem Fehler
* Kiicken, um Maodul anzufiigen ... i
+.H8 Nicht abgebildet Lizenz-info
Lizenz-Dptionen
Lizenz-Nr. :
Kunde:
.
Nutzungsdauer. [ Interface Modbus TCP Client (64)
Dongle HW ID B
Daten-Aufzeichnungen: s -~ -
Timeout fir alle unterstitzten TCP und UDP Protokolle
Verbindung nach 10 |+| Sekunden chne Alkdivitst trennen
[] Signalwerte auf null setzen, wenn Verbindung ausfalt

@ Ausgabe 1.2
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3.3.1 Parametrieren
U Fagen Sie ein Modul "Modbus Client" an die Schnittstelle "Modbus TCP Client" an.
[ iba IfO-Manager
- il
aeE ﬁ o 2 (& - mardware|Gruppen Technostring Ausginge | -3 [
=4 Algemein '
ibaFOB-ia-D A”gemem
B
B E:i? # Einstelllmgenlg Irlterruptlnfol o Timingl Karten]ﬂ? Schnittstellen ?ST v
‘B Lk 2 Allgemeine Einstellungen
B Link 3 -
i Kicken, um Modul anzufiigen ... ﬁ Medul hinzufiigen | S |
E2-H¢ Madbus TCP Client
] Name :  Modbus-Clisnt
£ Vituel
i Kicken, um Modul anzufiigen ... Modul Typ :
B Nicht abgebildet '
B Modbus-Cliert
[ ok | [ Abbrechen
L o <
O Wabhlen Sie die Lasche "Allgemein” und stellen Sie folgende Parameter ein:
ACS880 Parameter
| %€ Aligemein " Analog | [ Digital | ¢ Disgnese |
4 Grundeinstellungen
Modultyp Maodbus-Client
Werriegelt Falze
Aktiviert True
MName ACS58380 Parameter
Modul Mr.
Zeitbasis 10 m=
Mame zls Prafix verwender Falze
4 Erweitert
Anslogsignale swappen | Abhangig von Datentyp
4 Modbus
|P-Adrezze 192.168.50.53
Portnummer b2
Protolkoll Modbus TCP
Typ Analog Halteregister
Typ Digital Halteregister
Adressen beginnen bei 1| True
Telegramme parzllel verse True
Maximale Licks zwischen 1
Maximale Licke zwischen | &4
Aktualisierungszeit 10 ms
Modul Strukdur
Anzahl Analogsignale 32
Anzahl Digitalsignale 32
» Standardparameter: Weitere Angaben zu Standardparametern finden Sie in
den Handbuchern ,ibaPDA" und ,Modbus TCP*.
10 Ausgabe 1.2 @
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Handbuch

Spezifische Einstellungen

Alle fettgedruckten Parameter weichen von den Standardeinstellungen ab.

3.3.2

Name, Module Nr.
Zeitbasis:

Analogsignale swappen:

IP-Adresse:

Typ Analog:
Typ Digital:

Adressen beginnen bei 1:

Telegramme parallel
versenden:

Maximale Licke
zwischen Registern:

Anzahl Analogsignale:

Anzahl Digitalsignale:

Sie kdnnen die Standardeinstellungen tbernehmen
oder lhren Anforderungen entsprechend andern.

Abhangig vom Datentyp
Ergibt zusammen mit dem ACS880 Parameter 54.22
(Word Order) "HiLo" die richtige Bytereihenfolge.

IP-Adresse des ACS880
Entspricht der Einstellung in ACS880 Parameter 54.04 ff.

Halteregister
Halteregister

True
(Die Nummerierung der Register beginnt mit 1.)

False

Stellen Sie hier die Lange der Analog-Tabelle ein
(Standard ist 32)

Stellen Sie hier die Lange der Digital-Tabelle ein
(Standard ist 32)

Parametrieren weiterer Verbindungen

Fur Verbindungen zu weiteren Antrieben fligen Sie zusatzliche Modbus-Client-Module
an die Schnittstelle an.

Q Vergeben Sie einen neuen Modulnamen.

Q Die Modulnummer wird automatisch hochgezabhilt.

0 Geben Sie die IP-Adresse des Antriebs ein.

Sie koénnen mit einer
Verbindungen herstellen. Fir mehr Verbindungen miissen Sie weitere Lizenzen (max. 4)
dazukaufen.

ibaPDA-Interface-Modbus-TCP-Client-Lizenz maximal

64

Tipp

Wenn Sie von jedem Antrieb die gleichen Parameter lesen wollen, kénnen Sie einfach
das eine Modul kopieren und nur die IP-Adresse und evtl. den Modulnamen anpassen.

Zur Unterscheidung der Signale in der weiteren Bearbeitung gibt es den Parameter
"Name als Préafix verwenden" in den Modulparametern. Der Modulname wird dann den

Signalnamen vorangestellt.

Ausgabe 1.2
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3.3.3 Analog-Signale definieren
O Wabhlen Sie die Lasche "Analog" und stellen Sie folgende Parameter ein (Beispiel):

ACS880 Barameter({))

lF.nf;’-".Jlgerr'-ein p'UAnalog I Digital | 3 Diagnose
Mame Einheit Gain Offset Slave Register Datentyp Aletiv
0 ParQl====== Actual values 1 0 1 1|INT [ ]
1 01.01: Motor speed used rpm 0,075 0 i 101 INT
2 01.02: Motor speed estimated rpm 0,075 a i 102 | INT
3 01.03: Motor speed % 9%, 0,1 0 1 103 | INT
4 01.04: Encoder 1 speed fitered rpm 1 0 1 104 INT a
5 01,05: Encoder 2 speed filtered rpm i 0 i 105 INT ]
& 01.06: Qutput freg Hz 0,0025 0 1 106 | INT
7 01.07: Motor current A 1 1] 1 107 | INT
& 01.10: Motor torque % 1 1] 1 110 | INT
Beschreibung der Spalten:
= Name Vergeben Sie hier den Signalnamen. Zur Orientierung kénnen Sie hier
auch die Parameternummer xx.yy angeben und Kommentarzeilen
definieren.
= Einheit: Geben Sie hier die Einheit des Messwertes ein.

= Gain, Offset: Die Einstellungen hangen von der Zugriffsart ab; sehen Sie dazu Kap.
3.3.6.

= Aktiv: Sie missen in den Zeilen, die giiltige Parameterangaben enthalten, die
Checkbox aktivieren. Achten Sie darauf, dass in Kommentarzeilen die
Checkbox deaktiviert ist.

3.3.3.1 Registeradresse fur den direkten Zugriff auf die Antriebsparameter
U 16-Bit-Register:
Geben Sie hier die Parameternummer in der folgenden Form ein:
Registeradresse = Parametergruppe*100 + Parameternummer
also 101 entspricht Gruppe 1, Parameter 1
und 161 entspricht Gruppe 1, Parameter 61
und 1211 entspricht Gruppe 12, Parameter 11.

» Data Type: Geben Sie hier immer INT an

0 32-Bit-Register:
Geben Sie hier die Parameternummer in der folgenden Form ein:
Registeradresse = 20000 + Parametergruppe*200 + Parameternummer*2
also 20202 entspricht Gruppe 1, Parameter 1
und 20322 entspricht Gruppe 1, Parameter 61
und 22422 entspricht Gruppe 12, Parameter 11.

» Data Type: Geben Sie hier immer DINT an

12 Ausgabe 1.2 @
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3.3.3.2 Registeradresse fur den Zugriff auf die ABB Drive Profile Register

U Notwendige Einstellungen mit Drive Composer
= Das Antriebsprofil wird mit dem Parameter 51.2 bzw. 54.2 (Protocol/Profile) auf
,MB/TCP ABB E* (bei ACS880) oder ,MB/TCP ABB T16“ (bei ACS880 oder
DCS880) geandert.

- 54. FBA B settings

FBA B type Ethernet NoUnit None
2 Protocol/Profile MB/TCP ABB E NoUnit MB/TCP ABE C
3 Commrate Aute NolUnit Auto

= Die ABB Drives Profile Register DATA IN werden, abhangig vom Steckplatz des
FENA-Moduls, auf die Parametergruppe 52 (FBA A) oder Parametergruppe 55
(FBA B) abgebildet.

= In der Parametergruppe 52 bzw. 55 werden die zu lesenden Antriebsparameter
den DATA IN Registern zugeordnet.

hd 55. FBA B datain

FBAE data in1 1.1[16] NoUnit None
2 FBAE data in2 1.2[16] NoUnit None
3 FBAE data in3 1.3[16] MNoUnit None
4 FBAB data ind 1.6[16] NoUnit None

Q ABB Drive Profile Register: Belegung der Register 51-65

Register Register Daten Parameter | Parameter
Adresse far FBAA far FBAB
00051 ABB Drives Profile Status -

00052 ABB Drives Profile Actual 1 -

00053 ABB Drives Profile Actual 2 -

00054 DATAIN 1 52.1 55.1

00055 DATAIN 2 52.2 55.2

00056 DATAIN 3 52.3 55.3

00057 DATAIN 4 52.4 55.4

00058 DATAIN 5 52.5 55.5

00059 DATAIN 6 52.6 55.6

00060 DATAIN 7 52.7 55.7

00061 DATAIN 8 52.8 55.8

00062 DATAIN 9 52.9 55.9

00063 DATA IN 10 52.10 55.10

00064 DATAIN 11 52.11 55.11

00065 DATAIN 12 52.12 55.12

Ausgabe 1.2
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4« Wichtiger Hinweis

Die Anderungen der Parameter mit Drive Composer werden erst wirksam, wenn der

'\__. '
Parameter 51.27 bzw. 54.27 auf "Refresh" gesetzt wird.
A 54. FBA B settings
1 FBAE type Ethernet Molnit None
2 Protocol/Profile MB/TCP ABB E MNolUnit MBI/TCP ABBE C
26 Feservad 0 MoUnit 0 B5535 0
27 FBA B par refresh m NoUnit Dane
28 FBA B par table ver Dons MoUnit  0x0000 Dxfiff 00000
Refresh
Beispiel:
Lesen der Antriebsparameter "Motor current" (Parameter 01.07) und "Motor torque"
(Parameter 01.10):
U Register Adresse in ibaPDA: 54-55
UC General | " Analog| < Diagnostics
Mame Unit Gain Offset Slave Register DataType  Active
0 Parameter 1.7 "Motor current” i 0 1 54| INT
1 Parameter 1.10 "Motor torque™ 1 0 1 55 INT
U Rangierung mit Drive Composer:
ibaPDA liest Modbus Register Adresse 54, dieses entspricht Parameter 55.1, dieser
enthalt den Wert von Parameter 1.7 "Motor current".
A 55, FBA B data in
1 FBA B data in1 1.7[16] MNolnit None
2 FBA B data in2 1.10[16] Nolnit None
A 1. Actual values
1 Motor speed used 000 rpm  -30000,00 30000,00 0,00
2 Motor speed estimated 0,00 rpm  -30000,00 30000,00 0,00
i} Cutput frequency 000 Hz -500,00 500,00 0,00
T Motor current 0,00 A 0,00 30000,00 0,00
10 Motor torque 0.0 % -1600,0 1600,0 0,0
U Ergebnis in ibaPDA:
% General | "\ Analog | < Diagnostics
n‘u';fmalnl:w_.]\.lrdunm: il Digital values
Mame Address Value
0 Parameter 1,7 "Mator current” 1.54 2
1 Parameter 1,10 "Motor torgue” 1,55 159
14 Ausgabe 1.2 @
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3.34 Digital-Signale definieren
O Wabhlen Sie die Lasche "Digital" und stellen Sie folgende Parameter ein (Beispiel):

ACS880 Paramete

HC Allgemein | " Analog | Il Digital < Dizgnose
Mame Slave Register Bit-Mr. Alctiv
0 06.01.00: MCW Bit 0: OFF1_CONTROL (0) 1 601 0
1 06.01.01: MCW Bit 1: OFF2_CONTROL (0) 1 &01 1
2 06.01.02: MCW Bit 2: OFF3_CONTROL (0) 1 601 2
3 06.01.03: MCW Bit 3: INHIBIT_OPERTATION (0} 1 601 3
4 06.01.04: MCW Bit 4: RAMP_OUT_ZERO (1) 1 601 4
5 06.01.05: MCW Bit 5: RAMP_HOLD (0) 1 601 5
6 06.01.06: MCW Bit 6: RAMP_IN_ZER.O (0) 1 a0l [}
7 06.01.07: MCW Bit 7: RESET (1) 1 a0l 7
Beschreibung der Spalten:
= Name Vergeben Sie hier den Signalnamen. Zur Orientierung kénnen Sie hier
auch die Parameternummer xx.yy angeben und Kommentarzeilen
definieren.
= Register: Geben Sie hier die Parameternummer in der Form ein, wie oben
beschrieben.
= Bijt-Nr.: Geben Sie hier die Bithummer innerhalb des Steuer-/Statuswortes an.
= Aktiv: Sie missen in den Zeilen, die giltige Parameterangaben enthalten, die

Checkbox aktivieren. Achten Sie darauf, dass in Kommentarzeilen die
Checkbox deaktiviert ist.

Tipp

; Alternativ zu der Erfassung der Digitalsignale konnen Sie das Steuer- / Statuswort als
16-Bit-Integerwert erfassen und dieses dann mit dem virtuellen Modul "16-Bit decoder"
aufschlisseln.
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Tipp
Sie kénnen im Drive Composer die Parameter als Textfile exportieren tUber den Button
<Speichern> mit Zielformat "Text file (*.prn)".

Datei Bearbeiten Ansicht Werkzeuge Hilfe

c-‘ ACS880 {0}{1} ‘ V O‘ @‘ RS
@ 1|jdo Setzen |

Steuerung_Quittierung___Start____Stopp __ Austrudeln _Sollwert

{BIES

P e s 010 —
bbbl ngebe v Filter Geanderte Parameter  Spalten wahlen:
“ACS330 {0}{1}
¢ k
Name | wert | Einheit | Min Lb
Jp Offiine: i =
g saveAs

® ® EreTT
UU*“L;]‘ » Libraries » Documents »

Organize v New folder

[

Ml Desktop

& Downloads
% Recent Places
4 OneDrive

: »
3 7
3 T
3 .
4 ] - Favorites
3 .
3 b
3 :
- )

1
B Desktop
3 4 Libraries
K <] Documents
1 ¥| My Documents |4
12
il ACS220.4010)
15 i §
16 Save as type: | Text file (*.prn) )
4

12 4 Hide Folders

Das resultierende Textfile kdnnen Sie mit einem ASCII-Editor oder MS-Excel 6ffnen und
die symbolischen Bezeichnungen der Parameter per Copy+Paste nach ibaPDA
Ubernehmen.

Bei vielen Signalen lohnt es sich, die Excel-Datei in ein ibaPDA-Modulformat
umzuformen, das Sie dann in ibaPDA importieren kdnnen.

Das ibaPDA-Modulformat erhalten Sie, wenn Sie im ibaPDA 1/0O-Manager ein Modul
exportieren.

3.3.5 Messung starten
Sie starten die Messung durch Ubergabe der I/O-Konfiguration an den ibaPDA-Server
mittels Button < Apply > oder < OK >,
ibaPDA baut die TCP/IP-Verbindung zum ACS880 (Modbus-Server) auf und fordert die
in der Messwertliste definierten Variablen an.
Zur Uberpriifung der Verbindung und der empfangenen Variablen, siehe Kap. 3.4.
Hinweis
Die empfangenen Analogwerte sind Rohwerte, die evtl. noch skaliert werden miissen.
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3.3.6

Signale skalieren

O Skalierung bei 16-Bit-Zugriff auf die Antriebsparameter

Bei 16-Bit-Zugriff sind die empfangenen Analogwerte Rohwerte. Um hier dieselben
Istwerte zu bekommen, wie sie mit Drive Composer zu sehen sind, missen sie

entsprechend skaliert werden.

Die Skalierungsfaktoren sind aus der ACS880-Parametergruppe 46 "Monitoring/scaling

settings" zu errechnen.

|

A4 [l Fiter [ Not at default

Index | Name |\.-’alue
2 45. Energy efficiency

o 46. Monitoring/scaling settings

1 Speed scaling

2 Frequency scaling

3 Torgue scaling

4 Power scaling

5 Current scaling

(i} Speed ref zero scaling

7 Frequency ref zero scaling

11 Filter time motor speed

12 Filter time output frequency

13 Filter time motor torque

14 Filter time power out

21 At speed hysteresis

22 Al frequency hysieresis

Select columns: ' . Enable updating l

1500,00
50,00
100,0

1000,00

10000
0,00
0,00

500
500
100
100
100,00
10,00

| Unit

om
Hz
%
kW

pm
Hz
ms
ms
ms
ms
rpm
Hz

| Min

0,10
0,10

0.1
0,10

0,00
0,00

0,00
0,00

|Max

30000.00
1000,00
1000,0
30000,00
30000
30000,00
1000.00
20000
20000
20000
20000
30000,00
1000,00

| Default

1500,00
50,00
100,0

1000,00

10000
0,00
0,00

500
500
100
100
100,00
10,00

Die angegebenen Werte missen entsprechend der Einheit gesetzt werden, z.B.
entspricht die Geschwindigkeit 200% dem Wert 1500 rpm.

Beispiel fiir Geschwindigkeitswerte:

In der Lasche "Analog" des Modbus-Client-Moduls klicken Sie in das Feld der Spalte
"Gain" und Zeile "Motor speed used". Mit dem Klick auf den Button
Skalierungsdialogbox. Hier tragen Sie bei X1 "20000" und bei Y1 "1500" ein (200,00%
entspricht 1500 rpm) und aktivieren das Kastchen "Symmetrisch".

Beim Verlassen der Box wird der Skalierungsfaktor 0,075 errechnet und eingetragen.

AGS880 Parameter

i 6ffnet sich die

ﬁf-‘dlgerﬂein p‘UAnang I Digital | @ Diagnose

Mame Einheit Gain Offset Slave Register Datentyp Aktiv
0 Par01:**===* Achial values 1 ] 1 1/INT ]
1 01.01: Motor speed used rpm 0,075 a 1 101|INT
2 01.02: Motor speed estimated rpm IZI,D?S a 1 102|INT
30 0 i 103 | INT
2 [ | - X1 20000 Y1 1500 7 1 i Fl
50 Symmetrisch 0 i 105 | INT A
6 0 x2 [-20000 Y2 [-1500 0 1 106 | INT
70 0 1 107 | INT
80 - l [ i 0 1 110 | INT
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Q Skalierung bei 32-Bit-Zugriff auf die Antriebsparameter

Bei 32-Bit-Zugriff auf die Parameter (Register 2xxxx, siehe Kap. 3.3.3) sind alle Werte
bereits skaliert. Um die physikalischen Werte zu bekommen, tragen Sie fir alle Werte in
der Spalte "Gain" den Faktor 0,01 ein.

.
GS880 Param 32.bit(2)
HC Allgemein | ™ Analog| Il Digital | < Dizgnose

Mame Einheit Gain Offset Slave Register Datentyp Alktiv
0 Pardil:*=**** pctual values 0,01 i} 1 20200 | DINT A
1 01.01: Motor speed used rpm 0,01 i} 1 20202| DINT
2 01.02: Motor speed estimated rpm 0,01 a 1 20204 | DINT
3 01.03: Motor speed % 0,01 0 1 20206 | DINT
4 01.04: Encoder 1 speed filtered rpm 0,01 [t} 1 20208 | DINT
5 01.05: Encoder 2 speed filtered rpm 0,01 [t} 1 20210 | DINT

3.3.7 Signale anzeigen
Nach Start der Messung kdnnen die Signale auf vielfaltige Weise angezeigt werden:

U als Trendview

U als numerische Anzeige

Q als graphische Objekte (nur mit Lizenz ibaQPanel)

Beispiel:

Wahlen Sie eine Trendanzeige durch Doppelklick auf den Icon lﬁi
oder eine numerische Anzeige durch Doppelklick auf .

Dann kénnen Sie die Messwerte aus dem Signalbaum in die entsprechende Anzeige
ziehen.

ibaPDA 6.38.3 - ibaPDA_Modbus ACS820 V03 - 20170914% Sili= 2

Datei  Konfiguration  Ansicht  Hilfe

POBFJODIR oo I P I |sH el lns 6 5

A /0 mfesichungt - K

T 5 5 | DT e 2 X | [ Trendkurve 1 4 b % ||| Trendkurve 21 apx
1. ACSBE0 Parameter -
1:4] 01.01: Motor spe. [3:3] DIN_01: 01.01 o o
s 1:1: 01.01: Motor speed used )] pe. 0| 331D & I"I @ II" jc] - [A][=] |]|| ® II" e % =
"\ 1:2: 01.02: Motor speed estimated B ——mm——— 1500 ||®
s 1:3: 01.03: Motor speed % [1:1] 01.01: Motor speed used (1258 20 rpm) B 1 e ——
"\ 1:6: 01.06: Output freg [1:2]01.02 Motor speed estimated (1255,43 rpm) 1250 P SR i R SIS (1S B —
A, 17 01.07: Motor curent [ [3:5] DIN_03:01.03: .. [ [3:3] DIN_01: 01 01: Motor speed used (1259 70) I
“\s 1:8: 01.10: Motor torque 5;} 32'“5%1?1,;@2”25?3QS?JTE‘“ (1259,8%) 1000 Iv@mﬁm(
7 19 01.11: DC vokage [3:5) DIN_05 01 03 Motor speed % (54,00) 750 It
-\ 1:10: 01.13: Cutput vokiage e
“\, 1:11: 01.61: Abs motor speed L §00 ).7] RESET (1) ()
"\, 1:12: 01.62: Abs motor speed L F 110.6]8 (o)
+"\» 1:18: 06.01: Main cortrol word -250 F [108]8 (0
+"\ 1:19: 06.11: Main status word b [10.16] REMGTE_CMD (1) (0) I
- Tl 1.0: 06.01.00: MCW Bit 0: OFF1_CO| 0 f[1011) EXT CTRL_LOC (1) (0}
1.1: 06.01.01: MCW Bit 1: OFF2_CO) 1107 61 Ak et 1255 95 rpmy =D [ fora13 0
1.2:06.01.02: MCW Eit 2: OFF3_COJ T 7 otor St o r
X 1250 [10.14] 14 0
17306 0103 MCW Bit 3 INHIBIT ¢ [3:11] DIN_DG: 0161 b matef speed (1259,70 ram) Clioreiis o)
1.4:06.01.04: MCW Bit 4: RAMF_O| [1:8) 01.10: Motor torq... [T || [3:8] DIN_06: 01.10: %] 1000
1.5: 06.01.05: MCW Bit 5: RAMP_H(
1.6: 06.01.06: MCW Bit 6: RAMP_IN— 750
1.7 06.01.07: MCW Bt 7: RESET (1
13 06010 MG B 5 250 R L L D e
1.10: 06.01.10: MCW Bit 10: REMO™ FIHIETOPERTATYM (T
1.11:06.01.11: MCW Bit 11: EXT_C 0 N I AL A48, L B S |
1.12:06.01.12: MCW Bit 12 ® oL
1.13:06.01.13: MCW B 13 [1:8]01.10: Motor torque (159,00 %) e R
y . _rMmIREsET @ |
1.14:06.01.14: MCW Bi 14 T [2:8] DIN_08: 01.10; Motor toreue (159,007 150 T ;iﬁ)ﬂ o
1.15:06.01.15: MCW Bi 15 Fiielot
1.16: 06.11.00: MSW Bit &: RDY_OP (= F 1-10] REMGTECHD (1) )
1.17:06.11.01: MSW Bi 1: RDY_RL 100 E (1111 EXT_CTRL_LOC (1) (0
1.18:06.11.02: MSW Bt 2 RDY_RE s F
1.15:06.11.03: MSW Bt 3 TRIFPEI F 1313 @
1.20: 06.11.04: MSW Bi 4 OFF2_S" 50 F i 1] 14 gy
1.21: 06.11.05: MSW Bit 5:OFF3_S = — 11515 @)
< e 3
"\, Signale| (L, Suchen 15:06:00 15:06:10 15:06:20 15:06:30 15:06:00 150610 15:06:20 15:06:30
N B8: wradmin LBAFUEWKS60 ¥ 108kes b 03B/
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3.4

3.4.1

3.4.2

Diaghose

Verbindungsdiagnose mittels PING

PING ist ein System-Befehl, mit dem Uberprift werden kann, ob ein bestimmter
Kommunikationspartner in einem IP-Netzwerk erreichbar ist.

Offnen Sie eine Windows Eingabeaufforderung und geben Sie den Befehl ,ping“ gefolgt
von der IP-Adresse des Kommunikationspartners ein und driicken Sie <ENTER>.

Bei bestehender Verbindung erhalten Sie mehrere Antworten.

BN Administrator: CA\Windows\system32\emd.exe |£|E‘éj

Microsoft Windows [Uersion 6.1.76811
Copyright <c? 2009 Microsoft Corporation. All rights reserved.

C=~Userssdkopprping 192.168.58.53

Pinging 122.168.5A0.53 with 32 hytes of data:
1922 _168.58.53: bhytes=32 time<{ims TTL=68
1922 _168.58.53: bhytes=32 time<{ims TTL=68
192_168.58.53: bhytes=32 time<{ims TTL=68
Reply from 192.168.58.53: bhytes=32 time<{ims TTL=68

Ping statistics for 192_168_58_53:

Packets: Sent = 4, Received = 4. Lost = 8 (Bx loss>,
Approximate round trip times in milli-seconds:

Minimum = Bms,. Maximum = Bms. Average = Bms

C=“Userssdkopp>

Bei nicht bestehender Verbindung erhalten Sie Fehlermeldungen.

Uberpriifung der Verbindung

Nach Ubernahme der Konfiguration werden die Verbindungen zu den Antrieben
aufgebaut.

Wenn Sie auf die Modbus-TCP-Client-Schnittstelle in der Baumstruktur klicken, sehen
Sie die Verbindungsliste.

iba I/O-Manager B ||
O B I 2) 3 - | Hardware | Gruppen Technostring  Ausgénge

#-%k Algemein T_ 7 - ~

58 baFOB-4ioD Vadbus | GEGlient

Com-B Lk 0 —
: i = Ll:k 1 Alle Werte auf null setzen, wenn Verbindung zum Modbus Server unterbrochen wird | Protokolldstei Gffnen |

Link 2 /| Efassung auch starten, wenn kein Modbus Server emeichbar ist | e |

Loyl Klicken, um Modul anzufiigen ... (]

~ -3 Telegramme - Zykluszeit Zykluszeit Zykluszeit Zykluszeit
Ip-Adresse Fehlerzzhler pro Zyklus Aktualisierung... Aktuell Mittelwert Minimum Maxdimum
HE AC5280 Parameter (1)
{5 ACS820 Param 32 bit (2) 0 152.168.50.53 a 9 46 ms 46 ms 56 ms 35ms T7ms -
¢ ACS880 Profile Register (3) 1 182.168.50.53 1] 1 ims ims 1ms 1ms 1ims
P * Kicken, um Modul anzufigen ... 2 ? ? ? 7 7 7 7 7
: e

Darin konnen Sie Fehlerzahler und Zugriffszeiten erkennen.
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3.4.3 Uberprifung der Daten
Klicken Sie im I/O-Manager Datenmodul auf die Lasche "Diagnose”.
Hier sind in den Tabellen die aktuellen Analog- und Digitalwerte zu sehen.
[ B iba I/O-Manager l E] || ]
DESRA D - ‘Hardware| Gruppen Technostring Ausgdnge
-4k Allgemein D —_— 1
15 8B baFoR-40-0 Gsaau :5 idll‘ﬁlm‘ l ”
B Li
- E:E? HC Aligemein| " Analog | Il Digital | < Diagnose
::z E::zi "\JAnangwerlE m Digitalwerte
* Klicken, um Modul anzufugen ... MName Adresse Wert {
= % Modbus TCP Client 0 ParD1:***++* Achial values =*ssssssssssass b [T I
%} 1 0L.01: Motor speed used 1101 20000
W ACS220 Profile Heg\gh‘ar 3 2 01.02: Motor speed estimated 1.102 20000
* Kicken, um Modul anzufiigen ... 3 01.03: Motor speed % 1.103 1000
'ﬁ‘ Virtuell ! ) 4 01.04: Encoder 1 speed filtered 1.104
g ]Ig S: g:tz:z :j‘ 1D§ 5 01.05: Encoder 2 speed filtered 1.105
e Kicken, um Modul anzufiigen ... 6 01.06: Output freq L.108 20000
BB Nicht abgebildet 7 01.07: Motor current 1.107 2
8 01.10: Motor torque 1.110 0
9 01,11: DC voltage 1111 5684
10 01.13: Qutput voltage 1.113 284
11 01.61: Abs motor speed 1.161 20000
12 01.62: Abs motor speed 1.162 1000
4 . Hinweis

‘-\ _/Indieser Tabelle werden die nicht skalierten Rohwerte angezeigt.

344 Zugriffszeiten

Die Zugriffszeiten auf die Variablen (Antriebsparameter) hangen im Wesentlichen von
folgenden Werten ab:
Q der Anzahl der Variablen
O der Anzahl der Modbus-TCP-Telegramme pro Sample
Die Anzahl der Telegramme hé&ngt von der Verteilung der Parameter ab. Da der Zugriff
auf nicht vorhandene Parameter zu Fehlern fuhrt, kdnnen nur direkt aufeinanderfolgende
Parameter in einem Telegramm angefordert werden. Licken in der
Parameterreihenfolge fuhren zu Aufteilung des Zugriffs in mehrere Telegramme.

4 Hinweis

{ \

“'-\ _/-J In den Modulparametern muss daher der Wert "Maximale Liicke zwischen Registern”

 auf"1" gesetzt werden, siehe Kap. 3.3.1.
Beispiel:
Im folgenden Beispiel werden 22 Analogwerte und 32 Digitalwerte von einem Antrieb
erfasst. Die Verteilung der Parameter fihrt zu 15 Telegrammen mit einer
durchschnittlichen zyklischen Zugriffszeit von 83 ms.
1P Address Error count == Updatetme  Rewonsetme  Regonsetme  Resonsetme  Response tme
0 192.168.50.53 a 15 81ms 81ms 83 ms 79 ms 129 ms
1 ? ? ? ? ? ? ? ?
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Berechnung:

Man kann ungefahr von folgenden Zeiten ausgehen:
Q pro Telegramm:;
Q pro 16-Bit-Wert:

ca. 3,3ms

ca. 1,6 ms

Daraus folgt bei 10 aufeinanderfolgenden Variablen eine Zugriffszeit von ca. 20 ms und
bei 10 einzelnen Variablen zu ca. 45 ms.

Beispiele fur Zugriffszeiten:

Anzahl Anzahl mittlere
Variablen Telegramme Zugriffszeit
1 1 5
7 1 15
8 2 20
9 2 22
10 3 27
11 4 32
12 4 33
13 4 35
14 5 40
15 5 42
16 6 a7
17 7 52
18 8 57
19 9 62
20 10 67

Zugriffszeiten bei Zugriff auf die ABB Drives Profile Register:

IP-Adresse

0 192.168.50.53
1 192.168.50.53
2 ?

Zeile O: Direkter Zugriff auf Antriebsparameter: 32 Analogwerte (16-Bit)
9 Einzeltelegramme, mittlere Zugriffszeit: 56 ms

Zeile 1: Zugriff auf die ABB Drives Profile Register: 15 Analogwerte (16-Bit)
1 Telegramm, mittlere Zugriffszeit: 1 ms.

Fehlerzahler

pro Zyklus
1] 9
] 1

? ?

Telegramme Aktualisierung. ..

46 ms

1ms
2

Zykluszeit
Aktuell

« . Wichtiger Hinweis

Diese Zugriffszeiten gelten fur jeden Antrieb, unabhangig von der Anzahl der
angeschlossenen Antriebe, da die Zugriffe auf die Antriebe parallel verlaufen.

Ausgabe 1.2
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4 Anhang
4.1 TCP/IP Protokollvarianten
Einschréankung:
ibaPDA-Messungen von Automatisierungsgeraten mit TCP/IP (SIMATIC S7 - CP443 und
CP343, SIMATIC TDC - CP5100 und CP51M1, oder andere) funktionieren manchmal
nicht mit Zykluszeiten < 200ms.
Fehlerbild in ibaPDA:
Sequenzfehler und unvollstandige Telegramme.
Ursache:
Es gibt im TCP/IP-Protokoll verschiedene Varianten, wie das Acknowledge behandelt
wird:
Der Standard WinSocket arbeitet nach RFC1122 mit dem "delayed acknowledge"
Mechanismus. Dieser sagt aus, dass das Acknowledge verzogert wird, bis weitere
Telegramme eintreffen, um diese dann gemeinsam zu quittieren. Falls keine weiteren
Telegramme kommen, wird spatestens nach 200 ms (abhangig vom Socket) das ACK-
Telegramm gesendet.
Der Datenfluss wird durch ein "Sliding Window" (Parameter Win=nnnn) gesteuert. Der
Empféanger gibt an, wie viele Bytes er empfangen kann, ohne eine Quittung zu senden.
Manche Controller akzeptieren dieses Verhalten nicht, sondern erwarten nach jedem
Datentelegramm eine Quittung. Falls dieses nicht innerhalb einer bestimmten Zeit (200
ms) kommt, wiederholt er das Telegramm und packt evtl. neu zu sendende Daten dazu,
was beim Empféanger zu einem Fehler fiihrt, da das alte Telegramm ja korrekt empfangen
wurde.
Abhilfe:
Entweder auf der Steuerung das "Fast acknowledge" ausschalten (wenn maéglich);
dies kann jedoch zu Problemen filhren, da haufig auch Verbindungen mit anderen
Partnern laufen.
Oder "Delayed Acknowledge" in Windows abschalten.
Die Einstellung hierfir erfolgt durch einen Parameter in der Windows Registry:
U4 Unter Windows 2000:
Parameter "TcpDelAckTicks": REG_DWORD = 0;
O Unter Windows XP, Windows Server 2003, Windows 7, Windows 8, Windows 10,
Windows Server 2012, Windows Server 2016:
Parameter "TcpAckFrequency": REG_DWORD = 1;
Die Parameter sind standardmafig nicht vorhanden und missen unter folgendem Pfad
eingetragen werden:
"HKEY_LOCAL_MACHINE\SYSTEM\CurrentControlSet\Services\Tcpip\Parameters\int
erfaces\{InterfaceGUID}
22
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Dazu muss das richtige Interface ausgewahlt werden. Welches Interface passend ist,
kann man z. B. aus den aktuell eingestellten IP-Adressen ersehen.

-~

& Registry Editor = B %
File Edit View Favorites Help
J swprv * || Name Type Data
! ?‘”:;‘3_”““ (28] (Default) REG_SZ (value not set)
¢ oyshiain ) %) AddressType REG_DWORD 000000000 (0]
) TabletlnputService ot
TapiSry Jgg]Dh(pCDnnForceBroadcastFlag REG_DWORD 0x00000000 (0)
1 TE': 2| DhepDefaultGateway REG_MULTLSZ 192.168.50.1
> -
o Tepip EﬂDhchDmam REG_SZ iba-ag.local
) Enum i';'é]Dh(pGatEwayHardware REG_BINARY 0 a8 32 01 06 00 00 00 00 00 0c 07 ac 32
. Linkage i’:'_-'g]DhchatewayHardwareCount REG_DWORD 0x00000001 (1)
)} Parameters %4 DheplnterfaceOptions REG_BINARY 2e00 00 00 00 00 00 00 01 00 00 00 00 00 00
o || Adapters ab| DhepIPAddress REG_SZ 192.168.50.203
| DNSRegisteredAdapters at| DhepMameServer REG_SZ 192.168.11.40 1921681117
| Interfaces 2b] DhepServer REG_SZ 192.168.11.94
| {09FAFOB0-556D-49F2- AE32-3412FBA19623) at| DhepSubnetMask REG_SZ 255.255.255.0
| {28266463-C5B7-41E8-B255-8ECSE6COTFOS} b DhepSubnetMaskOpt REG_MULTLSZ 255.255.255.0
| {8462€342-7039-11 de-9d20-806 61666963} 25 Domain REG_SZ
| {BED4506A-F24A-4 AGF-AF27-32732E927C30} %|EnableDead GWDetect REG_DWORD 0x00000001 (L)
| {C1D94054-B41F-427A-B792-22F172801134} 2 EnableDHCP REG DWORD 0:00000001 (1)
) {FBD372ED-6942-4E08-0060-A0A44C133283} 8] IsServerNapAware REG_DWORD 0x00000000 (0)
| {FFEOBAES- ABAB-4529-AC22-B336BENOCAGT ] Lease REG_DWORD 0+000a8¢00 (691200)
. PersistentRoutes %3] LeaseObtainedTime REG_DWORD 0x5592326d (1435644525)
- Ju Winsock %) LeaseTerminatesTime REG_DWORD 0x559chefd (1436335725)
-}y Performance
X R —|| 2b]NameServer REG_SZ
. ServiceProvider |=
. TCPIPG |l fﬁ'ﬂ RegisterAdapterbame REG_DWORD 000000000 (@)
| TCPIPGTUNNEL %%]RegistratmnEnab\ed REG_DWORD 0x00000001 (1)
| tepipreg 08| TL REG_DWORD 0x55977864l (1435990125)
. TCPIPTUNMEL T FEG DWORD 1)) 49325)
. TDPIPE f;'_u',JTcpAckFraquency REG_DWORD 0x00000001 (1)
| TDTCP -
| tdx
. TeamViewerd =g 3

Computer\HKEY_LOCAL_MACHINE\SYSTEM\CurrentControlSet\services\TcpiphParameters\Interfaces\{0SFAFIB0-556D-49F2-AE32-341 2F8A19623} )

Ausgabe 1.2
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Support und Kontakt
Support

Telefon:  +49 911 97282-14
Telefax: +49 911 97282-33
E-Mail: support@iba-ag.com

Hinweis

Wenn Sie Support bendétigen, dann geben Sie die Seriennummer (iba-S/N) des
Produktes an.

Kontakt
Zentrale

iba AG
Konigswarterstral3e 44
90762 Furth
Deutschland

Tel.: +49 911 97282-0
Fax: +49 911 97282-33
E-Mail: iba@iba-ag.com
Kontakt: Harald Opel

Regional und weltweit

Weitere Kontaktadressen unserer regionalen Niederlassungen oder Vertretungen finden
Sie auf unserer Webseite

www.iba-ag.com.

24
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